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Johdanto

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taman kayttdoppaan sisallésta. Luku sisaltaa myos tietoja
oppaan kayttotarkoituksesta, turvaohjeita ja tietoja oppaan kohderyhmasta.

Kayttotarkoitus

Tama opas on tarkoitettu kaytettavaksi vakio-ohjausohjelmiston ASXR7360- ja
AS7R7363-version kanssa. Katso parametri 33.01 SOFTWARE VERSION.

Turvaohjeet

Noudata kaikkia taajuusmuuttajaa koskevia turvaohjeita.

» Lue kaikki turvaohjeet huolellisesti ennen taajuusmuuttajan asennusta,
kayttoonottoa ja kayttoa. Taydelliset turvaohjeet I0ytyvat laiteoppaan alusta.

* Lue ohjelmiston toimintoja koskevat varoitukset ja huomautukset, ennen
kuin muutat toiminnon oletusasetuksia. Kunkin toiminnon varoitukset ja
huomautukset 16ytyvat kyseiseen toimintoon liittyvia, kayttajan maaritettavissa
olevia parametreja kasittelevista kohdista.

Kohderyhma

Oppaan lukijan oletetaan hallitsevan tavalliset sahkotyot seka tuntevan
elektroniikkakomponentit ja sdhkdpiirustukset.

Oppaan sisalto

Tama opas sisaltaa seuraavat luvut;

» Kayttébnotto ja ohjaus I/O:n kautta opastaa sovellusohjelman asennuksessa.
Luvussa kerrotaan myds taajuusmuuttajan kaynnistyksesta, pysaytyksesta ja
nopeudensaadosta.

» Ohjauspaneeli ohjaa ohjauspaneelin kaytdssa.

* Ohjelman ominaisuudet siséltdad kuvaukset ohjelman toiminnoista seka luettelon
kayttajan asetuksista ja vikailmoituksista.

» Sovellusmakrot sisaltaa lyhyet kuvaukset makrojen toiminnasta ja liitdntakaaviot.

» Oloarvot ja parametrit sisaltaa luettelon taajuusmuuttajan oloarvoista ja
parametreista.

* Kenttédvéylaohjaus kuvaa sarjaliikenneliitdnnan kautta tapahtuvaa tiedonsiirtoa.

» Vianetsinta sisaltaa luettelon kaikista varoitus- ja vikailmoituksista, mahdolliset
syyt ja korjaustoimenpiteet.

Johdanto
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* Analoginen laajennusmoduuli kuvaa taajuusmuuttajan ja analogisen 1/O-
laajennusmoduulin (lisdvaruste) valista tiedonsiirtoa.

» Liséatietoja: oloarvot ja parametrit sisaltaa lisatietoja oloarvoista ja parametreista.

* Ohjauslohkokaaviot sisaltda ohjearvoketjuja koskevat lohkokaaviot seka Kay-,
Seis-, Ulkoinen kdynnistyksen esto- ja Kaynnistyksen lukitus -toimintojen
kasittelykaaviot.

Tuotteita ja palveluita koskevat tiedustelut

Kaikki tuotetta koskevat tiedustelut on osoitettava ABB Oy:n paikalliselle edustajalle.
Liitd mukaan tuotteen tyyppikoodi ja sarjanumero. Yhteystiedot Suomessa 16ytyvat
taman kayttdboppaan takakannesta. Yhteystiedot muualla maailmassa I6ytyvat
Internet-osoitteesta www.abb.com/drives valitsemalla Sales, Support and Service
Network.

Tuotekoulutus

Lisatietoja ABB:n tuotekoulutuksesta saat Internet-osoitteesta www.abb.com/drives
valitsemalla Training courses.

ABB Drivesin kayttooppaita koskeva palaute

Otamme mielellamme vastaan kayttboppaitamme koskevaa palautetta. Siirry
Internet-osoitteeseen www.abb.com/drives ja valitse Document Library. Palautteen
voi jattaa valitsemalla linkin Manual feedback form (LV AC drives).

Johdanto
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Kayttoonotto ja ohjaus 1/0:n kautta

Yleista
Tassa luvussa kuvataan
» kayttédnottoa
» kaynnistysta, pysaytysta, pydrimissuunnan vaihtoa, moottorin nopeudensaatba
I/O-liitdnnan kautta
+ taajuusmuuttajan ID-ajoa.
Kayttoonotto

Taajuusmuuttajan kayttéonotto voidaan tehda kahdella tavalla: kayttamalla Start-up
Assistantia tai valitsemalla rajoitettu kayttdédnotto. Assistant opastaa kayttajaa
tekemaan kaikki olennaiset asetukset. Rajoitetussa kayttéonotossa taajuusmuuttaja
ei anna ohjeita, vaan kayttaja tekee perusasetukset ohjelmointioppaan ohjeiden
mukaan.

+ Jos haluat kayttaa Assistantia, noudata kohdassa Ohjattu kédyttéonotto (kaikki
olennaiset asetukset) sivulla 15 annettuja ohjeita.

+ Jos valitset rajoitetun kayttéonoton, noudata kohdassa Rajoitettu kayttéénotto
(vain perusasetukset) sivulla 77 annettuja ohjeita.
Ohjattu kayttoonotto (kaikki olennaiset asetukset)

Varmista aluksi, ettd moottorin arvokilven tiedot ovat helposti saatavilla.

Kayttéonoton saa suorittaa vain pateva sahkéalan ammattilainen.
Kayttéonoton aikana on noudatettava turvaohjeita. Turvaohjeet ovat laiteoppaassa.

O | Tarkista asennus. Asennuksen tarkistuslista 16ytyy laite-/asennusoppaasta.
O | Varmista, ettd moottorin kdynnistdminen ei aiheuta vaaraa.

Kytke kaytettava laite irti, jos

- vaara pyorimissuunta voi vaurioittaa kaytettavaa laitetta tai

- ID-ajo on suoritettava kayttodnoton yhteydessa. (ID-ajon avulla voidaan varmistaa paras
mahdollinen saatétarkkuus.)

L | Kytke verkkovirta. Ohjauspaneelin naytélle tulevat ensin paneelin CDP312 PANEL Vx.xx
tunnistustiedot... e

...sen jalkeen taajuusmuuttajan tunnistusnaytto. .. ACS800
ID NUMBER 1

Kéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta
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...sen jalkeen oloarvonaytto...

...jonka jalkeen naytto kehottaa valitsemaan kielen.

(Jos mitédan painiketta ei paineta muutaman sekunnin kuluessa, naytolla nakyy
vuorotellen oloarvonayttd ja Language Selection -kehotus.)

Kayttéonotto voidaan aloittaa.

O Paina FUNC-painiketta.

[0 | Valitse haluamasi kieli painamalla nuolindppéaimia () tai (»)) ja
hyvaksy kieli painamalla ENTER.

(Taajuusmuuttaja lataa valitun kielen, palaa takaisin oloarvonayttoon ja alkaa
nayttda naytolla vuorotellen oloarvonayttéa ja moottorin kilpiarvojen
asettelukehotusta.)

0 | Kaynnista Moottorin kilpiarvojen asettelu painamalla FUNC.
(Naytolla nakyvat yleisimmat komentopainikkeet, joilla likutaan Assistantissa.)

O | Siirry eteenpdin painamalla ENTER.
Noudata nadytolla nakyvia ohjeita.

1 -> 0.0 rpm O

FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0.00 %

1 -> 0.0 rpm O

**% INFORMATION ***
Press FUNC to start
Language Selection

Language Selection 1/1
LANGUAGE *?

[ENGLISH]

ENTER:OK ACT:EXIT

1 -> 0.0 rpm O
*** TIEDOTUS ***
Paina FUNC aloita
Moott kilpiarv asett

Moott arv asett 1/10
ENTER: OK/Hyvdksy
ACT: Poistu

FUNC: Info

Moott arv asett 2/10
MOOTTORIN KILPI-
ARVOT SAATAVILLA?
ENTER:Kylla

FUNC:Info

Kaéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta




Rajoitettu kdyttoonotto (vain perusasetukset)

Varmista aluksi, ettd moottorin arvokilven tiedot ovat helposti saatavilla.
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Kayttdonoton saa suorittaa vain pateva sahkdalan ammattilainen.
Kayttéonoton aikana on noudatettava turvaohjeita. Turvaohjeet ovat laiteoppaassa.

Tarkista asennus. Asennuksen tarkistuslista I10ytyy laite-/asennusoppaasta.

Varmista, ettd moottorin kdynnistdminen ei aiheuta vaaraa.
Kytke kaytettava laite irti, jos

- vaara pyoérimissuunta voi vaurioittaa kaytettavaa laitetta tai

- ID-ajo on suoritettava kayttdonoton yhteydessa. (ID-ajon avulla voidaan varmistaa paras

mahdollinen saatétarkkuus.)

Kytke verkkovirta. Ohjauspaneelin naytélle tulevat ensin paneelin
tunnistustiedot...

...sen jalkeen taajuusmuuttajan tunnistusnaytto...

...sen jalkeen oloarvonaytto. ..

...jonka jalkeen nayttd kehottaa valitsemaan kielen.

(Jos mitaan painiketta ei paineta muutaman sekunnin kuluessa, naytolla nakyy
vuorotellen oloarvonaytto ja Language Selection -kehotus.)

Poistu kielen valintatilasta painamalla ACT.
Rajoitettu kayttéonotto voidaan aloittaa.

Valitse kieliasetus. Parametrien asetus on kuvattu alla.
Yleiset ohjeet parametrien asetukseen:

- Valitse parametritila painamalla paneelin PAR-painiketta.

- Selaa parametriryhmia kaksoisnuolindppaimilla (@ tai @ )-

- Selaa parametriryhman parametreja nuolindppaimilla (O tai O ).
- Valitse uusi parametriarvo painamalla ENTER.

- Muuta arvoa nuolinappaimilla (O tai O ) tai nopeasti kaksoisnuolinappaimilla

(@ tai (®).

- Hyvaksy uusi arvo painamalla ENTER (sulkumerkit haviavat).

Valitse sovellusmakro. Yleiset ohjeet parametrien asetukseen on
annettu edella.

Oletusarvo TEHDAS sopii useimmissa tapauksissa.

CDP312 PANEL Vx.xx

ACS800
ID NUMBER 1

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

*%% TINFORMATION ***
Press FUNC to start
Language Selection

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

1 -> 0.0 rpm ]
99 START-UP DATA

01 LANGUAGE

ENGLISH

1 -> 0.0 rpm 0
99 START-UP DATA

01 LANGUAGE
[SUOMI]

1 -> 0.0 rpm ]
99 KAYTTOONOTTOTIED
02 SOVELLUKSET

[ ]

Kéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta
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O | Valitse moottorin ohjaustapa. Parametrien asetus on kuvattu edella.

DTC sopii useimmissa tapauksissa. SKALAARI-ohjaustapaa suositellaan

- monimoottoritaajuusmuuttajiin, kun taajuusmuuttajaan kytkettyjen moottoreiden
lukumaara vaihtelee.

- kun moottorin nimellisvirta on alle 1/6 vaihtosuuntaajan nimellisvirrasta.
- kun vaihtosuuntaajaa kaytetaan testaukseen ilman moottoria.

O | Syéta moottorin tiedot moottorin arvokilvesta:

(> ABB Motors CE€ gos

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [»—
|N0
[Ins.cl. F IP 55
v Hz [kW | rmin | A |cos @lIa/N]|tE/s

690Y | 50 |30 | 1475 | 325 | 0.83
400D | 50 | 30 | 1475 | 56 |0.83
660Y | 50 | 30 |1470 | 34 |0.83 380 V:n
380D | 50 | 30 [1470 | 59 |0.83 | <a—| tulo-
415D | 50 | 30 | 1475 | 54 |03 I
240D | 60 | 35 |1770 | 59 |0.83 jannite
Cat.no __ 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 4 6210/C3 [ 180 kg

.Q). IEC 34-1 .@.

- Moottorin nimellisjannite

Sallittu alue: 1/2 - Uy ... 2 - Uy ACS800:n arvosta. (U viittaa kunkin
nimellisjannitealueen suurimpaan jannitteeseen: 415 VAC 400 VAC:n laitteille, 500
VAC 500 VAC:n laitteille ja 690 VAC 600 VAC:n laitteille.)

- Moottorin nimellisvirta

Sallittu alue: noin 1/6 - lppg ... 2 - Iong ACS800:n arvosta (0...2 - lopg, jos parametri
99.04 = SKALAARI)

- Moottorin nimellistaajuus
Alue: 8 ...300 Hz

- Moottorin nimellisnopeus
Alue: 1 ...18 000 rpm

- Moottorin nimellisteho
Alue: 0 ...9 000 kW

Kun moottorin tiedot on syétetty, naytolla vuorottelee kaksi
nakymaa (varoitus ja tiedotus). Siirry seuraavaan vaiheeseen
painamatta mitaan painiketta.

Huomautus: Jos valitset vakio-ID-ajon (STANDARD), jarru
avataan, kun ojauspaneelista annetaan kaynnistyskomento. Jarru
pysyy auki, kunnes vakio-ID-ajo on suoritetty loppuun. Jos valitset
vaihtoehdon ID MAGN, jarru pidetaan suljettuna ID-ajojakson
aikana.

1 -> 0.0 rpm O
99 KAYTTOONOTTOTIED
04 MOOTTORIOHJAUS
[DTC]

Huomaa: Aseta moottorin
tiedoiksi tasmalleen
moottorin arvokilvessa
olevat arvot. Jos
esimerkiksi moottorin
nimellisnopeus on
arvokilvessa 1 440 rpm ja
parametrin 99.08 MOOTT
NIM NOPEUS arvoksi
asetetaan 1 500 rpm,
taajuusmuuttaja ei toimi
oikein.

1 -> 0.0 rpm ¢}
99 KAYTTOONOTTOTIED
05 MOOTT NIM JANNITE
[ ]

1 -> 0.0 rpm o]
99 KAYTTOONOTTOTIED
06 MOOTT. NIM VIRTA
[1]

1 -> 0.0 rpm 0
99 KAYTTOONOTTOTIED
07 MOOTT NIM TAAJUUS
[ ]

1 -> 0.0 rpm 0
99 KAYTTOONOTTOTIED
08 MOOTT NIM NOPEUS
[]

1 -> 0.0 rpm o]
99 KAYTTOONOTTOTIED
09 MOOTT. NIM TEHO
[]

1 -> 0.0 rpm 0
ACS800

** VAROITUS **

ID MAGN VAAD

1 -> 0.0 rpm I
**% TIEDOTUS ***
Paina vihreaa napp
kdynnista ID-MAGN

Kaéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta




Valitse moottorin tunnistus.
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Oletusarvo ID MAGN (ID-magnetointi) sopii useimmille sovelluksille. Sitd on kaytetty myds
tassa kayttoonottoesimerkissa. Jos valitset ID-magnetoinnin, siirry seuraavaan vaiheeseen

painamatta mitdan painiketta.
ID-ajo (NORMAALI tai SUPISTETTU) tulisi valita, jos:
- toimitaan jatkuvasti Iahella nollanopeutta ja/tai

- on toimittava moottorin nimellismomentin ylittavalla momenttialueella ja ilman nopeuden

takaisinkytkentaa.

Jos valitset ID-ajon, noudata mybhempana kohdassa /D-ajon suoritus sivulla 22 annettuja

ohjeita.

Vaihda paikallisohjaukseen painamalla LOC/REM-painiketta.
(Naytdén ensimmaisella rivilla nakyy L-kirjain).

Kéaynnista tunnistusmagnetointi painamalla € . Moottoria
magnetoidaan nollanopeudella 20 - 60 sekuntia. Naytolla nakyy
kolme varoitusta:

Ensimmainen varoitus nakyy, kun magnetointi kaynnistyy.
Toinen varoitus nakyy, kun magnetointi on kaynnissa.
Kolmas varoitus nakyy, kun magnetointi on valmis.

1 L ->1242.0 rpm I
** VAROITUS **
MOOT KAYNN

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

1 L-> 0.0 rpm 0
** VAROITUS **
ID TEHTY

Tarkista moottorin pyérimissuunta.

- Tilarivi saadaan nakyviin painamalla ACT-painiketta.

- Lisda nopeusohjetta hieman nollasta ylospain painamalla REF ja
sen jalkeen nuolindppaimia (@), &), @) tai (®).

- Kaynnista moottori painamalla & .

- Varmista, ettd moottori pyérii haluttuun suuntaan.

- Pyséayta moottori painamalla @ .

Moottorin pydrimissuunnan vaihtaminen:

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

- Vaihda keskenaan moottorikaapelin kahden vaihejohtimen
jarjestys moottorikaapelin liittimissa tai moottorin litantakotelossa.

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

1 L->[xxx] rpm I
TAAJUUS xxx Hz
VIRTA xx A
TEHO XX %

suunta eteen

suunta taakse

Kéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta
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O | Aseta miniminopeus. 1 L-> 0.0 rpm
20 RAJAT

01 MIN. NOPEUS
[]

O | Aseta maksiminopeus. 1 L-> 0.0 rpm
20 RAJAT

02 MAX. NOPEUS

[ ]

O | Aseta kiihdytysaika 1. 1 L-> 0.0 rpm

. . . . . . 22 KIIHD./HIDASTUS
Huomaa: Tarkista myos kiihdytysaika 2, jos sovelluksessa 02 KITHDYTYSATKA 1

kaytetaan kahta kiihdytysaikaa. [ ]

1 | Aseta hidastusaika 1. 1 L-> 0.0 rpm

. . . . . . 22 KIIHD./HIDASTUS
Huomaa: Aseta myos hidastusaika 2, jos sovelluksessa kaytetaan 03 HIDASTUSATKA 1

kahta hidastusaikaa. [ ]

Taajuusmuuttaja on nyt kdyttovalmis.

Kaéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta



Taajuusmuuttajan ohjaus I/O-liitannan kautta
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Alla olevassa taulukossa kuvataan, kuinka taajuusmuuttajaa ohjataan digitaali- ja

analogiatulojen kautta, kun:

* moottorin kayttéonotto on tehty

» parametrien oletus(tehdas)asetukset ovat kaytdssa.

Varmista, etta tehdasmakro on valittuna.

Jos pyoérimissuuntaa on vaihdeltava, aseta parametrin 10.03 arvoksi
PYYNNOSTA.

Varmista, etta ohjausliitdnnat on tehty tehdasmakron kytkentakaavion
mukaisesti.

Varmista, etta taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjaustilassa. Siirry
paikallisohjauksesta ulkoiseen ohjaukseen painamalla LOC/REM
-painiketta.

Kytke ensin digitaalitulo DI1 paalle.

Saada nopeutta muuttamalla analogiatulon Al1 jannitetta.

Eteen: Kytke digitaalitulo DI2 pois paalta.

Taakse: Kytke digitaalitulo DI2 paalle.

Kytke digitaalitulo DI1 pois paalta.

Katso parametri 99.02.

Katso luku Sovellusmakrot.

Ulkoisessa ohjauksessa
paneelin ndytdn
ensimmaiselld rivilla ei nay
L-kirjainta.

1 -> 0.0 rpm I
TAAJUUS 0.00 Hz
VIRTA 0.00 A

TEHO 0.00 %

1 -> 500.0 rpm I
TAAJUUS 16.66 Hz
VIRTA 12.66 A

TEHO 8.33 %

1 -> 500.0 rpm I
TAAJUUS 16.66 Hz
VIRTA 12.66 A

TEHO 8.33 %

1 <- 500.0 rpm I
TAAJUUS 16.66 Hz
VIRTA 12.66 A

TEHO 8.33 %

1 -> 500.0 rpm O
TAAJUUS 0.00 Hz
VIRTA 0.00 A

TEHO 0.00 %

Kéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta
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ID-ajon suoritus

Taajuusmuuttaja suorittaa ID-magnetoinnin automaattisesti ensimmaisen
kaynnistyksen yhteydessa. Useimmissa sovelluksissa erillista ID-ajoa ei tarvita. ID-
ajo (normaali tai supistettu) tulisi valita, jos:

» toimitaan lahella nollanopeutta ja/tai

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

Supistettu ID-ajo on suoritettava normaalin ajon sijasta, jos kaytettavaa laitetta ei
voida irrottaa moottorista.

Huomautus: Jos valitset vakio-ID-ajon (STANDARD), jarru avataan, kun
ojauspaneelista annetaan kaynnistyskomento. Jarru pysyy auki, kunnes vakio-ID-ajo
on suoritetty loppuun. Jos valitset vaihtoehdon ID MAGN, jarru pidetdan suljettuna
ID-ajojakson aikana.

ID-ajon vaiheet

Huomaa: Jos parametriarvoja (ryhmat 10 - 98) muutetaan ennen ID-ajoa, tarkista,
ettd uudet arvot tayttavat seuraavat ehdot:

+ 20.01 MIN. NOPEUS <0 rpm

+ 20.02 MAX. NOPEUS > 80 % moottorin nimellisnopeudesta
+ 20.03 MAX. VIRTA > 100 % - Ing

+ 20.04 MAX. MOMENTTI > 50 %

« Varmista, etta ohjauspaneeli on paikallisohjaustilassa (tilarivilla nakyy L-kirjain).
Vaihda tila painamalla LOC/REM-painiketta.

» Vaihda ID-ajon arvoksi NORMAALI tai SUPISTETTU.

1 L ->1242.0 rpm 0
99 KAYTTOONOTTOTIED

10 MOOTT. ID-AJO
[NORMAALI]

* Vahvista valinta painamalla ENTER-painiketta. Naytolle tulee seuraava varoitus:

1 L ->1242.0 rpm ]
ACS800

**VAROITUS**

ID-AJO VAL

Kaéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta
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+ Aloita ID-ajo painamalla @-painiketta. Kaynnistyksen lukitus- (digitaalitulo
DI_IL) ja kdynninestosignaalien (parametri 16.01 ULK. KAYNN. ESTO) on oltava

aktiivisia.

Varoitus ID-ajoa
kaynnistettiessa

Varoitus ID-ajon aikana

Varoitus onnistuneen ID-
ajon jalkeen

1 L ->1242.0 rpm
ACS800
**VAROITUS**

MOOT KAYNN

I

1 L ->1242.0 rpm
ACS800
**VAROITUS**
ID-AJO

I

1 L ->1242.0 rpm I
ACS800

**VAROITUS**

ID TEHTY

ID-ajon aikana ei ole suositeltavaa painaa ohjauspaneelin painikkeita. Poikkeukset:

* Moottorin ID-ajo voidaan pysayttda milloin tahansa painamalla ohjauspaneelin
pysaytyspainiketta (@ ).

+ Kun ID-ajo on aloitettu kaynnistyspainikkeella (D)), oloarvoja voidaan valvoa
painamalla ensin ACT-painiketta ja sitten kaksoisnuolindppainta (&)).

Kéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta
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Kaéyttéonotto ja ohjaus I/O:n kautta



Ohjauspaneeli
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Yleista

Tassa luvussa kuvataan ohjauspaneelin CDP 312R kayttoa.

Samaa ohjauspaneelia kaytetdan kaikissa ACS800-sarjan taajuusmuuttajissa, joten
tassa annetut ohjeet patevat kaikkiin ACS800-tyyppeihin. Esimerkkeina on kaytetty
vakio-ohjausohjelmiston nayttdteksteja; muiden sovellusohjelmistojen nayttotekstit

saattavat erota niista hieman.

Ohjauspaneelin yleiskuva

ACT PAR FUNC
-4

- o W

@O ©® 6
©6¢
R W

| 0

@ ®

DRIVE

Nestekidendytdssa on nelja 20 merkin rivia.

Kieli valitaan kayttéonoton yhteydessa (parametri 99.01).

Ohjauspaneelissa on nelja toimintotilaa:

- Oloarvonayttd (ACT-painike)
- Parametritila (PAR-painike)
- Toimintotila (FUNC-painike)
- Taajuusmuuttajan valintatila (DRIVE-painike)

Nuoli- ja kaksoisnuolindppainten sekd ENTER-
painikkeen kaytto riippuu paneelin toimintotilasta.

Ohjauspaneelin painikkeet ovat:

Nro

Kayttotarkoitus

1

Kaynnista

Pysayta

Aktivoi ohjearvon valinta

Pyorimissuunta eteen

Pydrimissuunta taakse

Vian kuittaus

N[ o|jloa| b~ DN

Vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen

(ulkoinen) ja painvastoin

Ohjauspaneeli
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Ohjauspaneelin painikkeet ja naytot eri toimintotiloissa

Alla olevassa kuvassa nakyvat ohjauspaneelin tilanvalintapainikkeet seka kunkin
toimintotilan perustoiminnot ja naytot.

Oloarvonayttd

Toimintotila

e > (@) (9
I\

ENTER

Taajuusmuuttajan valintatila

Tilarivi

Oloarvon tai vikamuistin
valinta

Oloarvojen tai vikaviestien
selaus

Siirtyminen valintatilaan
Uuden signaalin hyvaksynta

Ryhman valinta
Arvon nopea muutos

Parametrin valinta
Arvon hidas muutos

Siirtyminen muutostilaan
Uuden arvon hyvaksynta

1 L -> 1242.0 rpm O
TAAJUUS 45.00 Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %

1 L -> 1242.0 rpm O

10 KAY/SEIS/SUU
01 ULK1l KAY/SEIS/SUUN
DI1, 2

Rivin valinta

Sivun valinta

1 L -> 1242.0 rpm O
Moott arv asett
Sovellusmakro
Nopeussaato ULK1

Toiminnon suorittaminen

Taajuusmuuttajan valinta
Asemanumeron vaihto

Siirtyminen muutostilaan
Uuden arvon hyvaksynta

ACS800

ASXR7260 xXXXXXX
ASEMANUMERO 1

<= Tilarivi
Oloarvojen nimet ja
arvot

Tilarivi
Parametriryhma
Parametri

A

Parametrin arvo

Tilarivi

/]\

Toimintovaihtoehdot

< Laitteen tyyppi

Sovelluksen
latauspaketin nimi ja

laitteen asemanumero

Tilarivin numerot nakyvat alla olevassa kuvassa.

Taajuusmuuttajan asemanumero ——> ‘ -> || 1242 .0 rpm‘

Taajuusmuuttajan ohjaustila 2\

L = paikallisohjaus

J Pyorimissuunta  Taajuusmuuttajan
R = kauko-ohjaus -> =eteen ohjearvo
“ = ulkoinen ohjaus <- = taakse

<« Taajuusmuuttajan tila

| = kdynnissa

O = pysahtynyt
““=kaynnistaminen ei
ole mahdollista

Ohjauspaneeli
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Taajuusmuuttajan ohjaus ohjauspaneelista

Kayttaja voi ohjata taajuusmuuttajaa ohjauspaneelista seuraavasti:

* kaynnistaa ja pysayttaa moottorin ja vaihtaa moottorin pyérimissuuntaa

* maarittda moottorin nopeus- tai momenttiohjeen

* maarittaa prosessiohjeen (kun prosessin PID-saatdja on paalla)

» kuitata vika- ja varoitusilmoitukset

* vaihtaa paikallisohjauksesta ulkoiseen ohjaukseen ja painvastoin.
Taajuusmuuttajaa voidaan ohjata ohjauspaneelista aina, kun paikallisohjaus on
valittuna ja naytolla nakyy tilarivi.

Kaynnistys, pysaytys ja pyorimissuunnan vaihto

Vaihe | Toiminto Painike Naytto
1. Tuo tilarivi ndytdlle. 1 ->1242.0 rpm I
TAAJUUS 45.00
Hz
@ VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %

2. Vaihda paikallisohjaukseen. 1 L ->1242.0 rpm I
(Vain jos taajuusmuuttaja ei ole paikallisohjauksessa eli TAAJUUS 45.00
nayton ensimmaisella rivilla ei nay L-kirjainta.) Hz

VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
3. Pysayta 1 L ->1242.0 rpm O
TAAJUUS 45.00
Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
4, Kaynnista 1 L ->1242.0 rpm I
TAAJUUS 45.00
Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
5. Vaihda pydrimissuunnaksi taakse. 1 L <-1242.0 rpm I
TAAJUUS 45.00
Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
6. Vaihda pydrimissuunnaksi eteen. 1 L ->1242.0 rpm I
@ TAAJUUS 45.00
Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %

Ohjauspaneeli
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Nopeusohjeen asetus

Vaihe | Toiminto Painike Naytto
1. Tuo tilarivi naytdlle. 1 ->1242.0 rpm I
TAAJUUS 45.00
Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
2. Vaihda paikallisohjaukseen. 1L ->1242.0 rpm I
(Vain jos taajuusmuuttaja ei ole paikallisohjauksessa eli TAAJUUS 45.00
naytén ensimmaisella rivilla ei ndy L-kirjainta.) Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
3. Siirry ohjearvon valintatilaan. 1 L ->[1242.0 rpm]I
TAAJUUS 45.00
Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
4. Muuta ohjearvoa. 1 L ->[1325.0 rpm]I
(hidas muutos) @ @ TARJUUS 45.00
Hz
VIRTA 80.00 A
(nopea muutos) TEHO 75.00 %

5. Tallenna ohjearvo. ENTER 1L ->1325.0 rpm I
(Arvo tallentuu pysyvaismuistiin. Se palautuu TAAJUUS 45.00
automaattisesti virran katkaisun jalkeen.) Hz

VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %

Ohjauspaneeli




Oloarvonaytto

Oloarvonayttotilassa kayttaja voi:

» tuoda naytélle kolme oloarvoa kerralla

+ valita naytettavat oloarvot
» selata vikamuistia

e kuitata vikamuistin.

29

Ohjauspaneeli siirtyy oloarvonayttotilaan, kun painetaan ACT-painiketta tai jos
mitdan painiketta ei paineta minuutin kuluessa.

Oloarvojen valinta naytolle

Vaihe | Toiminto Painike Naytto
1. Siirry oloarvonayttétilaan. 1 L ->1242.0 rpm I
TAAJUUS 45.00
Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
2. Valitse rivi (vilkkuva kohdistin osoittaa valitun rivin). 1 L ->1242.0 rpm I
@ @ TAAJUUS 45.00
Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
3. Siirry oloarvon valintatilaan. ENTER 1 L ->1242.0 rpm I
1 OLOARVOT
04 VIRTA
80.00 A
4. Valitse oloarvo. 1 L ->1242.0 rpm I
@ @ 1 OLOARVOT
. 05 MOMENTTI 70.00
Vaihda oloarvoryhmaa. @ @ o
5.a Hyvaksy valinta ja palaa oloarvonayttétilaan. 1 L ->1242.0 rpm I
ENTER
TAAJUUS 45.00
Hz
MOMENTTI 70.00 %
TEHO 75.00 %
5.b Peru valinta ja sailyté alkuperéinen valinta. 1 L ->1242.0 rpm I

Ohjauspaneeli siirtyy valittuun tilaan.

(29 =)

TAAJUUS 45.00
Hz

VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %

Ohjauspaneeli
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Oloarvojen koko nimen hakeminen naytolle

Vaihe | Toiminto Painike Naytto
1. Hae naytdlle kolmen oloarvon koko nimi. Pida painettuna 1 L ->1242.0 rpm I
TAAJUUS
VIRTA
TEHO
2. Palaa oloarvonayttétilaan. Vapauta 1 L ->1242.0 rpm I
TAAJUUS 45.00
:
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
Vikamuistin katselu ja kuittaus
Huomaa: Vikamuistia ei voida kuitata, jos varoitus tai vika on aktiivinen.
Vaihe | Toiminto Painike Naytto
1. Siirry oloarvonayttétilaan. 1L ->1242.0 rpm I
TAAJUUS 45.00
Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
2. Siirry vikamuistinayttoon. 1 L ->1242.0 rpm I
@ @ 1 VIIMEISIN VIKA
+YLIVIRTA
6451 H 21 MIN 23 S
3. Hae naytélle edellinen (YLOS) tai seuraava (ALAS) vika/ 1 L ->1242.0 rpm I
varoitus. @ @ 2 VIIMEISIN VIKA
+YLIVIRTA
1121 H 1 MIN 23 S
Tyhjenna vikamuisti. 1L ->1242.0 rpm I
2 VIIMEISIN VIKA
H MIN S
4, Palaa oloarvonayttétilaan. 1 L ->1242.0 rpm I

I

TAAJUUS 45.00
Hz

VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %

Ohjauspaneeli




Aktiivisen vikailmoituksen katselu ja kuittaus
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JAN

VAROITUS! Jos kaynnistyskomennolle on valittu ulkoinen léahde, joka on PAALLA,
taajuusmuuttaja kaynnistyy heti vian kuittauksen jalkeen. Jos vian syyta ei ole
poistettu, taajuusmuuttaja laukeaa uudelleen vian vuoksi.

Vaihe | Toiminto Painike Naytto
1. Hae naytolle aktiivinen vikailmoitus. 1 L ->1242.0 rpm
ACS800
* * VIKA * %
ACS800 LAMPOTIL
2. Kuittaa vikailmoitus. S 1 L ->1242.0 rpm O
TAAJUUS 45.00
Hz
VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %
Vikamuisti
Vikamuisti tallentaa tiedot taajuusmuuttajan viimeisimmista tapahtumista (viat,
varoitukset ja kuittaukset). Alla olevasta taulukosta nakyy, kuinka tapahtumat
nakyvat vikamuistissa.
Tapahtuma Tiedot naytolla
Taajuusmuuttaja on havainnut Tapahtuman jarjestysnumero ja
Vikamuistin nakyma vian ja luo vikailmoituksen. VIIMEISIN VIKA -teksti.
Merkki Nimi ja Vian nimi, jonka edess& on "+"-merkki.
koodi Paallolon kokonaisaika.
Jarjestysnumero Paalla- | Kayttaja kuittaa vikailmoituksen. | Tapahtuman jarjestysnumero ja

(1 on viimeisin tapahtuma)

oloaika

L 1L ->1242.0 rpm I
2 VIIMEISIN VIKA
—» +DC YLIJANNIT (3210)
1121 H 1 MIN 23 S

VIIMEISIN VIKA -teksti.
-VIKA KUITATT -teksti.
Paallaolon kokonaisaika.

Taajuusmuuttaja luo varoituksen.

Tapahtuman jarjestysnumero ja
VIIMEISIN VAROITUS -teksti.

Varoituksen nimi, jonka edessa on "+’-
merkki.

Paallaolon kokonaisaika.

Taajuusmuuttaja poistaa
varoituksen.

Tapahtuman jarjestysnumero ja
VIIMEISIN VAROITUS -teksti.

Varoituksen nimi, jonka edessa on
merkki.

»

Paallaolon kokonaisaika.

Ohjauspaneeli
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Parametritila

Parametritilassa kayttaja voi:
» tarkistaa parametriarvot

* muuttaa parametriasetuksia.

Paneeli siirtyy parametritilaan, kun painetaan PAR-painiketta.

Parametrin valinta ja sen arvon muuttaminen

Vaihe

Toiminto

Painike

Nayttd

Siirry parametritilaan.

1 L ->1242.0 rpm O
10 KAY/SEIS/SUUNTA
01 ULK1l KAY/SEIS/SUU
DI1,2

Valitse ryhma.

I

1 L ->1242.0 rpm O
11 OHJEARV. VALINTA
01 PANELIREFERENSSI

REF1 (rpm)

Valitse ryhmasta parametri.

>

1 L ->1242.0 rpm O
11 OHJEARV. VALINTA
03 ULK OHJ1l VALINTA

ATl

Siirry parametrin asetustilaan.

ENTER

1 L ->1242.0 rpm O
11 OHJEARV. VALINTA
03 ULK. OHJ1l VALINTA
[AIl]

Muuta parametriarvoa.
- (hidas muutos, numerot ja tekstit)

- (nopea muutos, vain numerot)

®»®
CICy

1 L ->1242.0 rpm O
11 OHJEARV. VALINTA
03 ULK. OHJ1l VALINTA
[AI2]

6a.

6b.

Tallenna uusi arvo.

Peru uusi asetus ja sailyta alkuperdinen arvo painamalla
mita tahansa tilanvalintapainiketta.

Ohjauspaneeli siirtyy valittuun tilaan.

ENTER

®®
D®

1 L ->1242.0 rpm O
11 OHJEARV. VALINTA
03 ULK. OHJ1l VALINTA

AI2

1 L ->1242.0 rpm O
11 OHJEARV. VALINTA
03 ULK OHJ1l VALINTA

ATl

Ohjauspaneeli




Lahteen valintaparametrin (osoitin) asetus

Useimmilla parametreilla maaritetaan arvoja, joita kaytetdan suoraan

taajuusmuuttajan sovellusohjelmassa. Poikkeuksia ovat lahteen valintaparametrit

(osoittimet): ne viittaavat toisen parametrin arvoon. Naiden parametrien asetus

poikkeaa jonkin verran muiden parametrien asetuksesta.
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Vaihe | Toiminto Painike Naytto
1. Toimi edellisen taulukon ohjeiden mukaan 1 L ->1242.0 rpm O
- Siirry parametritilaan. 84 ADAPT. OHJELMA
- Valitse parametriryhma ja parametri 06 TULO 1
P ryhmajap : [£000.000.00]
- Siirry parametrin asetustilaan.
ENTER
2. Selaa invertointi-, ryhmé-, parametri- ja bittikenttia.") 1 L ->1242.0 rpm O
@ @ 84 ADAPT. OHJELMA
06 TULO 1
[£000.000.00]
3. Aseta kentan arvo. 1 L ->1242.0 rpm O
@ @ 84 ADAPT. OHJELMA
06 TULO 1
[+000.018.00]
4, Hyvaksy arvo.

ENTER

1)

Invertointikentta
Ryhméakentta
Parametrikentta
Bittikentta

06 TULO 1
[+001.018.00]

o I —

1 L ->1242.0 rpm O
84 ADAPT. OHJELMA

]

Invertointikentta invertoi valitun parametriarvon.

Plus-merkki (+): ei invertointia, miinus-merkki (-):

invertointi.

Bittikentassa valitaan bittinumero (tarvitaan vain,
kun parametriarvo on datasana).

Parametrikentdssa valitaan parametri.

Ryhmakentédssa valitaan parametriryhma.

Huomaa: Sen sijaan, ettd parametri viittaa toiseen parametriin, vakio voidaan
maarittda myos lahteen valintaparametrilla. Toimi seuraavasti:

- Valitse invertointikenttdan C. Rivin loppu muuttuu vakiokentaksi.

- Syo6ta vakiokenttaan vakioarvo.

- Hyvaksy painamalla Enter.

Ohjauspaneeli
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Toimintotila

Toimintotilassa kayttaja voi:
+ aloittaa taajuusmuuttajan ohjatun asettelun (Assistanttien avulla)

* lukea taajuusmuuttajan parametriarvot ja moottorin tiedot taajuusmuuttajasta
paneeliin

» kopioida ryhmien 1 - 97 parametriarvot paneelista taajuusmuuttajaan. 1)
* s33taa naytdn kontrastia.

Paneeli siirtyy toimintotilaan, kun painetaan FUNC-painiketta.

N Parametriryhmat 98, 99 sekd moottorin ID-ajon tulokset eivat ole mukana oletusarvoisesti. Rajoitukset estavat
virheellisten moottoritietojen tallentamisen. Erikoistapauksissa on kuitenkin mahdollista lukea ja tallentaa kaikki tiedot.
Lisatietoja saa ABB Oy:n Kotimaan tuotemyynnista.

Ohjauspaneeli



Assistantin kaytté6notto, selaaminen ja sulkeminen
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Seuraavassa taulukossa on kuvattu Assistantin kanssa kaytettavien
peruspainikkeiden kayttda. Esimerkkina Start-up Assistantin moottorin kilpiarvojen

asetus.

Start-up Assistant ei ole kaytdssa, kun ohjaustapana on skalaarisaato tai kun
parametrilukko on paalla. (99.04 MOOTTORIOHJAUS = SKALAARI tai 16.02
PARAMETRILUKKO = LUKITTU tai 16.10 ASSISTANT VALINTA = POIS)

Vaihe

Toiminto

Painike

Naytto

Siirry toimintotilaan.

&

1 L ->1242.0 rpm O
Mott arv asett
Sovellusmakro
Nopeussaatd ULK1

Valitse luettelosta tehtava tai toiminto (vilkkuva kohdistin
ilmaisee valitun tehtavan/toiminnon).

Lisda Assistantteja/toimintoja saat nakyviin vaihtamalla
sivua kaksoisnuolilla.

@
O\

1 L ->1242.0 rpm O
Moott arv asett
Sovellusmakro
Nopeussaatd ULK1

Siirry tehtavaan.

ENTER

Moott arv asett
1/10

ENTER: OK/Jatka
ACT: Poistu
FUNC: Info

Hyvéaksy ja jatka seuraavaan kohtaan.

ENTER

Moott arv asett

2/10

MOOTTORIN KILPIARVOT
SAATAVILLA?
ENTER:Kylla FUNC:Info

Hyvaksy ja jatka seuraavaan kohtaan.

ENTER

Moott arv asett

3/10

MOOTT NIM JANNITE?
[0 V]

ENTER:0k RESET:Paluu

a. Muuta valittua parametriasetusta.

b. Pyyda lisdtietoja valitusta arvosta.
Selaa tietoja naytolla ja
palaa tehtavaan).

FUNC, ACT

Moott arv asett

3/10

MOOTT NIM JANNITE?
[415 V]

ENTER:0k RESET:Paluu

INFO P99.05
Aseta moottorin
arvokilven mukaan.

2

a. Hyvaksy arvo ja siirry eteenpain.

ENTER

Moott arv asett

4/10

MOOTT NIM VIRTA?
[0.0 A]

ENTER:0k RESET:Paluu

Ohjauspaneeli
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Vaihe | Toiminto Painike Naytto
b. Peru asetus ja palaa edelliseen vaiheeseen. RESET Moott arv asett
3/10
MOOTT NIM VIRTA?
[415 V]
ENTER:0k RESET:Paluu
8. Peru ja poistu. 2xACT 1L ->0.0 rpm @)
Huomaa: Tehtivin ensimmaiseen nayttoon palataan TAAJUUS 0.00
painamalla ACT-painiketta kerran. Hz
VIRTA 0.00 A
TEHO 0.00 %
Tietojen luku taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin
Huomaa:
* Lue tiedot ennen niiden tallennusta.
* Varmista, ettd kohdetaajuusmuuttajan ohjelmaversio on sama (esim. vakio-
ohjelmisto).
* Varmista ennen paneelin irrottamista taajuusmuuttajasta, etta paneeli on kauko-
ohjaustilassa (vaihda tila LOC/REM-painikkeella).
+ Pysayta taajuusmuuttaja ennen tallennusta.
Tee seuraavat toimenpiteet kaikille taajuusmuuttajille ennen tietojen lukemista:
* Asenna moottorit.
» Aseta yhteydet lisalaitteisiin. (Katso parametriryhma 98 OPTIOMODULIT.)
Tee seuraavat toimenpiteet ennen tallennusta taajuusmuuttajaan, josta tiedot
kopioidaan:
* Tee ryhmien 10 - 97 parametriasetukset.
+ Siirry tallennusvaiheeseen (alla).
Vaihe | Toiminto Painike Naytto
1. Siirry toimintotilaan. 1L ->1242.0 rpm O
@ Moott arv asett
Sovellusmakro
Nopeussaatd EXT1
2. Siirry sivulle, joka sisaltaa luku-, tallennus- ja 1L ->1242.0 rpm O

kontrastitoiminnot.

®

PARAMETRIEN LUKU
<=<=

PARAM TALLENNUS
=>=>

KONTRASTI 4

Ohjauspaneeli
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Vaihe | Toiminto Painike Naytto

3. Valitse lukutoiminto (vilkkuva kohdistin osoittaa valitun 1 L ->1242.0 rpm O
toiminnon). @ @ PARAMETRIEN LUKU

<=<=
PARAM TALLENNUS
=>=>
KONTRASTI 4

4. Siirry lukutoimintoon. ENTER 1L ->1242.0 rpm O
PARAMETRIEN LUKU
<=<=

5. Vaihda ulkoiseen ohjaukseen. 1 -> 1242.0 rpm O
(Nayton ensimmaisella rivilla ei ndy L-kirjainta.) PARAMETRIEN LUKU

<=<=

PARAM TALLENNUS
=>=>

KONTRASTI 4

6. Irrota paneeli ja liité se siihen taajuusmuuttajaan, johon
tiedot tallennetaan.

Tietojen tallennus ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan
Lue myds kohta Tietojen luku taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin sivulla 36.

Vaihe | Toiminto Painike Naytto

1. Kytke tallennetut tiedot sisaltava paneeli
taajuusmuuttajaan.

2. Varmista, ettd taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa 1 L ->1242.0 rpm I
(naytdn ensimmaisella rivilla nakyy L-kirjain). Tarvittaessa TAAJUUS 45.00
vaihda paikallisohjaukseen painamalla LOC/REM- Hz
painiketta. VIRTA 80.00 A

TEHO 75.00 %
3. Siirry toimintotilaan. 1 L ->1242.0 rpm O
(::> Moott arv asett
Sovellusmakro
Nopeussaatd ULK1

4. Siirry sivulle, joka sisaltaa luku-, tallennus- ja 1 L ->1242.0 rpm O

kontrastitoiminnot. @ PARAMETRIEN LUKU
<=<=
PARAM TALLENNUS
=>=>
KONTRASTI 4

5. Valitse tallennustoiminto (vilkkuva kohdistin osoittaa 1 L ->1242.0 rpm O

valitun toiminnon). @ @ PARAMETRIEN LUKU
<=<=
PARAM TALLENNUS
=>=>
KONTRASTI 4
6. Aloita tallennus. ENTER 1 L ->1242.0 rpm O

PARAM TALLENNUS
=>=>

Ohjauspaneeli
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Nayton kontrastin saatoé

Vaihe

Toiminto

Painike

Naytto

Siirry toimintotilaan.

()

1 L ->1242.0 rpm O
Moott arv asett
Sovellusmakro
Nopeussaatd EXT1

Siirry sivulle, joka sisaltda luku-, tallennus- ja
kontrastitoiminnot.

®

1 L ->1242.0 rpm O
PARAMETRIEN LUKU
<=<=
PARAM TALLENNUS
=>=>
KONTRASTI 4

Valitse toiminto (vilkkuva kohdistin osoittaa valitun
toiminnon).

>

1 L ->1242.0 rpm O
PARAMETRIEN LUKU
<=<=
PARAM TALLENNUS
=>=>
KONTRASTI 4

Siirry kontrastin saatétoimintoon.

ENTER

1 L ->1242.0 rpm O
KONTRASTI [4]

Saada kontrastia.

SIS

1 L ->1242.0 rpm
KONTRASTI [6]

6.b

Hyvaksy asetettu arvo.

Peru uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo painamalla
mita tahansa tilanvalintapainiketta.

Ohjauspaneeli siirtyy valittuun tilaan.

ENTER

®®
D®

1 L ->1242.0 rpm O
PARAMETRIEN LUKU
<=<=
PARAM TALLENNUS
=>=>
KONTRASTI 6

1 L ->1242.0 rpm I

TAAJUUS 45.00
Hz

VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %

Ohjauspaneeli




Taajuusmuuttajan valintatila
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Normaalikdytdssa taajuusmuuttajan valintatilan toimintoja ei tarvita, vaan ne on
varattu sovelluksiin, joissa paneelivaylaan on kytketty useita taajuusmuuttajia.
(Lisatietoja on Installation and Start-up Guide for the Panel Bus Connection Interface
Module, NBCI -oppaassa, [3AFY58919748 (englanninkielinen)]).

Taajuusmuuttajan valintatilassa kayttaja voi:

+ valita taajuusmuuttajan, jonka kanssa paneeli on yhteydessa paneelivaylan

kautta.

+ vaihtaa paneelivaylaan kytketyn taajuusmuuttajan asemanumeroa.

+ tarkistaa paneelivaylaan kytkettyjen taajuusmuuttajien tilan.

Paneeli siirtyy taajuusmuuttajan valintatilaan, kun DRIVE-painiketta painetaan.

Jokaisella vaylaan kytketylla laitteella on oltava yksiléllinen tunnistenumero (ID).
Taajuusmuuttajan oletusarvoinen asemanumero on 1.

Huomaa:Taajuusmuuttajan oletusarvoista asemanumeroa ei tulisi muuttaa ellei
taajuusmuuttajaa kytketa paneelivaylaan yhdessa muiden taajuusmuuttajien

kanssa.

Taajuusmuuttajan valitseminen ja paneelivaylan asemanumeron vaihtaminen

Vaihe | Toiminto Painike Naytto
1. Siirry taajuusmuuttajan valintatilaan. ACS800
ASAAA5000 xxxxXX
ASEMANUMERO 1
2. Valitse seuraava taajuusmuuttaja/nakyma. ACS800
Muuta aseman ID-numero painamalla ensin ENTER- @
painiketta (ID-numeron ympérille tulevat hakasulut) ja ASAAAS000 xxxxxx
asettamalla arvo sitten nuolindppaimilla. Hyvaksy uusi ASEMANUMERO 1
arvo painamalla ENTER-painiketta. Katkaise virta uuden
ID-numeron kayttéénottoa varten.
Kaikkien paneelivaylaan kytkettyjen laitteiden tila nakyy 18
naytélla viimeisen yksittdisen aseman jalkeen. Jos kaikki
asemat eivat sovi nayttéon kerralla, saat loput tiedot e .
L - . TR Tilanaytdén symbolit:
nakyviin painamalla kaksoisnuolindppainta ylos. 5 . .
S = Taajuusmuuttaja
pysahtynyt, suunta eteen
= Taajuusmuuttaja
kaynnissa, suunta taakse
F = Taajuusmuuttaja on
lauennut vikaan
3. Muodosta yhteys naytdn osoittamaan taajuusmuuttajaan 1 L ->1242.0 rpm I

ja siirry toiseen tilaan painamalla jotakin
tilanvalintapainiketta.

Ohjauspaneeli siirtyy valittuun tilaan.

TAAJUUS 45.00
Hz

VIRTA 80.00 A
TEHO 75.00 %

Ohjauspaneeli
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Datasanojen luku ja syotto naytolla

Jotkin oloarvot ja parametrit ovat 16-bittisid datasanoja (loogisia muuttujia), joissa
jokaisella yksittaisella bitilla on tietty merkitys (selitetty vastaavan arvon tai
parametrin kohdalla). Ohjauspaneelissa datasanat luetaan ja syotetaan
heksadesimaalimuodossa.

Tassa esimerkissa valittuja ovat datasanan bitit 1, 3 ja 4:

;

Bitit 0000 0000 0001 1010
Heksad. 0 0 1 A

Ohjauspaneeli
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Ohjelman ominaisuudet

Yleista
Tassa luvussa kerrotaan ohjelman toiminnoista. Jokaisen toiminnon kohdalla
luetellaan siihen liittyvat kayttajan asetukset, oloarvot seka vika- ja
varoitusilmoitukset.

Start-up Assistant

Johdanto

Start-up Assistant toimii kayttdonoton apuna eli opastaa kayttajaa syottamaan
taajuusmuuttajaan tarvittavat tiedot (parametriarvot). Lisaksi Assistant tarkistaa, etta
syotetyt arvot ovat oikein ja sallitulla alueella. Ensimmaisen kaynnistyksen
yhteydessa taajuusmuuttaja kehottaa siitymaan automaattisesti Assistantin
ensimmaiseen tehtavaan, kielen valintaan (Language Select).

Start-up Assistantissa on erilaisia tehtavia. Tehtavat voidaan valita joko Start-up
Assistantin ehdotuksen mukaan perakkain tai erikseen. Taajuusmuuttajan
parametriasetuksia voidaan myds muuttaa tavalliseen tapaan ilman Assistantia.

Assistantin kaynnistamisesta, selaamisesta ja sulkemisesta kerrotaan luvussa
Ohjauspaneeli.

Huomaa: Optiomoduulien Assistantia ei tueta laiteohjelmiston versiosta AS7TR7363
alkaen.

Tehtédvien oletusjarjestys

Sovellusasetusten (parametri 99.02) perusteella Start-up Assistant paattaa, mita
tehtavia se ehdottaa. Oletusarvoiset tehtavat on lueteltu alla olevassa taulukossa.

Sovelluksien
valitseminen

Oletusarvoiset tehtavat

FACTORY, SEQ
CTRL

Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit, Nopeussaaté EXT1, Kayntiin/Seis-
ohjaus, Suojaukset, Lahtosignaalit

HAND/AUTO Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit, Nopeussaaté ULK2, Kayntiin/Seis-
ohjaus, Nopeussaatd 1, Suojaukset, Lahtdsignaalit

T CTRL Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit, Momentinsdato, Kayntiin/Seis-
ohjaus, Nopeussaatd ULK1, Suojaukset, Lahtosignaalit

PID-SAATO Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit, PID-s&atd, Kayntiin/Seis-ohjaus,

Nopeussaaté ULK1, Suojaukset, Lahtosignaalit

Ohjelman ominaisuudet
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Luettelo tehtavista ja niihin liittyvista parametreista

Nimi Kuvaus Asetettavat parametrit
Kielen valinta Ohjauspaneelin kielen valinta 99.01
Moottoritiet. Moottoritietojen asetus 99.05, 99.06, 99.09, 99.07, 99.08,
asetus 99.04
Moottorin tunnistus. (Jos nopeusrajat eivat ole sallitulla alueella: | 99.10 (20.8, 20.07)
Rajojen asetus).
Sovellus Sovellusmakron valinta 99.02, makroon liittyvat parametrit

Optiomoduulit

Optiomoduulien kayttéonotto

Ryhmat 98, 35, 52

Nopeussaato Nopeusohjeen lahteen valinta 11.03

ULK1 (Jos kaytdssa on Al1: analogiatulon Al1 rajojen, skaalan ja (13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
kaanteisarvon asetus) 13.05, 30.01)
Ohjearvojen rajojen asetus 11.04, 11.05
Nopeusrajojen (taajuusrajojen) asetus 20.02, 20.01, (20.08, 20.07)
Kiihdytys- ja hidastusaikojen asetus 22.02,22.03
(Jarrukatkojan asetus, jos parametri 27.01 on aktivoinut sen) (Ryhmat 27, 20.05, 14.01)
(Jos 99.02 ei ole VAKIONOPEUS: vakionopeuksien asetus) (Ryhma 12)

Nopeussaatoé Nopeusohjeen lahteen asetus 11.06

ULK2

(Jos kaytdssa on Al1: analogiatulon Al1 rajojen, skaalan ja
kaanteisarvon asetus)

Ohjearvojen rajojen asetus

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.08, 11.07

Momentinsaato

Momenttiohjeen lahteen valinta

(Jos kaytdssa on Al1: analogiatulon Al1 rajojen, skaalan ja
kaanteisarvon asetus)

11.06

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

Ohjearvojen rajojen asetus 11.08, 11.07
Momentin kiihdytys- ja hidastusaikojen asetus 24.01, 24.02
PID-saito Prosessiohjeen lahteen valinta 11.06

(Jos kaytdssa on Al1: analogiatulon Al1 rajojen, skaalan ja
kaanteisarvon asetus)

Ohjearvojen rajojen asetus
Nopeusrajojen (tai ohjearvorajojen) asetus

Prosessioloarvon lahteen ja rajojen asetus

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.08, 11.07
20.02, 20.01 (20.08, 20.07)
40.07, 40.09, 40.10

Kay/Seis-ohjaus Kahden ulkoisen ohjauspaikan, ULK1:n ja ULK2:n, kaynnistys- | 10.01, 10.02
ja pysaytyssignaalien lahteen valinta
Ulkoisen ohjauspaikan ULK1 tai ULK2 valinta 11.02
Pyo6rimissuunnan maaritys 10.03
Kaynnistys- ja pysatystapojen maaritys 21.01, 21.02, 21.03
Kaynninestosignaalin kayton valinta 16.01, 21.07
Kaynninestotoiminnon ramppiajan asetus 22.07
Suojaukset Momentti- ja virtarajojen asetus 20.03, 20.04
Lahtosignaalit Relelahtéjen RO1, RO2, RO3 ja valinnaisten RO:jen (jos Ryhma 14

asennettu) kautta osoitettujen signaalien valitseminen

Analogisten lahtdjen AO1, AO2 ja valinnaisten AO-lahtdjen (jos
asennettu) kautta osoitettujen signaalien valitseminen. Minimi- ja
maksimiarvon, skaalan ja kaanteisarvon asetus.

15.01, 15.02, 15.03, 15.04, 15.05,
(Ryhma 96)
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Start-up Assistant sisaltaa kahdenlaisia nayttoja: paanayttdja ja tietonayttoja.
Paanaytot kehottavat kayttajaa syéttamaan tietoa tai vastaamaan kysymykseen.
Assistant etenee paanayttdjen avulla. Tietonaytot sisaltavat paanayttdjen ohjetekstit.
Seuraavassa kuvassa on tyypillinen esimerkki kummastakin naytosta ja selitykset

niiden sisalloista..

Paanaytto Tietondytto
1 | Moott arv asett 3/10 | INFO P99.05
2 | MOOTT NIM JANNITE? Aseta arvo moottorin
310 V] arvokilvestéa.
4 | ENTER:0k RESET:Paluu :
1 | Assistantin nimi, vaiheen numero | Teksti INFO, asetettavan
/ vaiheiden kokonaismaara parametrin tunnus
2 | Pyynt6 tai kysymys Ohjeteksti...
Syoéttokentta ... ohjeteksti jatkuu
4 | Kaskyt: hyvaksy arvo ja siirry kaksoisnuolimerkki (osoittaa, etta
eteenpain tai peruuta ja siirry teksti jatkuu)
taaksepain

Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus

Taajuusmuuttajalle voidaan antaa kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomentoja ja
ohjearvoja ohjauspaneelista tai digitaali- ja analogiatulojen kautta. Lisdvarusteena
saatavan kenttavaylasovittimen avulla taajuusmuuttajaa voidaan ohjata avoimen
kenttavaylaliitdnnan kautta. Myds DriveWindow-tydkalulla varustettu PC-tietokone
voi ohjata taajuusmuuttajaa..

Paikallisohjaus ACS800

Ulkoinen ohjaus

Ohjauspaneeli

/

Vakio-1/0

Kenttavayla-
sovitin

Korttipaikka 1

) IRTAC/RDIO/RAIO

moduuli

Paikka 1 tai Paikka 2

DriveWindow ~ CH3 (=)

(DDCS) /\

RDCO
moduuli

CHO Kenttavaylasovitin__
(DDCS) Nxxx

v

tai

Advant Controller
(esim. AC 80, AC 800M)

CH1 AIMA-01 1/0 RTAC/RDIO/RAIO

(DDCS) | sovitinmoduuli moduuli
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Paikallisohjaus

Ohjauskaskyt annetaan ohjauspaneelin nappaimistéa kayttamalla, kun
taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa. Paneelin naytdssa nakyva L-kirjain
tarkoittaa paikallisohjausta.

‘ 1@—>1242 rpm I

Ohjauspaneeli ohittaa aina ulkoiset ohjaussignaalilahteet, kun sita kaytetaan
paikallisohjaukseen.

Ulkoinen ohjaus

Kun taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa, ohjauskomennot annetaan vakio-
I/O-liittimien (digitaali- ja analogiatulojen), lisdvarusteena saatavien 1/O-
laajennusmoduulien ja/tai kenttavaylaliitdnnan kautta. Ohjauspaneeli voidaan
asettaa myds ulkoisen ohjauksen lahteeksi.

Naytossa nakyva tyhja kohta tarkoittaa ulkoista ohjausta, ja erikoistapauksissa
naytdssa nakyy R-kirjain, kun ohjauspaneeli on maaritetty ulkoisen ohjauksen

lahteeksi.
‘ 1U ->1242 rpm I ‘ ’ 1®—>1242 rpm I
Ulkoinen ohjaus Tulo/-lahtoliittimien Ulkoinen ohjaus ohjauspaneelin
tai kenttavaylaliitantéjen kautta avulla

Kayttaja voi yhdistda ohjaussignaalit kahteen ulkoiseen sijaintiin, ULK1- tai ULK2-
sijaintiin. Kayttajan valinnan mukaan jompikumpi on kerrallaan kaytdssa. Toiminto
toimii 12 ms:n aikatasolla.
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Asetukset
Paneelin painike Liséatietoja
LOC/REM Paikallisohjauksen tai ulkoisen ohjauksen valinta
Parametri
11.02 ULK1:n tai ULK2:n valinta
10.01 Ohjauspaikan ULK1 kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan lahde
11.03 Ohjauspaikan ULK1 ohjeen lahde
10.02 Ohjauspaikan ULK2 kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan lahde
11.06 Ohjauspaikan ULK2 ohjeen lahde
Ryhma 98 Valinnaisen 1/O:n ja sarjaliitannan aktivointi
OPTIOMODULIT
Vianhaku
Oloarvot Lisatietoja
01.11,01.12 ULK1-ohjearvo, ULK2-ohjearvo
03.02 ULK1/ULK2-valintabitti pakatussa loogisessa muodossa
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Lohkokaavio: Ohjauspaikan ULK1 kdynnistyksen, pysdytyksen ja suunnan ldhde

Jaljempana olevassa kaaviossa nakyvat parametrit, joiden mukaan liitanta valitsee
ulkoisen ohjauspaikan ULK1 kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan.

DI Valitse

DI1/ Vakio 10 :
: Di6 <\ —  ULK1

DI6 / Vakio IO DI7-DI9 Kayntiin/seis/
- N suunta

DI1 /DIO laaj. 1 j - 10.01
DI2 / DIO laaj. 1 1/0-laajennukset

Katso ryhma 98
DI1/DIO laaj. 2 j OPTIOMODULIT.
DI2 / DIO laaj. 2

Kenttavaylan

Kenttavaylasovitinpaikka 1—{ | 4jinta KOMM.
CHO/RDCO-kortti — | Katso luku CW
Valflo-Modbus.®-I||tanta —1 Kenttavéyléohjau PANELI
Ohjauspaneeli

DI1 / laaj. 10 = Vakio-I/O-riviliittimen digitaalinen tulo DI1
DI1/ DIO laaj. 1 = Digitaalisen I/O laajennusmoduuli 1:n digitaalinen tulo DI1

Lohkokaavio: Ohjauspaikan ULK1 ohjeen ldhde

Jaljempana olevassa kaaviossa nakyvat parametrit, joiden mukaan liitanta valitsee
ulkoisen ohjauspaikan ULK1 nopeusohjearvon.

Al1 / Vakio | Valitse
Al1, A2, Al3, DI3, DI4
Al2 / Vakio Ig:‘ <
AlI3 / Vakio 1O < — ULK1
. Al5, Al6 .
o0 e omcons| [ | gheme
11.03
Al /AlO laaj. } I/O-laajennukset |-
Al2 / AlO laaj. Katso |
DI1/DIO laaj. 3 parametriryhma |-
DI2 / DIO laaj. 3 j %
Kenttavaylasovitinpaikka 1___| Kenttavaylan KOMM.
CHO/RDCO-kortti _|yainta REF
Vakio-Modbus-liitanta —— Kenttavayléohjaus
Ohjauspaneeli PANELI

Al1 / Vakio 10 = Vakio-1/O-riviliittimen analoginen tulo Al1
Al1/ AlO laaj. = Analogisen I/O-laajennusmoduulin analogiatulo Al1
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Ohjetyypit ja niiden prosessointi

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

Onhjearvot ohjeen prosessointiketjun eri vaiheissa. Toinen digitaalitulo lisaa
nopeutta ja toinen vahentaa sita.

Taajuusmuuttajalle voidaan antaa bipolaarinen analoginen nopeusohje.
Toiminnon avulla nopeutta ja suuntaa voidaan ohjata kayttamalla yhta
analogiatuloa. Vahimmaissignaali on taysi nopeus taaksepain, ja
enimmaissignaali on taysi nopeus eteenpain.

Taajuusmuuttaja voi muodostaa ohjeen kahdesta analogiatulosignaalista
matemaattisten funktioiden avulla: Yhteenlasku, vahennyslasku, kertolasku,
vahimmaisvalinta ja enimmaisvalinta.

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

Ulkoista ohjetta voidaan skaalata niin, etta signaalin vahimmais- ja enimmaisarvot
vastaavat nopeutta, joka ei ole vahimmais- eikd enimmaisnopeusraja.

Asetukset
Parametri Liséatietoja
Ryhma 11 OHJEARVON Ulkoisen ohjeen lahde, tyyppi ja skaalaus
VALINTA

Ryhméa 20 RAJAT

Toimintarajat

Ryhma 22 KIIHD./HIDASTUS

Nopeusohjeen kiihdytys- ja hidastusajat

Ryhma 24 o Momenttiohjeen kiihdytysajat
MOMENTTISAATO
Ryhma 32 VALVONTA Ohjeen valvonta
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
01.11,01.12 Ulkoisten ohjeiden arvot
Ryhma 02 OLOARVOT Ohjearvot ohjeen prosessointiketjun eri vaiheissa.
Parametri
Ryhmé 14 RELELAHDOT Aktiivinen ohje / ohjehavid releldhddn kautta
Ryhma 15 i ) Ohjearvo
ANALOGIALAHDOT
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Ohjeen trimmaus

Trimmauksessa taajuusmuuttajan ulkoista %-ohjetta (ulkoista ohjearvoa REF2)
korjataan toisen sovellusmuuttujan mitatun arvon perusteella. Jaljempana oleva
lohkokaavio kuvaa kyseista toimintoa.

Kytke Valitse
maks.taajuus — __ Valitse
/_ 6 SUORA (3)
maks.nopeus | ! maks.momentti —| )
. o7 %ohje— SUHTEEL. (2)
; 40.18
| Valitse %.04(BTC) 1 EIKAYT. (1) _
Al Lisaa
AI2 — G 40.14 %ohje—|
Kerro | %ohje’
40.16 — K
erro
40.15 PID 4017 —] ><
tref
40.01 | k ><
Oloarvot 40.02 | ti
40,05 ] 40.03 }d
: : 40.04 | dFiltT /
40.07 — Suodin 40.05 errIVInv
Al — 40.13 | rint
ﬁ:g ] 7~£ - i PIDmax | oh
A5 —| PIDmin | ol1
Alg — 40.19
IMOT —|
%ref= taajuusmuuttajan ohje ennen trimmausta
%ref = taajuusmuuttajan ohje trimmauksen jalkeen
maks. nopeus = Parametri 20.02 (tai 20.01, jos absoluuttinen arvo on suurempi)
maks. taajuus = Parametri 20.08 (tai 20.07, jos absoluuttinen arvo on suurempi)
maks. momentti = Parametri 20.14 (tai 20.13, jos absoluuttinen arvo on suurempi)
Asetukset
Parametri Lisatietoja
40.14...40.18 Trimmaustoiminnon asetukset

40.01...40.13, 40.19

PID-saadon lohkoasetukset

Ryhmé 20 RAJAT

Taajuusmuuttajan toimintarajat
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Taajuusmuuttaja pydrittaa liukuhihnaa. Vaikka liukuhihna on nopeussaadetty, myos
hihnan kireys on otettava huomioon: Jos mitattu kireys ylittda kireyden ohjearvon,
nopeutta vahennetaan hieman (ja painvastoin).

Kayttaja voi saataa nopeutta seuraavasti:

* kun valitaan trimmaustoiminto ja kytketdan saatimeen kireyden ohjearvo ja

mitattu kireys,

» trimmaus saatyy sopivaksi.

Nopeussaadetty liukuhihna

Pelkistetty lohkokaavio

Nopeusohje
Kireyden
mittaus

Kireyden
ohjearvo

Kireyden mittaus

Liséa

PID

T

Taajuusmuuttajan rullat (veto)

Trimmattu
nopeusohje
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Ohjelmoitavat analogiatulot

Taajuusmuuttaja sisaltda kolme ohjelmoitavaa analogiatuloa: yhden jannitetulon
(0/2...10 V tai -10...10 V) ja kaksi virtatuloa (0/4...20 mA). Taajuusmuuttajaan
voidaan lisata kaksi lisatuloa, kun lisdvarusteena on analoginen 1/O-
laajennusmoduuli. Tulot voidaan invertoida ja suodattaa. Lisaksi niiden maksimi- ja
minimiarvoja voidaan muuttaa.

Vakio-ohjausohjelmiston paivitysjaksot

Syo6tto Jakso
Al/vakio 6 ms
Al/laajennus 6 ms (100 ms 1))

") Moottorin Iampdtilan mittaustoiminnon paivitysjakso. Katso ryhmé 35 MOOT LAMPOT MITT.

Asetukset

Parametri Lisatietoja

Ryhma 11 Al ohjeen lahteena

OHJEARVON VALINTA

Ryhma 13 Vakiotulojen prosessointi

ANALOGIATULOT

30.01 Analogiatulon A1 signaalin valvonta

R}{h'mé 4'(.) PID- Al PID-prosessisaadon ohjeena tai oloarvoina

SAATAJA

35.01 Al moottorin lampétilan mittauksessa

40.15 Al taajuusmuuttajan ohjeen trimmauksessa

42.07 Al mekaanisen jarrun ohjaustoiminnossa

98.06 Valinnaisten analogiatulojen aktivointi

98.13 Valinnaisen Al-signaalin tyyppimaaritys (bipolaarinen tai unipolaarinen)

98.14 Valinnaisen Al-signaalin tyyppimaaritys (bipolaarinen tai unipolaarinen)
Vianhaku

Oloarvo Lisatietoja

01.18, 01.19, 01.20 Vakiotulojen arvot

01.38, 01.39 Valinnaisten tulojen arvo

Ryhma 09 OLOARVOT | Skaalatut analogiatulon arvot (kokonaisluvut toimintolohkojen ohjelmointiin)
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Ohjelmoitavat analogialahdot

Taajuusmuuttajan vakiovarustukseen kuuluu kaksi ohjelmoitavaa virtalahtda
(0/4...20 mA). Taajuusmuuttajaan voidaan lisata kaksi lisalahta, kun lisdvarusteena
on analoginen I/0O-laajennusmoduuli. Analogialahtdsignaalit voidaan invertoida ja
suodattaa.

Analogialahtdsignaalit voidaan suhteuttaa mm. moottorin nopeuteen,
prosessinopeuteen (moottorin skaalattuun nopeuteen) lahtétaajuuteen, I&htdvirtaan,
moottorin momenttiin ja moottorin tehoon.

Analogialahdélle voidaan myds kirjoittaa arvo sarjaliikenneliitdnnan kautta.

Vakio-ohjausohjelmiston paivitysjaksot

Ohjaustila Jakso
AO/vakio 24 ms
AO/laajennus 24 ms (1000 ms R )

1) Moottorin lampétilan mittaustoiminnon paivitysjakso. Katso ryhmé 35 MOOT LAMPOT MITT.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
Ryhma 15 AO-arvon valinta ja prosessointi (vakiolahdot)
ANALOGIALAHDOT
30.20 Ulkoisesti ohjatun AO:n toiminta tiedonsiirtokatkoksen aikana
30.22 Valinnaisen AO:n kaytoén valvonta
R_yhmé}_35 MOOT AO moottorin Idmpétilan mittauksessa
LAMPOT MITT
Ryhma 96 ULK AO Lisdanalogialdahddn AO arvon valinta ja prosessointi
Ryhma 98 Valinnaisen I/O:n aktivointi
OPTIOMODULIT
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
01.22,01.23 Vakioldht6jen arvot
01.28, 01.29 Valinnaisten lahtojen arvot
Varoitus
I/O VALINTA (FF8B) Valinnaisen 1/O:n virheellinen kaytto
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Ohjelmoitavat digitaalitulot

Taajuusmuuttajassa on vakiona kuusi ohjelmoitavaa digitaalituloa. Kuusi lisdtuloa on

kaytettavissa, jos lisdvarusteena saatavat I/0-laajennusmoduulit ovat kaytdssa.

Vakio-ohjausohjelmiston paivitysjaksot

Tulo Jakso
Dl/vakio 6 ms
Dl/laajennus 12 ms
Asetukset
Parametri Lisatietoja
Ryhmé 10 KAY/SEIS/ DI kaynnistyksena, pysaytyksena ja suuntana
SUUNTA
Ryhma 11 OHJEARVON | DI ohjeen valinnassa tai ohjeen lahteena
VALINTA
Ryhma 12 DI vakionopeuden valinnassa
VAKIONOPEUDET
Ryhma 16 DI ulkoisena kaynninestosignaalina, viankuittaussignaalina tai
SYSTEEMIOHJAUS kayttajdmakromuutossignaalina
22.01 DI kiihdytys- ja hidastusajan valintasignaalina
30.03 DI ulkoisena vikaldhteena
30.05 DI moottorin ylikuumenemisen valvontatoiminnossa
30.22 Valinnaisen 1/O-kayton valvonta
40.20 DI nukkumistoiminnon aktivointisignaalina (PID-prosessisaaddssa)
42.02 DI mekaanisen jarrun tilatietosignaalina
98.03...96.05 Valinnaisten digitaali-I/O-laajennusmoduulien aktivointi
98.09...98.11 Lisdvarusteena saatavien digitaalitulojen nime&minen
sovellusohjelmassa
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
01.17 Vakiodigitaalitulojen arvot
01.40 Lisavarusteena saatavien digitaalitulojen arvot
Varoitus
I/O VALINTA (FF8B) Valinnaisen 1/O:n virheellinen kayttd
Vika
1/0 KOM VIKA (7000) I/O:n tiedonsiirtokatko

Ohjelman ominaisuudet




53

Ohjelmoitavat relelahdot

Kolme ohjelmoitavaa relelaht6d on mukana vakiona. Kuusi [&ht6a voidaan lisata
kayttamalla lisdvarusteina saatavia digitaali-1/O-laajennusmoduuleja.
Parametriasetuksilla voidaan maarittaa relelahdon ilmaisema tieto: valmis,
kaynnissa, vika, varoitus, moottorin jumi jne.

Relelahddlle voidaan myos Kirjoittaa arvo sarjaliikenneliitannan kautta.

Vakio-ohjausohjelmiston paivitysjaksot

Lahto Jakso
RO/vakio 100 ms
RO/laajennus 100 ms
Asetukset
Parametri Lisatietoja
Ryhma 14 Relelahdon RO arvon valinta ja toiminta-ajat
RELELAHDOT
30.20 Ulkoisesti ohjatun releldhddn toiminta tiedonsiirtokatkoksen aikana
Ryhma 42 JARRUN RO mekaanisen jarrun ohjauksessa
OHJAUS
Ryhma 98 Lisdvarusteena saatavien relelahtdjen aktivointi
OPTIOMODULIT
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
01.21 Vakiorelelahtdjen tilat
01.41 Lisdvarusteena saatavien relelahtéjen tilat
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Oloarvot
Kaytettavissa on useita oloarvoja:
» Taajuusmuuttajan lahtétaajuus, virta, jannite ja teho
* Moottorin nopeus ja momentti
» Syoéttéjannite ja valipiirin tasajannite
» Aktiivinen ohjauspaikka (paikallinen, ULK1 tai ULK2)
* Ohjearvot
» Taajuusmuuttajan lampétila
+ Toiminta-ajan laskuri (h), kWh-laskuri
» Digitaali-I/O:n ja analogia-1/O:n tila
» PID-saadon oloarvot (jos PID-saatémakro on valittuna)
Ohjauspaneelin naytossa nakyy kerralla enintaan kolme oloarvoa. Arvot voidaan
lukea myds sarjaliikenneliitannan tai analogialahtdjen kautta.
Asetukset
Parametri Lisatietoja
Ryhma 15 Oloarvon valinta analogialahdolle
ANALOGIALAHDOT
Ryhma 92 DS Oloarvon valinta datasetille (sarjaliitanta)
LAHETYSOSOITE
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
Ryhma 01 ACTUAL Oloarvojen luettelo
SIGNALS ... 09
OLOARVOT

Moottorin tunnistus

DTC-ohjaus perustuu siihen, ettd moottorimalli on maaritelty tarkasti moottorin
kayttéonoton yhteydessa.

Moottorin ID-magnetointi tapahtuu automaattisesti, kun kaynnistyskomento
annetaan ensimmaisen kerran. Ensimmaisen kaynnistyksen aikana moottoria
magnetoidaan nollanopeudella useiden sekuntien ajan, jotta moottorimalli voidaan
luoda. Tama tunnistusmenelma soveltuu useimpiin kayttdsovelluksiin.

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

Asetukset
Parametri 99.10.
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Verkkokatkossaato

Jos saapuva syéttdjannite katkeaa, taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa kayttamalla
pydrivan moottorin liilke-energiaa. Taajuusmuuttaja on taysin toimintakykyinen niin
kauan kuin moottori py0rii ja tuottaa energiaa taajuusmuuttajalle. Taajuusmuuttaja
voi jatkaa toimintaansa katkon jalkeen, jos paakontaktori pysyi suljettuna.

W A <.,

M MRS
Tv  fiants Upc
(Nm) (Hz) (Vd.c.) Upg
160 80 520
120 60 390
80 40 260 ‘/// fia
L~ N
—T,
40 20 130 // \\ // M
N
|~
{(s)
16 4.8 8 11.2 14.4

Upc= taajuusmuuttajan valipiirin jannite, fizng = taajuusmuuttajan 1ahtojannite,

Ty = moottorin momentti

Syéttdjénnitehdvié nimelliskuormituksessa (fizps = 40 Hz). Vélipiirin tasajénnite putoaa
véhimmadisrajan alapuolelle. Sé&din pitda jénnitteen tasaisena niin kauan kuin syéttévirta on
katkaistuna. Taajuusmuuttaja pyoérittdd moottoria generaattoritilassa. Moottorin nopeus alenee, mutta
taajuusmuuttaja on toimintakykyinen niin kauan kuin moottorilla on riittédvésti liike-energiaa.

Huomautus: Koteloasennetut yksikot, joissa on paakontaktorioptio, sisaltavat
"pitopiirin", joka pitda kontaktoriohjauspiirin suljettuna lyhyen syéttékatkoksen
aikana. Katkoksen sallittua kestoa voidaan saataa. Tehdasasetus on viisi sekuntia.

Automaattinen kaynnistys

Koska taajuusmuuttaja havaitsee moottorin tilan muutamassa millisekunnissa,
moottori kaynnistyy kaikissa olosuhteissa valittdémasti. Uudelleenkaynnistys
tapahtuu viiveetta. Esimerkiksi turbiinipumppujen ja vapaasti pyorivien puhaltimien
kaynnistaminen on helppoa.

Asetukset
Parametri 21.01.
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STO (Safe torque off) -toiminto

Safe torque off -toiminto kytkee ohjausjannitteen irti vaihtosuuntaajan
tehopuolijohteista, toisin sanoen taajuusmuuttajan lahtéjannite katkeaa. Katso
taajuusmuuttajan mukana toimitetuista piirikaavioista liitannat, jotka kayttajan on
tehtava.

/N

VAROITUS! Safe torque off -toiminto ei kytke paa- ja apupiirien jannitetta irti
taajuusmuuttajasta. T@man vuoksi sahkdosien huoltotoimet voidaan tehda vasta,
kun taajuusmuuttaja on kytketty irti syéttéjannitteesta.

Safe torque off -toiminto toimii seuraavasti:

Kayttaja antaa STO-toiminnon aktivointikomennon (esimerkiksi ohjauspoytaan
asennetulla kytkimelld).

ASTO-x1C-kortin jannitesyotto katkeaa.

Taajuusmuuttajan sovellusohjelma vastaanottaa sisaisen signaalin AINT-kortista,
ettd STO-toiminnon aktivointikomento on annettu. Jos STO-toiminnon
aktivointikomento on annettu kayton aikana, taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti
pyorien.

Safe torque off -toiminto aktivoituu.
START INHIBI -halytys aktivoituu. (03.08 HALYTYSSANA 1 bitin 0 arvo on 1.)

03.03 LISATILASANA bitin 8 arvo asetetaan 1:een (= Safe torque off -toiminto on
kaytdssa) 3 sekunnin kuluessa.

Huomautus: START INHIBI -vika muodostuu (03.03 LISATILASANA bitin 8 arvo on
1), jos Safe torque off -toiminto aktivoidaan moottorin kdydessa tai moottorin
kaynnistyskomento annetaan Safe torque off -toiminnon ollessa aktiivinen.

Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
03.03 LISATILASANA, bitti 8 Safe torque off -toiminnon aktivoinnin tila

03.08 HALYTYSSANA 1, bitti 0 / | Safe torque off -toiminnon vika/halytys
03.03 LISATILASANA, bitti 8

Odottamattoman kaynnistyksen esto (POUS)

Odottamattoman kaynnistyksen esto toimii kuten ylla kuvattu Safe torque off
-toiminto seuraavin poikkeuksin:

» POUS-toimintoa ei saa aktivoida kayton aikana.
+ POUS vaatii AGPS-x1C-kortin (ei ASTO-x1C-kortin) kayttoa.
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SLS-toiminto (nopeuden turvarajoitus) (vain laiteohjelmiston versio

AST7R)

SLS-toiminto (Safety Limited Speed) rajoittaa moottorin nopeutta turvalliseen
arvoon.

Huomautus: Jos SLS-toimintoa kaytetdan ilman ohjelmoitavaa turvalogiikkaa, se ei
tayta SFS-EN IEC 61800-5-2 -standardin SIL-luokitusvaatimuksia.

Kun SLS-toiminto on aktivoitu, nopeusrajat muutetaan rampilla parametrien 20.01
MIN. NOPEUS ja 20.02 MAX. NOPEUS arvoista parametrin 20.21 SLS SPEED
LIMIT arvoon ja sille lisattyyn vastaavaan kaanteisarvoon. Rampitus alkaa
nopeuden oloarvon absoluuttisesta arvosta. Jos oloarvo on jo alle SLS-rajan, raja
tulee voimaan valittémasti ilman ramppia.

Kun SLS-toiminto poistetaan kaytdsta, nopeusrajat muutetaan rampilla takaisin
parametreilla 20.01 ja 20.02 maariteltyihin arvoihin ja nopeuden oloarvo palaa
takaisin ohjearvoon, jos sita oli rajoitettu talla toiminnolla.

22.11 22.10
20.02 MAX. NOPEUS D — >
! \ | /
Nopeuden oloarvo—\—yi
0 | | Dzo.zz SLS SPEED LIMIT
— — — ; # —— _—_—_1 _____
¢ \ I\
I \ [\
20.01 MIN. NOPEUS . ‘ L

< >
SLS on aktivoitu

Asetukset

Parametri Lisatietoja

10.09 SLS ACTIVE Dl-lahteen valinta

20.22 SLS SPEED LIMIT SLS-toiminto (nopeuden turvarajoitus)

22.10 SLS ACCELER TIME Aika, joka tarvitaan nopeusrajan kiihdyttdmiseen SLS-
toiminnosta normaaliksi

22.11 SLS DECELER TIME Aika, joka tarvitaan nopeusrajan hidastamiseen tamanhetkisen
nopeuden oloarvosta SLS-arvoon

Vianhaku ja ohjaus

Oloarvo Lisatietoja
03.04 FREQ_LIMIT, bitti 15 SLS-aktivoinnin tila

Katso myos Safe speed functions for ACS800 cabinet-installed drives
(+Q965/+Q966) Application -opas (3AUA0000090742 [englanninkielinen]).

Huomautus: Kun SLS-toiminto on kaytdssa, parametriryhman 25 kriittisen
nopeuden asetukset eivat ole voimassa.
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DC-magnetointi

Kun DC-magnetointi on aktivoitu, taajuusmuuttaja magnetoi moottorin
automaattisesti ennen kaynnistysta. Toiminto takaa mahdollisimman suuren
kaynnistysmomentin, enintdan 200 prosenttia moottorin nimellismomentista.
Esimagnetointiaikaa saatamalla voidaan synkronoida moottorin kdynnistys ja
esimerkiksi mekaanisen jarrun vapautus. Automaattista kaynnistysta ja DC-
magnetointia ei voi aktivoida yhta aikaa.

Asetukset
Parametrit 21.01 ja 21.02.

DC-pito
Aktivoimalla DC-pito-toiminto voidaan lukita roottori Moottorin
nollanopeudessa. Kun ohje ja moottorin nopeus DC-pito
putoavat maaritetyn DC-pitonopeuden alapuolelle, ~
taajuusmuuttaja pysayttda moottorin ja alkaa syéttaa rl?()C(;r:‘\JlIth N /
tasavirtaa moottoriin. Kun ohje taas ylittda DC- P | 1 t
pitonopeuden, taajuusmuuttajan toiminta palaa I(\)I%feeus | |
normaaliksi. ‘ |

Asetukset

Parametrit 21.04, 21.05 ja 21.06.

Vuojarrutus

Taajuusmuuttaja pystyy tuottamaan entista suurempaa hidastusta lisaamalla
moottorin magnetointia. Moottorin vuota lisaamalla moottorin jarrutuksen aikana
tuottama energia muuttuu moottorissa lampdenergiaksi. Tama toiminto on
hyédyllinen moottoritehoalueille, jotka ovat alle 15 kW.

Moottori Tr

Nopeus TN (%)
) Tg, = jarrutusmomentti
Eivuojarrutusta 607 Tn = 100 Nm
40: Vuojarrutus
20+
Vuojarrutus 1 Ei vuojarrutusta
{(s) . . . . — f(Hz)

50 HZ / 60 Hz
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Jarrutusmomentti (%)

120 - - A
80 -
Moottorin nimellisteho 40
@ 2.2kW =3 ‘ ‘
@ 15 kW 0 S : : : ‘ * f(Hz)
(@ 37 kW 5 10 20 30 40 50
@ 75 kwW 120
3B 250 kW N T
40 ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
0o . ‘ ‘ ' f(Hz)

5 10 20 30 40 50

Taajuusmuuttaja valvoo moottorin tilaa jatkuvasti, myos vuojarrutuksen aikana.
Taman vuoksi vuojarrutusta voidaan kayttda moottorin pysayttdmiseen ja nopeuden
muuttamiseen. Vuojarrutuksen muut hyédyt ovat seuraavat:

» Jarrutus alkaa valittémasti pysaytyskomennon antamisen jalkeen. Toiminnon ei
tarvitse odottaa vuovahennysta ennen jarrutuksen aloittamista.

» Moottorin jadhdytys on tehokasta. Moottorin staattorin virta (ei roottorin virta)
kasvaa vuojarrutuksen aikana. Staattori jadhtyy paljon tehokkaammin kuin
roottori.

Asetukset
Parametri 26.02.

Vuon optimointi

Vuon optimointi vahentaa kokonaisenergiankulutusta ja moottorin melutasoa, kun
taajuusmuuttaja toimii nimelliskuorman alapuolella. Kokonaishyotysuhdetta
(moottori ja taajuusmuuttaja) voidaan parantaa 1...10 % kuormitusmomentin ja
nopeuden mukaan.

Asetukset
Parametri 26.01.
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Kiihdytys- ja hidastusajat

Saatavilla on kaksi kayttgjan valittavissa olevaa kiihdytys- ja hidastusaikaa.
Kiihdytys- ja hidastusaikoja seka ajan muotoa voidaan saataa. Aikavaihtoehtojen
vaihtoa voidaan ohjata digitaalitulon avulla.

Kaytettavissa olevat ajan muotovaihtoehdot ovat

lineaarinen kayra ja S-kayra. MoottoNopeus

Lineaarinen: Sopii taajuusmuuttajille, jotka T
edellyttavat tasaista ja pitkaa kiihdytysta/ Lineaare
hidastusta. . B-kayra

S-muotoinen kayra: sopii kuljettimille, jotka
siirtavat helposti sarkyvia kuormia tai muille
sovelluksille, jotka edellyttavat tasaista muutosta
nopeudesta toiseen.

2 {s)
Asetukset

Parametriryhma 22 KIIHD./HIDASTUS.

Kriittiset nopeudet

Kriittisen nopeuden toimintoa voidaan kayttaa sovelluksissa, joissa on valtettava
tiettyja moottorin nopeuksia tai nopeusalueita, silla ne voivat aiheuttaa mm.
mekaanisia resonanssiongelmia.

Asetukset

Parametrirynma 25 KRIITTISET NOP..

Vakionopeudet

Voidaan maarittda 15 vakionopeutta. Vakionopeudet valitaan digitaalitulojen avulla.
Vakionopeuden aktivointi korvaa ulkoisen nopeusohjeen.

Toiminto toimii 6 ms:n aikatasolla.

Asetukset
Parametriryhma 12 VAKIONOPEUDET.
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Nopeussaatimen viritys

Nopeussaadin virittyy automaattisesti moottorin tunnistusajon aikana. Kayttaja voi
myds itse virittda sdatimen vahvistuksen seka integrointi- ja derivointiajan tai antaa
taajuusmuuttajan suorittaa erillinen nopeussaatimen automaattinen viritys.
Automaattinen viritys -toiminnossa nopeussaadinta viritetdan moottorin ja koneen
kuorman ja hitausmomentin mukaan. Seuraavassa kuvassa nakyvat nopeusvasteet
nopeuden ohjeaskeleella (yleensa 1...20 %).

n o
%

A: Alikompensoitu t
B: Normaalisti viritetty (automaattinen viritys)

C: Normaalisti viritetty (kasinviritys). Dynaaminen suorituskyky parempi kuin
kohdassa B

D: Ylikompensoitu nopeussaadin

Alla on yksinkertainen nopeussaatimen lohkokaavio. Saatimen lahté on
momenttisaatimen ohje.

Derivoitu
kiihtyvyyden

{\ kompensointi

Suhteellinen,
Nopeus- +_  Virhe- integroitu +®+ Momentti-
ohje ¥ arvo + ohje
Derivoitu
Nopeuden oloarvo [\
Asetukset

Parametriryhma 23 NOPEUSSAADIN ja 20 RAJAT.

Vianhaku
Oloarvo 01.02.
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Nopeussaadon suoritusarvot

Alla olevassa taulukossa on tyypilliset nopeussaaddn suorituskykya ilmaisevat arvot,
kun suora momentinsaatd (DTC) on kaytdssa.

T (%

T (%)
Nopeudensditoé | Ei pulssianturia Pulssianturin 100 + Tkuorma

kanssa
Staattisen +0.1...0.5% +0.01%
nopeuden virhe, (10 %
%arvosta ny | nimellisjattamasta) Vi f(s)
Dynaaminen 0.4 %sec.* 0.1 %sec.* 20,1-0,4 %s
i Nact-Nyef

nopeusvirhe [c Ie

NN
*Dynaaminen nopeusvirhe riippuu nopeussaatimen TN = moottorin nimellismomentti
virityksesta. ny = moottorin nimellisnopeus

Nget = nopeudeq oloarvo
Nief = NOpeusohje

Momentinsaadon suorituskykya ilmaisevat arvot

Taajuusmuuttaja voi saataa momenttia tarkasti ilman nopeuden takaisinkytkentaa.
Alla olevassa taulukossa on tyypilliset momentinsaadon suorituskykya ilmaisevat
arvot, kun suora momentinsaato (DTC) on kaytossa.

T (%
T (%)
Momentinsaité | Ei pulssianturia | Pulssianturin Tohje /~\
kanssa 100 T
o= - olo
Lineaarisuusvirhe | + 4%* +3% 90
Toistettavuusvirhe | + 3%* +1%
Asetukset 1..5ms 1..5ms
*Nollataajuuden lahella kaytettdessa virhe voi olla
suurempi.
10-

<5ms {(s)
Tn = moottorin nimellismomentti
Tohje = momenttiohje
Tolo = momentin oloarvo
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Skalaarisaato

Skalaarisdato voidaan valita moottorin ohjaustavaksi suoran momenttisdadén (DTC)
sijaan. Skalaarisaatétilassa taajuusmuuttajaa ohjataan taajuusohjeella.
Oletusarvoisen moottorinohjausmenetelman eli DTC:n erinomaista suorituskykya ei
saavuteta skalaariohjauksessa.

Skalaarisaatoé kannattaa valita ohjaustavaksi seuraavissa erikoissovelluksissa:

* Monimoottoritaajuusmuuttajat: 1) jos kuorma ei jakaudu tasaisesti moottoreiden
kesken, 2) jos moottorit ovat erikokoisia tai 3) jos moottorit on tarkoitus vaihtaa
tunnistusajon jalkeen (ID-ajo)

* jos moottorin nimellisvirta on alle 1/6 taajuusmuuttajan nimellislahtdvirrasta
* jos taajuusmuuttajaan ei ole kytketty moottoria (esimerkiksi testauskaytto)
» Taajuusmuuttaja kayttaa keskijannitemoottoria jannitteennostomuuntajan kautta.

Jotkin vakiotoiminnot eivat ole kaytossa skalaarisaadossa.

Asetukset
Parametri 99.04.

Skalaarisaadetyn taajuusmuuttajan IR-kompensointi

IR-kompensointi on kdytdssa vain silloin, kun

moottorin ohjaustila on skalaarinen kohta Moottorin jénnite
Skalaaris&éto sivulla 63). Kun IR-kompensointi
on valittu, taajuusmuuttaja sy6ttda moottoriin IR-kompensointi

ylimaaraista jannitetta alhaisilla nopeuksilla. IR-
kompensointi on hyddyllinen sovelluksissa, jotka
edellyttavat suurta irrotusmomenttia. IR-
kompensointi ei ole mahdollista eika tarpeellista =~ Eikompensointia
suorassa momentinsaadossa. f(Hz)

Asetukset
Parametri 26.03.
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Moottorin vuon ohjaus kuusikulmaisen vuokaavion mukaan

Yleensa taajuusmuuttaja ohjaa moottorin vuota niin, ettd pyoériva vuovektori
noudattaa ympyrakuviota. Tama sopii useimmille sovelluksille. Kun toimitaan
kentanheikennyspisteen (FWP, tavallisesti 50 tai 60 Hz) alapuolella, ei kuitenkaan
voida saavuttaa sataprosenttista lahtdjannitetta. Taajuusmuuttajan
huippukuormitettavuus on alhaisempi kuin tayden jannitteen kanssa.

Kun heksagonaalinen vuonohjaus on valittu, moottorin vuota ohjataan
kentdnheikennyskohdan alapuolista ympyrakuviota pitkin ja heksagonaalista kuviota
pitkin kentanheikennysalueella. Kaytettava kuvio muuttuu asteittain, kun taajuus
kasvaa 100 %:sta 120 %:iin kentédnheikennyspisteesta. Kuusikulmaista vuokuviota
kaytettaessa voidaan saavuttaa suurin lahtojannite. Hetkellinen kuormitettavuus on
suurempi kuin ympyrakuviolla, mutta jatkuva kuormitettavuus on pienempi
kentanheikennyspisteesta 1,6 - kentdnheikennyspisteeseen lisdantyneen havion
VUOKSI.

Asetukset
Parametri 26.05.

Ohjelmoitavat suojaustoiminnot

AlI<Min

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

Asetukset
Parametri 30.01.

Paneelivika

Paneelivika-toiminnolla voidaan maarittaa taajuusmuuttajan toiminta silloin, kun
taajuusmuuttajan ohjauspaikaksi valittuun ohjauspaneeliin tulee tiedonsiirtohairio.

Asetukset
Parametri 30.02.

Ulkoinen vika

Ulkoisia vikatilanteita voidaan valvoa maarittamalla yksi digitaalitulo ulkoisen
vikasignaalin lahteeksi.

Asetukset
Parametri 30.03.
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Moottorin lampovalvonta

Moottoria voidaan suojata ylikuumenemiselta Moottorin lampévalvonta -toiminnolla
ja valitsemalla moottorin lampdvalvonnassa kaytettava menetelma.

Moottorin [ampdvalvonta -tilat perustuvat joko moottorin lampétilan [Ampomalliin tai
moottorin termistorista tulevaan ylikuumenemisilmoitukseen.

Moottorin Idmpétilan 1dmpémalli
Taajuusmuuttaja laskee moottorin lampétilan seuraavien oletusten perusteella:

1) Moottori on arvioidussa lampédtilassa (jannitteen katkaisun yhteydessa tallennettu
01.37 MOOT LASKET LAMPO arvo), kun taajuusmuuttajaan kytketdan jannite. Kun
jannite kytketaan ensimmaisen kerran, moottorin lampétila on sama kuin ympariston
ldmpétila (30 °C).

2) Moottorin [ampdtila lasketaan joko kayttdjan asettaman tai automaattisesti
lasketun moottorin [&mpdajan ja moottorin kuormituskayran avulla. (Katso
seuraavan sivun kaaviot.) Kuormituskayraa on saadettava, jos ympariston lampdétila
onyli 30 °C.

Moottori Moottori Rajataajuus
Kuorma Virta I I
100% + (%) + Moottorin kuormituskayra
100 ﬁ
50 ™\ |
Lé&mp. . . t Tyhjakayntikuorma
Nousu ' ' f

Nopeus

100% : '
63% 1 - - /_\

Moottorin Iampdaika t

Moottorin termistorin kaytto

Moottorin ylikuumeneminen voidaan havaita kytkemalla taajuusmuuttajan +24 V
DC:n sy6ton ja digitaalitulon DI6 valiin moottorin termistori (PTC). Moottorin
tavallisessa kayttélampotilassa termistorin resistanssin tulee olla alle 1,5 kilo-ohmia
(virta 5 mA). Taajuusmuuttaja pysayttada moottorin ja antaa vikailmoituksen, jos
termistorin resistanssi ylittaa 4 kilo-ohmia. Asennuksen on noudatettava saadoksia,
jotka liittyvat kosketukselta suojaamiseen.

Asetukset
Parametrit 30.04 — 30.09.

Huomaa: My6s moottorin lampétilan mittaustoimintoa voidaan kayttaa. Katso
kohdat Moottorin ladmpétilan mittaus vakio-I/O-kortilla sivulla 74 ja Moottorin
lampotilan mittaus analogisen I/O-laajennuksen kautta sivulla 76.
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Jumisuoja

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

Momentti ja virtarajat, jotka maarittavat jumirajan, on maaritettava kaytettavan
sovelluksen enimmaiskuormituksen mukaan. Huomautus: Jumirajaa rajoittaa
sisdinen virtaraja 03.04 TORQ_INV_CUR_LIM.

Kun sovellus saavuttaa jumirajan ja taajuusmuuttajan lahtétaajuus on pienempi kuin
jumitaajuus: Vika aktivoituu jumiaikaviiveen jalkeen.

Asetukset
Parametrit 30.10 — 30.12.
Parametrit 20.03, 20.13 ja 20.14 (Maarita jumiraja.)

Alikuormitusvalvonta

Moottorikuormituksen havio saattaa tarkoittaa prosessivirhetta. Taajuusmuuttajan
alikuormitustoiminto suojaa koneistoa ja prosessia, jos kyseinen vakava vikatilanne
iimenee. Voidaan valita valvontarajat (alikuormituskayra ja -aika) seka se, mita
taajuusmuuttaja tekee alikuormitustilassa (varoitus / vikailmoitus ja taajuusmuuttajan
pysaytys / ei reaktiota).

Asetukset
Parametrit 30.13 — 30.15.

Moottorin Vaihevahti

Vaihevahti-toiminto valvoo moottorin kaapelilitdnnan tilaa. Toiminto on erityisen
hyédyllinen moottorin kaynnistyksen aikana: taajuusmuuttaja huomaa, jos jokin
moottorin vaihe ei ole kytketty, eikd muuttaja kaynnisty. Vaihevahti-toiminto valvoo
moottorin kaapeliliitannan tilaa myds normaalin toiminnan aikana.

Asetukset
Parametri 30.16.
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Maasulkuvalvonta

Maasulkuvalvonta havaitsee moottorin tai moottorikaapelin maasulkuvian. Valvonta
perustuu virtasumman mittaukseen.

» Syottokaapelin maasulku ei aktivoi suojausta.
* Kun sy6ttd on maadoitettu, suojaus aktivoituu 200 mikrosekunnin kuluttua.

* Kun syéttd ei ole maadoitettu, syétdon kapasitanssin on oltava vahintaan
1 mikrofaradi.

* Enintdan 300 metrin pituisten suojattujen moottorikaapelien aiheuttamat
kapasitiiviset virrat eivat aktivoi suojausta.

» Suojaus poistuu, kun taajuusmuuttaja pysaytetaan.

Huomaa: Kaytettdessa rinnan kytkettyja vaihtosuuntaajamoduuleita maasulun
merkkina on VIRTA EPASYM xx. Katso luku Vianetsinté.

Asetukset
Parametri 30.17.

Tiedonsiirtovika

Tiedonsiirtovika-toiminto valvoo taajuusmuuttajan ja ulkoisen ohjauslaitteen (esim.
kenttavaylasovitin) valista tiedonsiirtoa.

Asetukset
Parametrit 30.18 — 30.21.

Valinnaisen 10:n valvonta

Toiminto valvoo valinnaisten analogisten ja digitaalisten tulojen ja I1&htdjen kaytt6a
sovellusohjelmassa ja varoittaa, jos tiedonsiirto tuloon tai 1&hté6n ei toimi.

Asetukset
Parametri 30.22.

Valmiiksi ohjelmoidut viat

Ylivirta

Taajuusmuuttajan ylivirran laukaisuraja on 1,65 - 2,17 I,,5x taajuusmuuttajan tyypin
mukaan.

DC-ylijannite
Tasajannitteen ylijannitelaukaisuraja on 1,3 x 1,35 x U4ax, j0SS@ Uqmax ON
syottojannitteen maksimiarvo. 400 V:n laitteilla Uy 5 0N 415 V. 500 V:n laitteilla
Uqmax ©n 500 V. 690 V:n laitteilla U5 0N 690 V. Syéttdjannitteen laukaisurajaa
vastaava valipiirin jannite on 728 V DC 400 V:n laitteilla, 877 V DC 500 V:n laitteilla
ja1210V DC 690 V:n laitteilla.
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DC-alijannite

Tasajannitteen ylijannitelaukaisuraja on 0,6 x 1,35 x U4pin, J0ssa Uqmin ON
syéttéjannitteen minimiarvo. 400 V:n ja 500 V:n laitteilla U4, on 380 V. 690 V:n
laitteilla U4 i 0N 525 V. Syéttdjannitteen laukaisurajaa vastaava valipiirin jannite on
307 V DC 400 V:n ja 500 V:n laitteilla ja 425 V DC 690 V:n laitteilla.

Taajuusmuuttajan lampétila

Taajuusmuuttaja valvoo vaihtosuuntaajamoduulin lampdtilaa. Valvontarajoja on
kaksi: varoitus- ja vikalaukaisuraja.

Kehittynyt taajuusmuuttajan lampétilan valvonta, ACS800, runkokoot R7 ja R8

Taajuusmuuttajan ldmpédtilan valvonta on yleensa perustunut tehopuolijohteiden
(IGBT) lampétilan mittaukseen, jota on verrattu kiintedan IGBT-
maksimilampétilarajaan. Tietyissa epatavallisissa olosuhteissa, kuten
jaahdytyspuhaltimen vikaantuessa, jadhdytysilman riittamaton virtaus tai liilan korkea
kayttdympariston lampdtila voivat aiheuttaa ylikuumenemista muuttajamoduulin
sisalla, mita tavallinen lampaotilan valvonta ei yksinaan havaitse. Kehittynyt
taajuusmuuttajan lampétilan valvonta parantaa suojausta naissa tilanteissa.

Toiminto valvoo muuttajamoduulin ldmpdétilaa tarkistamalla jaksottaisesti, ettd mitattu
IGBT-lampdtila ei ole liian korkea, kun otetaan huomioon kuormitusvirta,
kayttdympariston lampdtila ja muut tekijat, jotka vaikuttavat lampdtilan nousuun
muuttajamoduulin sisalla. Laskennassa kaytetdan kokeellisesti maaritettya yhtaloa,
joka simuloi moduulin normaaleja l1ampétilan vaihteluita kuormituksen mukaan.
Taajuusmuuttaja antaa varoituksen, kun [ampdtila ylittda rajan, ja laukeaa vikaan,
kun lampétila ylittéda rajan 5 °C:lla.

Huomautus: Valvonta on kaytettavissa vain seuraavissa: ACS800-02, -04 ja -07,
runkokoot R7 ja R8, joissa on vakio-ohjausohjelmiston versio ASXR7360 (ja sita
uudemmat versiot). Taajuusmuuttajissa ACS800-U2, -U4 ja -U7, joiden runkoko on
R7 tai R8, valvonta on kaytettvissa vakio-ohjausohjelmiston versiossa ASXR730U
(ja sitd uudemmissa versioissa).

Kehittynyt taajuusmuuttajan lampétilan valvonta on saatavilla seuraaviin tyyppeihin:

ACS800-XX-0080-2
-0100-2
-0120-2
-0140-2/3/7
-0170-2/3/5/7
-0210-2/3/517
-0230-2
-0260-2/3/5/7
-0270-5
-0300-2/5
-0320-3/5/7
-0400-3/5/7
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-0440-3/5/7
-0490-3/5/7
-0550-5/7
-0610-5/7
Asetukset
Parametri Lisatietoja
95.10 TEMP INV AMBIENT Ympariston lampdtila
Vianhaku
Varoitus/vika Lisatietoja
INV YLILAMPO Muuttajamoduulin liian korkea lampétila
Oikosulku

Moottorinkaapelin ja vaihtosuuntaajan oikosulkuvalvontaa varten on erilliset
suojauspiirit. Jos oikosulku ilmenee, taajuusmuuttaja ei kaynnisty, ja annetaan
vikailmoitus.

Syo6tdn vaihekatkos

Syo6tén vaihekatkoksen suojauspiirit valvovat syottdkaapelin liitdntda seuraamalla
valipiirin rippelia. Jos vaihe katoaa, rippeli kasvaa. Jos rippeli ylittda 13 prosenttia,
taajuusmuuttaja pysaytetaan ja annetaan vikailmoitus.

Ohjauskortin lampétila
Taajuusmuuttaja valvoo ohjauskortin lampétilaa. Vikailmoitus OHJ KORT LAMP
annetaan, jos lampdtila ylittaa 88 °C.

Ylitaajuus

Jos taajuusmuuttajan lahtétaajuus ylittda asetusarvon, taajuusmuuttaja pysaytetaan
ja annetaan vikailmoitus. Asetusarvo on 50 Hz toimintoalueen absoluuttista
maksiminopeutta (DCT-tila kaytdssa) tai taajuutta (skalaariohjaus kaytossa)
suurempi.

Sisainen vika
Jos taajuusmuuttaja havaitsee sisaisen vian, taajuusmuuttaja pysaytetaan ja
annetaan vikailmoitus.

toimintarajat

ACSB800-taajuusmuuttajassa on saadettavat nopeus-, virta- (maksimi), momentti-
(maksimi) ja tasajanniterajat.

Asetukset
Parametrirynma 20 RAJAT.
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Tehoraja

Tehonrajoituksen avulla suojataan tulosiltaa ja DC-valipiirid. Jos suurin sallittu teho
ylittyy, tehonrajoitin rajoittaa taajuusmuuttajan momenttia automaattisesti.
Ylikuormituksen ja jatkuvan tehon maksimirajat vaihtelevat taajuusmuuttajan
laitteiston mukaan. Tarkat arvot nakyvat asianmukaisessa laitteisto-oppaassa.

Automaattiset viankuittaukset

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

Asetukset
Parametriryhma 31 AUTOM.VIANKUITTAUS.

Valvonnat
Taajuusmuuttaja valvoo, ovatko tietyt kayttajan valitsemat parametriarvot asetettujen
rajojen sisalla. Kayttaja voi asettaa esim. nopeus- ja virtarajat.
Valvonnat toimivat 100 ms:n aikatasolla.
Asetukset
Parametriryhma 32 VALVONTA.
Vianhaku
Oloarvot Lisatietoja
03.02 Valvontaraja tarkoittaa bitteja pakatussa loogisessa sanassa
03.04 Valvontaraja tarkoittaa bitteja pakatussa loogisessa sanassa
03.14 Valvontaraja tarkoittaa bitteja pakatussa loogisessa sanassa
Ryhma14 Valvontarajan osoitus relelahdén kautta
RELELAHDOT
Parametrilukko
Parametriasetusten muuttaminen voidaan estaa ottamalla parametrilukko kayttéon.
Asetukset

Parametrit 16.02 ja 16.03.
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Taajuusmuuttajassa on sisaanrakennettu PID-saataja. Saatajaa voidaan kayttaa
prosessimuuttujien, kuten paineen, virtauksen ja nesteen pinnankorkeuden,
ohjaamiseen.

Kun prosessin PID-saaté on toiminnassa, prosessin ohje kytketaan
taajuusmuuttajaan nopeusohjeen sijaan. Prosessin oloarvo tuodaan myods
taajuusmuuttajalle. PID-saatd ohjaa taajuusmuuttajan nopeutta, jotta mitattu

prosessimuuttuja (oloarvo) pysyy halutulla tasolla (ohjearvo).

Toiminto toimii 24 ms:n aikatasolla.

Lohkokaaviot

Oikealla alhaalla oleva lohkokaavio kuvaa PID-saatoa.

Vasemmanpuoleisessa kuvassa on sovellusesimerkki: PID-s3ataja saataa
painekorotuspumpun nopeutta mitatun paineen ja asetetun paineohjeen mukaan.

Esimerkki:
Painekorotuspumppu

w

ACS800

PID-sdadon lohkokaavio

%ohje

PID

Oloarvot

40.06 —

40.12 —
All —
Al2 —
Al3 —
Al5 —
Al6 —

IMOT —

Suodin

7~£

r

40.19

40.01
40.02
40.03

40.04
40.05
40.13
PIDmax
PIDmin

i
dFiltT

errV|

Inv
rint
oh1
ol1

%ref = ulkoinen ohje ULK. OHJ2 (katso
parametri 11.06)

Kytke | Tagjuus-
ﬂ\; ohje
.~ Nopeus-
ohje
99.04 =0
(DTC)

Ohjelman ominaisuudet



72

Asetukset

Parametri Tehtava

99.02 Prosessin PID-s&adén aktivointi

40.01...40.13, 40.19, Prosessin PID-saatajan asetukset

40.25...40.27

32.13...32.18 Prosessiohjeen REF2 seka muuttujien OLO1 ja OLO2 valvontarajat
Vianhaku

Oloarvot Tehtava

01.12, 01.24, 01.25, Prosessin PID-saatajan ohje, oloarvot ja eroarvo

01.26 ja 01.34

Ryhma 14 limoitus valvontarajan ylityksesta relelahdén kautta

RELELAHDOT

Ryhma15 Prosessin PID-saatajan arvot vakioanalogialahtdjen kautta

ANALOGIALAHDOT

Ryhma 96 ULK AO Prosessin PID-s&atajan arvot lisdanalogialahtdjen kautta

Prosessin PID-saadon nukkumistoiminto

Nukkumistoiminto toimii 100 ms:n aikatasolla.

Jaljempana oleva lohkokaavio kuvaa nukkumistoiminnon kayttéénottoa ja estoa.
Nukkumistoiminto voidaan valita kayttdon vain, kun PID-saatd on kaytdssa.

Vertaa
Moott.nop. — 1 Valitse Viive
0_|
1<2 |sISAINEN <\ Ja T Set/Reset
4021 —2 DI.1 ] %ohje val. —| & fli S
: PID-s34to val. |
40.20 modulointi __| 2022 S/R — 1
i R
Tai
03.02 (B1) —| 1)
<1 Tai || 1= Nukkumis-
03.02 (B2) q toiminto paalle
Vortaa StartRq o <1 0 = Nukkumis-
0134 I3 | [Valitse | [ Viive toiminto pos
1<2 b sisamen— < T
40232 DI~ —
-
40.20 40.24

Moot.nop: Moottorin nopeuden oloarvo

%ohje valittu: %-ohje (ULK. OHJ2) on kayttssa. Katso parametri 11.02.
PID-s&été val: 99.02 on PID-SAATO

modulointi: Vaihtosuuntaajan IGBT-ohjaus on toiminnassa
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Esimerkki

Alla oleva kaavio kuvaa nukkumistoimintoa.

Moottorin nopeus

tq = Nukkumisviive, parametri 40.22
t<ty.

Par. 40.21 Naytossa nakyva teksti.
PIDNUKKUU | @

! LIS — Aika

Oloarvo SEIS : :KAYNTHN
Ei invertointia eli par. 40.05 on EI. '
_._Havahtumisraja = _________________._
Parametri 42.23
- Aika
t,,g = Havahtumisviive, parametri 40.24

Oloarvo X

Invertointi eli par. 40.05 on KYLLA,
Parametri 42.23

Havahtumisraja

Aika

PID-saadetyn paineenkorotuspumpun nukkumistoiminto: Veden kulutus vahenee
yolla. Sen seurauksena prosessin PID-saataja vahentaa moottorin nopeutta.
Putkistossa tapahtuu luonnollista haviota, eika keskipakopumppu toimi tehokkaasti
alhaisilla nopeuksilla, mutta moottori ei pysahdy vaan jatkaa pyOrimista.
Nukkumistoiminto havaitsee hitaan pydrimisliikkeen ja keskeyttaa tarpeettoman
pumppauksen, kun nukkumisviive on kulunut. Taajuusmuuttaja siirtyy
nukkumistilaan, mutta valvoo yha painetta. Pumppaus alkaa uudelleen, kun paine
laskee maaritetyn vahimmaisrajan alle ja kun havahtumisviive on kulunut.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
99.02 Prosessin PID-saadon aktivointi
40.05 Invertointi
40.20...40.24 Nukkumistoiminnon asetukset
Vianhaku

PID NUKKUU -varoitus paneelin ndytdssa.
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Moottorin lampotilan mittaus vakio-l/O-kortilla

/N

Tassa kohdassa kuvataan yhden moottorin lampdtilan mittausta, kun mittaus
kytketaan taajuusmuuttajan RMIO-ohjauskorttiin.

o RMIO-kortti
Yksi anturi
" Al1+
oottori\v .
L Al1-
7
AO1+
, . AO1-
10nF L Kondensaattorin
(> 630 VAC) @ minimijannitteen on
oltava 630 VAC.
Kolme anturia RMIO-kortti
‘ , Al1+
Moottori » > All-
AO1+
AO1-

10nF =+
(> 630 VAC) @

VAROITUS! IEC 60664 -standardin mukaan moottorin [ampdtila-anturin kytkenta
RMIO-korttiin edellyttda kaksinkertaisen tai vahvistetun eristyksen moottorin
jannitteisten osien ja anturin valille. Vahvistettu eristys vaatii 8 mm:n rydminta- ja
ilmavalin (400 / 500 VAC -laitteet). Jos kokoonpano ei tayta vaatimusta:

* RMIO-kortin liittimet on suojattava kosketukselta, eika niitéd saa kytked muihin
laitteisiin.
Tai

» Lampdtila-anturi taytyy eristdd RMIO-kortin liittimista.

Katso myo6s kohta Moottorin ldmpdvalvonta sivulla 65.
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Asetukset
Parametri
15.01 Analogial&htd moottorin 1 [ampétilan mittauksessa. Asetus: M1 LAMPO
35.01...35.03 Moottorin 1 Iampétilan mittauksen asetukset
Muut

Parametrit 13.01 — 13.05 (Al1-prosessointi) ja 15.02 — 15.05 (AO1-prosessointi) eivat ole voimassa.

Moottorin paassa kaapelin suojavaippa on maadoitettava 10 nF:n kondensaattorin kautta. Jos se ei
ole mahdollista, jata suojavaippa kytkematta.

Vian

haku

Oloarvot

01.35

Lampétilan arvo

Varoitukset

MOOT 1 LAMPO
(4312)

Moottorin mitattu ldmpétila on ylittdnyt asetetun halytysrajan.

LAMP MITTAUS (FF91)

Moottorin I&dmpétilan mittaus ei ole sallitulla alueella.

Viat

MOOT 1 LAMPO
(4312)

Moottorin mitattu lAmpétila on ylittdnyt asetetun vikarajan.
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Moottorin lampaotilan mittaus analogisen I/O-laajennuksen kautta

Tassa kohdassa kuvataan yhden moottorin lampdtilan mittausta, kun mittaus
kytketdan analogiseen 1/O-laajennusmoduuliin (RAIO).

Yksi anturi RAIO-moduuli

oottori\‘ i All+

w Al1—
7

AO1+

. AO1-

10nF L O
(> 630 VAC)

Kondensaattorin
Kolme anturia RAIO-moduuli minimijannitteen on
AN+ oltava 630 VAC.

Moottori > C All—

AO1+
AO1-

10nF 1 ’
(3630VAC)<§>
SHLD

2 VAROITUS! Standardissa IEC 664 edellytetdan, ettd kun moottorin lampdétila-anturi

kytketdan RAIO-moduuliin, moottorin jannitteisten osien ja anturin valilla on oltava
kaksinkertainen tai vahvistettu eristys. Vahvistettu eristys vaatii 8 mm:n rydminta- ja
ilmavalin (400 / 500 VAC -laitteet). Jos kokoonpano ei tayta vaatimusta:

* RAIO-moduulin liittimet on suojattava kosketukselta, eika niita saa kytked muihin
laitteisiin.
Tai

* Lampédtila-anturi on eristettava RAIO-moduulin liittimista.

Katso myo6s kohta Moottorin Idmpévalvonta sivulla 65.
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Asetukset
Parametri Lisatietoja
35.01 ... 35.03 Moottorin 1 lampédtilan mittauksen asetukset
98.12 Valinnaisen analogisen I/0O:n aktivointi moottorin lampdtilan mittausta varten
Muut

Parametrit 13.16 — 13.20 (Al1-prosessointi) ja 96.01 — 96.05 (AO1-signaalin valinta ja -prosessointi)
eivat ole voimassa.

Moottorin paassa kaapelin suojavaippa on maadoitettava 10 nF:n kondensaattorin kautta. Jos se ei
ole mahdollista, jata suojavaippa kytkematta.

Vianhaku
Oloarvot Lisatietoja
01.35 Lampétilan arvo

Varoitukset

MOOT 1 LAMPO Moottorin mitattu ldmpétila on ylittdnyt asetetun halytysrajan.
(4312)

LAMP MITTAUS (FF91) | Moottorin lampétilan mittaus ei ole sallitulla alueella.

Viat

MOOT 1 LAMPO Moottorin mitattu Iampdtila on ylittinyt asetetun vikarajan.
(4312)

Adaptiivinen ohjelmointi kayttaa toimintolohkoja

Perinteisesti kayttaja voi ohjata kaytdn toimintaa parametrien avulla. Jokaisella
parametrilla on kiintea joukko valittavia vaihtoehtoja tai tietty asetusalue.
Parametrien avulla ohjelmointi on helppoa, mutta vaihtoehtojen maaraa on rajoitettu.
Kayttaja ei voi mukauttaa toimintaa taman enempaa. Adaptiivisen ohjelman ansiosta
raataldinti on entistd vapaampaa eika erillisia ohjelmointitydkaluja tai -kielta tarvita:

* Ohjelma koostuu kaytdn sovellusohjelmaan siséltyvista vakiomuotoisista
toimintolohkoista.

* Ohjauspaneeli toimii ohjelmointitytkaluna.
» Kayttaja voi dokumentoida ohjelman vetamalla sen lohkokaaviomallin pohjaan.

Adaptiivisen ohjelman enimmaiskoko on 15 toimintolohkoa. Ohjelma voi koostua
useista erillisista toiminnoista.

Lisatietoja on Adaptiivisen ohjelman sovellusoppaassa (3AFE64527231
[suomenkielinen]).

DriveAP

DriveAP on Windows-pohjainen adaptiivisen ohjelmoinnin tyékalu. DriveAP:n avulla
voidaan ladata adaptiivinen ohjelma taajuusmuuttajasta ja muokata ohjelmaa PC-
tietokoneella.

Lisatietoja on DriveAP User’s Manual -oppaassa (3AFE64540998
[englanninkielinen]).
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Mekaanisen jarrun ohjaus

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

Esimerkki

Alla olevassa kuvassa on esimerkki jarrun ohjauksen sovelluksesta.

laitteeseen, joka tayttaa turvamaaraykset. Huomaa, ettd EU:n konedirektiivin ja

2 VAROITUS! Varmista, etta jarrun ohjauksella varustettu taajuusmuuttaja liitetdan

siihen liittyvien harmonisoitujen standardien mukaan taajuusmuuttajaa (taydellinen
kayttémoduuli (CDM) tai peruskayttdmoduuli (BDM), maaritelty standardissa IEC
61800-2) ei pideta turvalaitteena. Taman vuoksi laitteen kayttajien turvallisuus ei saa
perustua tiettyyn taajuusmuuttajan ominaisuuteen (kuten jarrun ohjaukseen), vaan
se on varmistettava sovelluskohtaisten maaraysten mukaan.

Jarrun ohjauslogiikka on integroitu
taajuusmuuttajan
sovellusohjelmaan. Kayttaja
kokoaa jarrun ohjauslaitteiston ja
tekee tarvittavat liitdnnat.

— Jarrun ohjaus kaytéssa /poissa
kaytosta relelahddén RO1 kautta.
— Jarrun valvonta digitaalitulon DI5
kautta (valinnainen).

— Hatgjarrun kytkin jarrun
ohjauspiirissa.

™" “Jarrun | | RMIO-kortti

ohjauslaitteisto | | X25
| 230 VAC

RO1
RO1 7
L

RO1

Hatajarru
Lo — -

Moottori |
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Jarrun ohjauksen aikakaavio

Seuraavassa yksinkertaistetussa aikakaaviossa kuvataan jarrun ohjauksen
toimintaa. Katso myo6s seuraavalla sivulla oleva tilakaavio.

1
Kaynnistyskomento ' . . 5 bt !
| | | | |
Ulkoinen ! ! ! | | |
nopeusohje | | | [ |
| | | || |
| | | | I |
Vaihtosuuntaaja | | | | | | /
moduloi N | | | | | |
2
Moottori magnetoitu | tmd | | | | |
<+—P
—+— | | | [
Jarrun | 1 1 i | e X
avauskomento —_ | | | M | i
| | | |
| | |
| |

nopeuden oloarvo)

|
Momenttiohje | | |
_:/FIT | | | ‘
—I= | —

|
Sisainen | | |
nopeusohje fod 3
(moottorin | el

|

|

Ts Aloitusmomentti jarrun vapautuessa (parametri 42.07 ja 42.08)
tmg  Moottorin magnetointiviive

tog Jarrun avautumisviive (parametri 42.03)

nes  Jarrun sulkeutumisnopeus (Parametri 42.05)

t.g  Jarrun sulkeutumisviive (Parametri 42.04)
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Tila vaihtuu
Mista tahansa tilasta
+ 1y _I— (nouseva reuna)
]
El
MODULOINTIA f——0/0/1
- +>
AVAA
JARRU - 1/1/1
_— I
i Lq_
A
VAPAUTA RFG- 5)
TULO L 1/1/0
<1 T
=T w9
RFG-TULO
NOLLAAN  |——1/1/1
1 |
mmmm 10) + 6) A
SULJE
1) JARRU — 0/1/1
RFG = Toimintogeneraattori mm 12) A
nopeusohjauksen 13)
silmukassa (ohjearvon
Kasittely) ' % %
) JARRUN TILA
TIETOVIRHE |——0/0/1

-NN

9)

10)
11)
12)
13)

Tila (symboli Xiz )

: Tilan nimi

- X/YIZ: Tilan 1ahdot/toiminnot
X =1 Avaajarru. Jarrun kaytdssa /poissa kaytosta -ohjaukseen asetettu relelahto vetaa.
Y =1 Pakotettu kdynnistys. Tama toiminto pitaa sisaisen Kay-signaalin toiminnassa, kunnes jarru

on suljettu ulkoisen Kay-signaalin tilasta riippumatta.

Z=1 Kiihdytysaika nollassa. Pakottaa kaytettavan nopeusohjeen (sisainen) nollaksi ajan

mukaan.

Tilanmuutosehdot (symboli mmm )

Jarrun ohjaus valittu 0 -> 1 TAl vaihtosuuntaaja moduloi = 0
Moottori magnetoitu = 1 JA Taajuusmuuttaja kdynnissa = 1
Jarrun tilatieto = 1 JA Jarrun avautumisviive ohitettu JA Kay = 1

Kay =0
Kay =0
Kay =1

| Moottorin todellinen nopeus| < Jarrun sulkeutumisnopeus JA Kay = 0
Kaynnistys = 1
Jarrun tilatieto = 0 JA Jarrun sulkeutumisviive ohitettu = 1 JAKay =0

Vain jos parametri 42.02 7 EI KAYTOSSA:

Jarrun tilatieto = 0 JA Jarrun avautumisviive ohitettu =1
Jarrun tilatieto =0

Jarrun tilatieto =0

Jarrun tilatieto = 1 JA Jarrun sulkeutumisviive ohitettu = 1
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Asetukset
Parametri Lisatietoja
14.01 Jarruohjauksen releldht6 (asetus: BRAKE CTRL)
Ryhma 42 JARRUN Jarrutoimintoasetukset
OHJAUS
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
03.01 Rampin tulon nollausbitti
03.13 Jarrun avaus/sulkemiskomento -bitin tila
Varoitukset
JARRUN TILA (FF74) Odottamaton jarrun tilatietosignaalin tila.
Viat
JARRUN TILA (FF74) Odottamaton jarrun tilatietosignaalin tila.

Usean taajuusmuuttajan isanta/orja-kaytto

Isanta/orja-kaytossa jarjestelmaa pyorittavat useat taajuusmuuttajat, joiden
moottorien akselit on kytketty toisiinsa. Isanta- ja orjataajuusmuuttajien tiedonsiirto
tapahtuu valokuituliitannan kautta. Seuraavassa kuvataan kahta vakiosovellusta.

Isanta/orja-sovellus lyhyesti

Kiinteasti kytketyt moottorin akselit: Joustavasti kytketyt moottorin akselit:
— nopeusohjattu isénta — nopeusohjattu isénta

- Orja kayttaa isannan — Orja kayttaa isdnnan
momenttiohjetta nopeusohjetta

Ulkoiset Ulkoiset
ohjaussignaalit ‘ ohjaussignaalit
k n t 3
syotts —g——x | T Sybto >
Orjan vikojen 2/ Isanta/orja- I Orjan vikojen o}, }, o Isénté/orja-
valvonta litnta T valvonta liténta
r 3
veggae | A |
Syéttd . e Syo6ttd 3
Asetukset ja vianhaku
Parametri Lisatietoja
Ryhma 60 ISANTA/ORJA | Isénté/orja-parametrit
Muut

Lisatietoja on Master/Follower Application Guide -oppaassa [3AFE64590430 (englanninkielinen)] .
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Jog-toiminto

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

Seuraavassa kuvassa ja taulukossa kuvataan taajuusmuuttajan toimintaa. Kuvassa
ja taulukossa kuvataan myds, kuinka taajuusmuuttaja siirtyy tavalliseen
toimintatilaan (= Jog-toiminto ei ole kdytdssa), kun taajuusmuuttajan
kaynnistyskasky on kaytéssa. Jog-kom. = Jog-tulon tila, Kaynn. kom. =
Taajuusmuuttajan kaynnistyskaskyn tila.

Toiminto toimii 100 ms:n aikatasolla.

Nopeus
A
. Lo
. Lo
I oo b o
| | [ I A Lo
I | [ [
f . f . I — .
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 1213 14 15 16 Aika
Vaihe Jog- Kaynn. | Kuvaus
kom. kom.

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

2-3 1 0 Taajuusmuuttaja kay Jog-nopeudella.

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

4-5 0 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

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

6-7 1 0 Taajuusmuuttaja kay Jog-nopeudella.

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

aktiivisen kiihdytysrampin mukaisesti.

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

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

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

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

14-15 1 0 Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.

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

x = Tila voi olla 1 tai O.
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Huomaa: Jog-toiminto ei toimi, kun
» taajuusmuuttajan kaynnistyskasky on kaytossa tai

» taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa (ohjauspaneelin naytén ensimmaisella
rivilla nakyy L-kirjain).

Huomaa: Jog-nopeus ohittaa vakionopeudet.

Huomaa: Kiihdytys/hidastusajan muoto on asetettu nollaan Jog-toiminnon ajaksi.

Asetukset

Parametri Lisatietoja

10.06 Jog-toiminnon on/off-ohjauksen tulo.

12.15 Jog-nopeus

21.10 Vaihtosuuntaajan IGBT-ohjauksen pysaytysviive. Viive pitaa
vaihtosuuntaajan moduloinnin kdynnissa lyhyen seis-tilan aikana ja
mahdollistaa tasaisen uudelleenkaynnistyksen.

22.04, 22.05 Jog-kayton kiihdytys- ja hidastusajat.

22.06 Kiihdytys/hidastusajan muoto: asetettu nollaan Jog-toiminnon ajaksi.

Supistettu ajo -toiminto

Supistettu ajo on kaytdssa rinnan kytketyissa vaihtosuuntaajissa. Supistettu ajo -
toiminnon avulla toimintaa voidaan jatkaa rajoitetulla virralla, jos yksi tai usea
vaihtosuuntaajamoduuli on epékunnossa. Jos jokin moduuleista rikkoutuu, se on
irrotettava. Parametriasetusta on muutettava, jotta ajoa voidaan jatkaa rajoitetulla
virralla (95.03 VAIHTOSUUNTAAUJIA). Lisatietoja vaihtosuuntaajamoduulin
irrottamisesta ja kytkemisesta uudelleen on vastaavan taajuusmuuttajan
laiteoppaassa.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
95.03 Olemassa olevien rinnan kytkettyjen vaihtosuuntaajien maara
VAIHTOSUUNTAAJIA

Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
04.01 INT-kortin vika
Viat
INV LUKUMAAR Vaihtosuuntaajien maara ei ole sama kuin vaihtosuuntaajien alkuperainen
maara.
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Kayton kuormituskayra

Moottorin [&mpdtilan nousua voidaan rajoittaa rajoittamalla taajuusmuuttajan

l&htovirtaa. Kayttaja voi maarittdd kuormituskayran (lahtdvirta taajuuden funktiona).
Kuormituskayra maaritetdan kahdeksan pisteen avulla, jotka valitaan parametreilla
72.02...72.17. Jos kuormituskayra ylitetdan, vika / varoitus / virtarajoitus aktivoituu.

A T,
_—
‘\\ Normaali moottorin kuormitettavuus

Kayttajan
kuormituskayra

Taajuus

0 Hz

50 Hz 100 Hz

Ylikuorma

Kayttajan kuormituskayran mukainen ylikuorman valvonta otetaan kayttéon
asettamalla parametrit 72.18 KUORM. VIRTARAJA... 72.20 KUORM.JAAHD.AIKA
moottorin valmistajan maarittdmien ylikuorma-arvojen mukaan.

Valvonta perustuu integraattoriin, [1Pdt. Integraattori kdynnistyy aina, kun
taajuusmuuttajan lahtovirta ylittaa kayttajan kuormituskayran. Kun integraattori
saavuttaa parametreilla 72.18 ja 72.19 maaritetyn ylikuormarajan, taajuusmuuttaja
toimii parametrissa 72.01 YLIKUORM TOIMINTA maaritetylla tavalla. Integraattorin
lahto pysyy nollassa, jos virta pysyy jatkuvasti kayttdjan kuormituskayran alapuolella
parametrilla 72.20 KUORM.JAAHD.AIKA maaritetyn jaahdytysajan verran.

Jos ylikuorma-ajaksi 72.19 KUORM. AIKAVAKIO on asetettu nolla, taajuusmuuttajan
Iahtovirta on rajattu kayttajan kuormituskayraan.

A Virta
72.20

~»

(48}

4
14

1
Y

KUORM.JAAHD.AIKA
-

\ 1

Iayttajan kayra'

4 1
,'Ylikuorme\ 1

¢ \I
4 .

4
4
4
4

4
V Ioutput
.

Y
________

Taajuus/aika
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Asetukset
Parametri Lisatietoja
Ryhma 72 Kayttajan kuormituskayra
KAYT.KUORM.KAYRA

Vianhaku

Oloarvo

Lisatietoja

02.20

Moottorin mitattu virta prosentteina kayttajan kuormituskayran
virrasta

Varoitukset

KAYT YLIKUOR

Moottorin virta on ylittdnyt kuormituskayran.

Viat

KAYT YLIKUOR

Moottorin virta on ylittdnyt kuormituskayran.
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Yleista

Tassa luvussa kuvataan vakiosovellusmakrojen kayttdéa ja toimintaa seka annetaan
oletusarvoiset ohjauskytkennat. Lisaksi luvussa kerrotaan, kuinka kayttajamakro
tallennetaan ja otetaan kayttoon.

Yleista makroista

Sovellusmakrot ovat esiohjelmoituja parametreja. Taajuusmuuttajan kayttéonoton
yhteydessa kayttaja valitsee parametrilla 99.02 tarpeisiinsa parhaiten sopivan
makron, tekee tarvittavat muutokset ja tallentaa lopputuloksen kayttajamakrona.

Vakiomakroja on viisi ja kdyttdjamakroja kaksi. Seuraavassa taulukossa on
makrojen lyhyet kuvaukset seka sovellusesimerkkeja.

Makro

Sovellusesimerkkeja

Tehdas

Tavalliset nopeudensaatdsovellukset, joissa ei ole kaytdssa ollenkaan
vakionopeutta tai kdytdssa on yksi, kaksi tai kolme vakionopeutta:

— Kuljettimet
— Nopeussaadetyt pumput ja puhaltimet
— Koestuspenkit, joissa on esiasetetut vakionopeudet

Kasi/Auto

Nopeudensaatdsovellukset. Mahdollisuus valita kahden ulkoisen ohjauslaitteen
valilla.

PID-s&ato

Prosessinsaatésovellukset, kuten erilaiset takaisinkytketyt jarjestelmat, joiden
tehtavana on paineen, pinnan korkeuden tai virtauksen saato. Esimerkiksi:

— kunnallisten vesilaitosten painekorotuspumput
— vesisailididen pinnan korkeutta saatavat pumput
— kaukolampokeskusten painekorotuspumput

— liukuhihnojen materiaalivirran saato.
Mahdollisuus valita prosessin- tai nopeudensaato.

Momenttisaat
5

Momentinsaatésovellukset. Mahdollisuus valita momentti- tai nopeussaato.

Sekvenssisaat
5

Nopeudensaatdsovellukset, joissa voidaan kayttdd nopeusohjetta, seitsemaa
vakionopeutta ja kahta kiihdytys- ja hidastusaikaa.

Kayttaja

Kayttaja voi tallentaa sekd muokatun vakiomakron (parametriasetukset, myos
ryhman 99 asetukset) ettd moottorin ID-ajon tulokset pysyvaismuistiin ja lukea
tiedot myéhemmin. Kahta kayttdjamakroa tarvitaan, kun halutaan ohjata kahta eri
moottoria.
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Ulkoista teholahdetta koskeva huomautus

/N

RMIO-kortin ulkoista +24 V:n teholdhteen kayttda suositellaan, jos
» sovellus vaatii nopean kaynnistyksen sen jalkeen, kun sy6ttdjannite on kytketty
» kenttavaylatiedonsiirtoa tarvitaan, kun syéttdéjannite on katkaistu.

RMIO-kortilla voidaan kayttaa ulkoista teholahdetta liitAnnan X23 tai X34 tai
molempien (X23 ja X34) kautta. Sisaiseen liitantaan X34 kytketty teholahde voidaan
jattaa kytketyksi, jos kaytetaan liitantaa X23.

VAROITUS! Jos jannite sy6tetdan RMIO-korttiin ulkoisesta teholahteesta liitdnnan
X34 kautta, RMIO-kortista irrotetun kaapelin paa on kiinnitettava mekaanisesti
paikkaan, jossa se ei voi joutua kosketuksiin sahkoisten osien kanssa. Jos kaapelin
riviliitin irrotetaan, johtimen paat on eristettava yksitellen.

Parametriasetukset

Vakio-ohjausohjelmistoa kaytettdessa parametrin 16.09 OHJ.KORTIN SYOTTO
arvoksi asetetaan ULKOINEN 24V, jos jannite syotetaan RMIO-korttiin ulkoisesta
teholahteesta.
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Tehdasmakro

Kaikki kayttokomennot ja ohjearvot voidaan antaa ohjauspaneelin painikkeilla tai
ulkoisesta ohjauspaikasta. Aktiivinen ohjauspaikka valitaan painamalla
ohjauspaneelin LOC/REM -painiketta. Taajuusmuuttaja on nopeussaadetty.

Kun kaytéssa on ulkoinen ohjaus, ohjauspaikkana on ULK1. Ohjesignaali on kytketty
analogiatuloon Al1 ja kdy/seis- ja suuntasignaalit digitaalituloihin DI1 ja DI2.
Suunnan oletusarvona on ETEEN (parametri 10.03). DI2 ei ohjaa py6rimissuuntaa,
ellei parametrin 10.03 arvoksi aseteta PYYNNOSTA.

Digitaalituloilla DI5 ja DI6 valitaan kolme vakionopeutta. Kaksi kiihdytys-/
hidastusaikaa on esiasetettu. Kiihdytys- ja hidastusaikojen kaytté maaraytyy
digitaalitulon DI4 tilan mukaan.

Kaytettavissa on kaksi analogiasignaalia (nopeus ja virta) ja kolme relelahtosignaalia
(kay-valmis, kay ja vika (-1)).

Ohjauspaneelin nayton oletussignaalit ovat TAAJUUS, VIRTA ja TEHO.
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Oletusarvoiset ohjauskytkennat

Alla olevassa kuvassa nakyvat Tehdas-makron ulkoiset ohjauskytkennat. RMIO-
kortin vakio-1/O-liittimien merkinnat ovat kuvan mukaiset.

") Voimassa vain, jos kayttaja on
vaihtanut parametrin 10.03 arvoksi
PYYNNOSTA.

2) Yhdysvalloissa kaytettavat

oletusarvot eroavat seuraavasti:

DI1 |Kay (Pulssi: 0->1)

DI2 |Seis (Pulssi: 1->0)

DI3 |Eteen/Taakse

3) 0 = Kiihdytys- ja hidastusajat

parametrien 22.02 ja 22.03 mukaan.

1 = Kiihdytys- ja hidastusajat

parametrien 22.04 ja 22.05 mukaan.

4) Katso parametriryhma 12
VAKIONOPEUDET:

DI5 |DI6 |Toiminta

0 0 Nopeus Al1:sta
1 0 Nopeus 1

0 1 Nopeus 2

1 1 Nopeus 3

5)

Katso parametri 21.09.

6) Taman 1ahddn ja korttiin
asennettujen lisamoduuleiden
valinen enimmaisvirta.

X20
1 VREF |Ohjejannite -10 VDC
2 GND 1 kohm < R < 10 kohm
X21
T VREF |Ohjejannite 10 VDC
L'? | 12 GND |1 kohm < R < 10 kohm
i | 3 Al1+ Nopeusohje 0(2) ... 10V, Ry, > 200 kohm
A 4 Al1—
= |5 Al2+ Tehdasasetus, ei ohjelmoitu. 0(4) ... 20 mA,
6 Al2— Ri, =100 ohm
7 Al3+ Tehdasasetus, ei ohjelmoitu. 0(4) ... 20 mA,
8 Al3— R, = 100 ohm
T@ ~119___|AO1+ |Moottorin nopeus 0(4) ... 20 mA =
f 10 |AO1- |0...moottorin nimellisnopeus, R_< 700 ohm
r@ i | 11 AO2+ |Lahtovirta 0(4) ... 20 mA £ 0...moottorin
L [12 [AO2—|nimeliisvirta, R, <700 ohm
— X22
—11 DI1 Seis/Kay 2
—2 |DI2 Eteen/Taakse ' ?)
3 DI3 Tehdasasetus, ei ohjelmoitu. 2)
— 14 [DM4 Kiihdytyksen ja hidastuksen valinta °)
—15 DI5 Vakionopeuden valinta 9
—16 DI6 Vakionopeuden valinta 4
7 +24V |+24 VDC, enintdan 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Digitaalimaa
10 |DGND?2 |Digitaalimaa
11 DI'IL Kaynnistyksen lukitus (0 = seis) 5
X23
—11 +24 'V  |Apujannitelahté ja -tulo, eristamaton, 24 V
2 |GND |DC, 250 mA®
X25
1 RO11 Relelahto 1
—2 [rotz | Valmis
—X)—+—3  [RO13 |
X26
1 RO21 Relelahto 2
—2 RO22 7 Kay
—X) 3 |rO23 |
_® X27
1 R031 Relelahto 3
vika <2 TRo3z | Eivikaa (vika -1)
3 R0O33 |/
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Kasi/Auto-makro

Kay/seis- ja suuntakomennot seka ohjearvot voidaan antaa ulkoisesta
ohjauspaikasta ULK1 (kasi) tai ULK2 (auto). Ulkoisesta ohjauspaikasta ULK1 (kasi)
annettavat kay/seis- ja suuntakomennot kytketaan digitaalituloihin DI1 ja DI2, ja
ohjesignaali kytketdan analogiatuloon Al1. Ulkoisesta ohjauspaikasta ULK2 (auto)
annettavat kay/seis- ja suuntakomennot kytketaan digitaalituloihin DI5 ja DI6, ja
ohjesignaali kytketdan analogiatuloon Al2. Ohjauspaikan valinnan (ULK1 vai ULK2)
maaraa digitaalitulon DI3 tila. Taajuusmuuttaja on nopeussaadetty. Nopeusohje seka
kay/seis- ja suuntakomennot voidaan antaa myds ohjauspaneelista. Yksi
vakionopeus voidaan valita digitaalitulon D14 kautta.

Automaattiohjauksen (ULK2) nopeusohje annetaan prosenttiarvona
taajuusmuuttajan maksiminopeudesta.

Riviliittimissa on kaksi analogia- ja kolme releldhtdsignaalia. Ohjauspaneelin nayton
oletussignaalit ovat TAAJUUS, VIRTA ja OHJPAIK.
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Oletusarvoiset ohjauskytkennat

Alla olevassa kuvassa nakyvat Kasi/Auto-makron ulkoiset ohjauskytkennat. RMIO-
kortin vakio-1/O-liittimien merkinnat ovat kuvan mukaiset.

1) Ulkoisen ohjauspaikan ULK1 tai X20
ULK2 valinta. 1 VREF |Ohjejannite -10 VDC
2 GND 1 kohm < R < 10 kohm
2) Katso parametri 21.09. X21
. 1 VREF |Ohjejannite 10 VDC, kohm < R < 10 kohm
3) Taman 1ahdon ja korttiin L'? T2 GND
o . f 3 Al1+ Nopeusohje (kdsiohjaus). 0(2) ... 10 V, R, >
afgnnettUJ.en I|§.am.oduule|den h_l 7 A= 200 kohm
valinen enimmaisvirta. —15 Al2+ Nopeusohje (autom.ohjaus). 0(4) ... 20 mA,
6 Al2— R, = 100 ohm
7 Al3+ Tehdasasetus, ei ohjelmoitu. 0(4) ... 20 mA,
8 Al3— R, = 100 ohm.

9 AO1+ |Moottorin nopeus 0(4) ... 20 mA =
10 |AO1- |0...moottorin nimellisnopeus, R < 700 ohm

é)

|
| 11 AO2+ |Lahtovirta 0(4) ... 20 mA £ 0...moottorin
12 [AO2— |nimeliisvirta, R, < 700 ohm

&

DI1 Seis/Kay (kasiohjaus)

DI2 Eteen/Taakse (kasiohjaus)

DI3 Kasi/Auto-ohjauksen valinta N

Dl4 Vakionopeus 4: Par. 12.05

DI6 Seis/Kay (autom.ohjaus)

+24V |+24 VDC, enintddn 100 mA
+24 V

1
2
3
4
—i5 DI5 Eteen/Taakse (autom.ohjaus)
6
7
8

9 DGND1 |Digitaalimaa

10 |DGND?2 |Digitaalimaa

11 DI'IL Kaynnistyksen lukitus (0 = seis) 2)

— 1 +24 'V |Apujannitelahto ja -tulo, eristamaton, 24 V

2 GND |DC, 250 mA 3
X25
1 RO11 Relelahto 1
12 RO12 7 Valmis
R 3 RO13 |—
X26
1 RO21 Relelahto 2
|2 RO22 7 Kay
_® 3 RO23 |1
X27
Q) 1 R031 Relelahts 3
Vika 2 R032 ——/L Ei vikaa (vika -1)
3 R033 |—
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PID-saato-makro

PID-saatd-makrolla voidaan sdatdd moottorin pydrimisnopeutta ja ohjata siten
prosessimuuttujaa, kuten painetta tai virtausta.

Prosessin ohjesignaali kytketaan analogiatuloon Al1 ja prosessin oloarvo
analogiatuloon Al2.

Prosessiohjeen vaihtoehtona taajuusmuuttajalle voidaan antaa suora nopeusohje
analogiatulon Al1 kautta. Talldin PID-saatd ohitetaan eika taajuusmuuttaja ohjaa
prosessimuuttujaa. Valinta suoran nopeudensaadon ja prosessimuuttujan avulla
tapahtuvan saadon valilla tehdaan digitaalitulolla DI3.

Riviliittimissa on kaksi analogia- ja kolme relelahtésignaalia. Ohjauspaneelin nayton
oletussignaalit ovat NOPEUS, OLOARVO1 ja PID SAATOVIRHE.

Kytkentaesimerkki, 24 VDC / 4...20 mA kaksijohdinanturi

X21 / RMIO-kortti
P 4...20 mA 5 Al2+ Prosessioloarvon mittaus. 0(4) ... 20 mA, Ry,
I 6 Al2— =100 ohm

X23 / RMIO-Kortti
1 +24 V| Apujannitelahtd, ei galv. eristetty, 24 VDC,
—12 GND 250 mA

Huomaa: Anturi saa virran virtalahdéstaan. Lahtdsignaalin on siten oltava
4...20 mA, €i 0...20 mA.
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Oletusarvoiset ohjauskytkennat

Alla olevassa kuvassa nakyvat PID-saatémakron ulkoiset ohjauskytkennat. RMIO-
kortin vakio-1/O-liittimien merkinnat ovat kuvan mukaiset.

1) Ohjauspaikan ULK1 tai ULK2 X20
valinta 1 VREF |Ohjejannite -10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
2) Kaytossa vain, kun nopeudensaatd X21
on valittu (DI3 = 0) & 1 VREF |Ohjejannite 10 VDC
L‘? | | 2 GND 1 kohm < R <10 kohm
3) — KEunn e e | 3 Al1+ Nopeusohje (nop.saato) tai prosessiohje
iA1= (poson 00) 10V, o 200 o
kéynnissa oleva taajuusmuuttaja @) = 2 2:? fr:’ggsstimoawon mittaus. 0(4) ... 20 mA, Ry
pysahtyy. On = Kaynninesto 5 - |= 1YY ohm
kaytdssa. Normaali toiminta. ) 7 Al3+ Tehdasasetus, ei ohjelmoitu. 0(4) ... 20 mA,
8 |AI3— |Ri=100 ohm.
. ~9 AO1+ |Moottorin nopeus 0(4) ... 20 mA =
4) r(rpa
Katso parametri 21.09. i ] 10 AO1- |0 ... moottorin nimellisnopeus, R_< 700 ohm
~® 11 |[A02+ [LaNtovirta 0(4) ... 20 mA =
5) Anturiin on kytkettava apujannite. |12~ [AO2— |0...moottorin nimellisnopeus, R, < 700 ohm

Lisatietoja on valmistajan ohjeissa.

24 VDC/4...20 mA DI Seis/Kay (nopeudensaatd)

kaksijohdinanturin kytkentédesimerkki DI2 Tehdasasetus, ei ohjelmoitu

on esitetty edellisella sivulla. DI3 Nopeussaadaon/prosessisaadon valinta )

D4 Vakionopeus 4: Par. 12.05 ?)

6) Taman Iahddn ja korttiin 3)
asennettujen lisamoduuleiden — DI6 Seis/Kay (prosessisdatd)
valinen enimmaisvirta. +24V |+24 VDC, enintaan 100 mA

1
2
3
4
—i5 DI5 Kaynninesto.
6
7
8

+24 'V

9 DGND1 |Digitaalimaa

10 |DGND?2 |Digitaalimaa

11 |DIIL  |Kaynnistyksen lukitus (0 = seis) )

—1 +24V |Apujannitelahto ja -tulo, eristamaton, 24 V
2 |GND |DC,250 mA®
X25
1 RO11 Relelahto 1
—2 RO12 _—/L Valmis
—X) 3 |RO13 ||
X26
1 RO21 Relelahto 2
—2 RO22 _—/L Kiy
—) 3 [ro23 | !
X27
—<X) 1 R031 Relelaht6 3
vika 2 Jrosz | Ei vikaa (vika -1)
3 R033 |—
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Momenttisaato-makro

Momenttisaato-makroa kaytetaan sovelluksissa, jotka edellyttdvat moottorin
momentinsaatdéa. Momenttiohje annetaan virtasignaalina analogiatulon Al2 kautta.
Oletusarvoisesti 0 mA vastaa 0 %:a ja 20 mA vastaa 100 %:a moottorin
nimellismomentista. Kay/seis- ja suuntakomennot annetaan digitaalitulojen DI1 ja
DI2 kautta. Kaynninestosignaali kytketaan digitaalituloon DI6.

Digitaalitulon DI3 tilaa muuttamalla voidaan valita nopeudensaatdé momentinsaadon
sijaan. Ulkoinen ohjauspaikka voidaan myds vaihtaa paikalliseksi (ohjauspaneeli)
painamalla LOC/REM-painiketta. Ohjauspaneeli sdataa nopeutta oletusarvoisesti.
Jos momentinsaatéa halutaan kayttaa ohjauspaneelin avulla, parametrin 11.01
arvoksi on muutettava REF2 (%).

Riviliittimissa on kaksi analogia- ja kolme relelahtésignaalia. Ohjauspaneelin nayton
oletussignaalit ovat NOPEUS, MOMENTTI ja OHJPAIK.
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Oletusarvoiset ohjauskytkennat

Alla olevassa kuvassa nakyvat Momenttisaaté-makron ulkoiset ohjauskytkennat.
RMIO-kortin vakio-I/O-liittimien merkinnat ovat kuvan mukaiset.

1) Ulkoisen ohjauspaikan ULK1 tai
ULK2 valinta.

2) Kaytdssa vain, kun

nopeudensaaté on valittu (DI3 = 0)

3) Off = Kiihdytys- ja hidastusajat

parametrien 22.02 ja 22.03 mukaan.

On = Kiihdytys- ja hidastusajat

parametrien 22.04 ja 22.05 mukaan.

4) Off = Kaynninesto ei kaytdssa.

Taajuusmuuttaja ei kdynnisty, ja

kaynnissa oleva taajuusmuuttaja
pysahtyy. On = Kaynninesto

kaytossa. Normaali toiminta.

5) Katso parametri 21.09.

6) Taman 1ahdon ja korttiin
asennettujen lisdmoduuleiden
valinen enimmaisvirta.

X20
1 VREF |Ohjejannite -10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
X21
T 1 VREF |Ohjejannite 10 VDC
| | 2 GND 1 kohm < R_< 10 kohm
i | 3 Al1+ Nopeusohje. 0(2) ... 10 V, R;, > 200 kohm
g 14 Al1—
= |5 Al2+ Momenttiohje. 0(4) ... 20 mA, R;, = 100 ohm
6 Al2—
7 Al3+ Tehdasasetus, ei ohjelmoitu. 0(4) ... 20 mA,
8 Al3- R;, = 100 ohm
r@ - 9 AO1+ |Moottorin nopeus 0(4) ... 20 mA &
i 10 |AO1- |0...moottorin nimellisnopeus, R_< 700 ohm
|—@ i | 11 AO2+ |Lahtovirta 0(4) ... 20 mA = 0...moottorin
{12 [AO2— |nimellisvirta, R, < 700 ohm
= X22
—1 DI1 Seis/Kay
—|2 DI2 Eteen/Taakse
— 13 DI3 Nopeuden/momentinsdadon valinta N
— |4 |Dl4 Vakionopeus 4: Par. 12.05 ?)
— 15 DI5 Kiindytyksen ja hidastuksen valinta %)
—|6 DI6 Kaynninesto 4)
7 +24 'V |+24 VDC, enintddn 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Digitaalimaa
10 |DGND?2 |Digitaalimaa
11 DI'IL Kaynnistyksen lukitus (0 = seis) 5
X23
11 +24 'V |Apujannitelahto ja -tulo, eristamaton, 24 V
2 |GND |DC, 250 mA®)
X25
1 RO11 Relelahto 1
—12__ |RO12 7 Valmis
—X)+—3 |RO13 ||
X26
1 RO21 Relelahto 2
—12 RO22 __/L Ky
—X) 3 |rO23 |
_® X27
1 R031 Relelahto 3
vika 2 Jrosz | Ei vikaa (vika -1)
3 R033 |1
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Sekvenssisaato-makro

Talld makrolla saadaan kayttoon seitseman esiohjelmoitua vakionopeutta, jotka
voidaan aktivoida digitaalituloilla DI4...D16. Kaksi kiihdytys/hidastusaikaa on
esiasetettu. Esiohjelmoituna on myds kaksi kiihdytys- ja hidastusaikaa, joiden kayton
maaraa digitaalitulon DI3 tila. Kay/seis- ja suuntakomennot annetaan digitaalitulojen
DI1 ja DI2 kautta.

Ulkoinen nopeusohje voidaan antaa analogiatulon Al1 kautta. Ohje on aktiivinen,
kun kaikkien digitaalitulojen DI4...DI6 jannite on 0 VDC. My&s ohjauspaneelista
voidaan antaa kayttékomentoja ja ohjearvoja.

Riviliittimissa on kaksi analogia- ja kolme relelahtésignaalia. Oletusarvoinen
pysaytystapa on hidastaen hidastusrampilla. Ohjauspaneelin naytén oletussignaalit
ovat TAAJUUS, VIRTA ja TEHO.

Kayttokaavio

Seuraavassa kuvassa on esimerkki makron kaytosta.

Nopeus

Nopeus 3

Pysaytys
hidastus
aika

Nopeus 2

Nopeus 1

> - q ¢ > Aika
Accell Kiihd. 1 Kiihd. 2 Hid. 2

Kay/sels ————

Kiihd. 1 / hid. 1—

Nopeus 1 S |

N ||
Nopeus 2
Kiihd. 2 / hid. 2
Nopeus 3 I
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Oletusarvoiset ohjauskytkennat

Alla olevassa kuvassa nakyvat Sekvenssisaatd-makron ulkoiset ohjauskytkennat.
RMIO-kortin vakio-I/O-liittimien merkinnat ovat kuvan mukaiset.

1) Off = Kiihdytys- ja hidastusajat

parametrien 22.02 ja 22.03 mukaan.

On = Kiihdytys- ja hidastusajat

parametrien 22.04 ja 22.05 mukaan.

2) Katso parametriryhma 12
VAKIONOPEUDET:

DI4 |DI5 |DI6 | Toiminta

0 |0 |0 [Nopeus Al1:sta
1 [0 |0 |Nopeus 1

0 |1 |0 |Nopeus?2

1 (1 |0 |Nopeus3

0 |0 |1 [Nopeus4

1 |0 |1 [Nopeus5

0 |1 |1 |Nopeus6

1 (1 |1 |Nopeus7

3) Katso parametri 21.09.

4) Taman 13hddn ja korttiin
asennettujen lisamoduuleiden
valinen enimmaisvirta.

X20
1 VREF |Ohjejannite -10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
X21
T 1 VREF |Ohjejannite 10 VDC
\—l__FF | | 2 GND 1 kohm < R_< 10 kohm
i | 3 Al1+ Ulkoinen nopeusohje 0(2) ... 10V, R, >
g 14 Al1— 200 kohm
= |5 Al2+ Tehdasasetus, ei ohjelmoitu. 0(4) ... 20 mA,
6 Al2— R, = 100 ohm
7 Al3+ Tehdasasetus, ei ohjelmoitu. 0(4) ... 20 mA,
8 Al3- R;, = 100 ohm
|—@ 119 AO1+ |Moottorin nopeus 0(4) ... 20 mA £
i 10 |AO1- |0...moottorin nimellisnopeus, R_< 700 ohm
|—@ | | 11 AO2+ |Lahtovirta 0(4) ... 20 mA = 0...moottorin
I {12~ [A02—|nimeliisvirta, R,_< 700 ohm
= X22
—1 DI1 Seis/Kay
—|2 DI2 Eteen/Taakse
_ 3 |p3 Kiihdytyksen ja hidastuksen valinta 7
— |4 DI4 Vakionopeuden valinta %)
— 15 DI5 Vakionopeuden valinta %)
—|6 DI6 Vakionopeuden valinta 2)
7 +24 'V |[+24 VDC, enintdan 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Digitaalimaa
10 |DGND?2 |Digitaalimaa
11 DI'IL Kaynnistyksen lukitus (0 = seis) 3)
X23
11 +24 'V |Apujannitelahté ja -tulo, eristdamaton, 24 V
2 |GND |DC,250 mA %)
X25
1 RO11 Relelahto6 1
—12__ |RO12 7 Valmis
—X)+—3 |RO13 ||
X26
1 RO21 Relelahto 2
—2 RO22 __/L Ky
—X) 3 |rO23 |
_@ X27
1 R031 Relelahto 3
vika 2 Jrosz | Ei vikaa (vika -1)
3 R0O33 |
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Kayttajamakrot

Vakiosovellusmakrojen liséksi voidaan luoda kaksi kayttajamakroa. Kayttajamakron
avulla kayttaja voi tallentaa kaikki parametriasetukset (myds ryhman 99 parametrit)
ja moottorin ID-ajon tulokset pysyvaismuistiin ja lukea tiedot myéhemmin. Myo6s
paneeliohje tallennetaan, jos makro on tallennettu ja ladattu paikallisohjauksessa.
Kauko-ohjauspaikan asetus tallennetaan kayttdjamakroon, mutta
paikallisohjauspaikan asetusta ei tallenneta.

Asetusten tallentaminen kayttajamakroksi 1:
* Aseta parametrit. Suorita moottorin tunnistus, ellei sita ole jo tehty.

» Tallenna parametriasetukset ja moottorin ID-ajon tulokset muuttamalla parametrin
99.02 arvoksi TALLETA 1. (Valitse ENTER.) Tallennus kestaa 20 sekunnista
minuuttiin.

Huomaa: Jos kayttajamakron tallennustoimintoa kaytetaan useita kertoja,
taajuusmuuttajan muisti tayttyy ja kdynnistaa tiedostojen pakkauksen. Tiedostojen
pakkaus voi kestda jopa 10 minuuttia. Makron tallennus tehdaan tiedostojen
pakkauksen jalkeen. (Toiminnosta kertovat ohjauspaneelin nayton alimmalla rivilla
vilkkuvat pisteet.)

Kayttajamakron kayttéonotto:
* Muuta parametrin 99.02 arvoksi PALAUTA 1.
* Kaynnistad parametrien luku painamalla ENTER-painiketta.

Kayttajamakro voidaan vaihtaa myds digitaalitulojen kautta. (Katso parametri 16.05.)

Huomaa: Kayttdjamakron muistiinluku palauttaa myés ryhman 99
KAYTTOONOTTOTIEDOT moottoriasetukset ja moottorin ID-ajon tulokset.
Varmista, etta asetukset sopivat kaytettavalle moottorille.

Esimerkki: Kayttaja voi ohjata kahta eri moottoria niin, ettei hanen tarvitse muuttaa
moottoriparametreja tai tehda moottorin tunnistusta joka kerta moottoria
vaihdettaessa. Kayttajan taytyy vain valita asetukset, tehda kummallekin moottorille
tunnistus kerran ja tallentaa tiedot kahdeksi kayttajamakroksi. Kun moottori
vaihdetaan, ladataan vastaava kayttajamakro, ja taajuusmuuttaja on toimintavalmis.
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Oloarvot ja parametrit

Yleista

Tassa luvussa luetellaan oloarvot ja parametrit ja annetaan niiden
kenttdvaylavastineet (FbEQ). Lisatietoja on luvussa Lisétietoja: oloarvot ja

parametrit.

Termit ja lyhenteet

Termi

Maaritelma

Maksimitaajuus

Parametrin 20.08 tai 20.07 arvo, jos minimirajan absoluuttiarvo on
suurempi kuin maksimiraja.

Maksiminopeus

Parametrin 20.02 tai 20.01 arvo, jos minimirajan absoluuttiarvo on
suurempi kuin maksimiraja.

Oloarvo

Taajuusmuuttajan mittaama tai laskema signaali. Kayttaja voi tarkistaa
oloarvon, mutta ei voi muuttaa sen asetusta.

FbEq

Kenttavaylavastine: ohjauspaneelissa nakyvan arvon skaalaus
sarjaliikenteessa kaytetyksi kokonaisluvuksi

Parametri

Kayttajan asetettavissa oleva taajuusmuuttajakomento.

Oloarvot ja parametrit
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
01 ACTUAL SIGNALS Perusoloarvot taajuusmuuttajan valvontaan.
01.01 PROSESSIN NOPEUS | Parametriryhman 34 PROSESSIN NOPEUS asetuksiin perustuva 1=1
prosessin nopeus.
01.02 NOPEUS Laskettu moottorin nopeus, rpm. Suodatusajan asetus parametrilla -20000 =-100
34.04. %, 20 000 =
100 %
moottorin
maksimi-
nopeudesta
01.03 TAAJUUS Laskettu taajuusmuuttajan lahtotaajuus. -100 =-1 Hz
100 =1 Hz
01.04 VIRTA Mitattu moottorin virta. 10=1A
01.05 MOMENTTI Laskettu moottorin momentti. Moottorin nimellismomentti on 100. -10000 = -100
Suodatusajan asetus parametrilla 34.05. %, 10 000 =
100 %
moottorin
nimellismome
ntti
01.06 TEHO Moottorin teho. Nimellisteho on 100. -1000 = -100
%, 1000 =
100 %
moottorin
nimellisteho
01.07 DC JANNITE Mitattu valipiirin jannite. 1=1V
01.08 PAAJANNITE Laskettu verkkojannite. 1=1V
01.09 LAHTOJANNITE Laskettu moottorin jannite. 1=1V
01.10 ACS800 LAMPOTILA Laskettu IGBT:n Iampétila. 10=1%
01.11 ULKOINEN OHJE 1 Ulkoinen ohje REF1, rpm. (Hz, jos parametrin 99.04 arvo on SKALAARI.)| 1 =1 rpm
01.12 ULKOINEN OHJE 2 Ulkoinen ohje REF2. Ohjeen kayton mukaan 100 % on moottorin 0=0% 10000
maksiminopeus, moottorin nimellismomentti tai prosessiohjeen =100% 1)
maksimiarvo.
01.13 OHJAUSPAIKKA Aktiivinen ohjauspaikka. (1,2) PANELI; (3) ULK1; (4) ULK2. Lisatietoja on | Katso kuvaus.
kohdassa Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus sivulla 43.
01.14 KAYTTOTUNTILASK. Aikalaskuri. Laskuri on pdalla, kun ohjauskorttiin on kytketty jannite. 1=1h
01.15 KWh-MITTARI kWh-laskuri. Laskee vaihtosuuntaajan lahdon kilowattitunnit toiminnan 1 =100 kWh
aikana (moottoripuoli - generaattoripuoli)
01.16 SOV. ULOSTULO Sovelluslohkon Iahtdsignaali. Esimerkiksi prosessin PID-saatajan 1ahté, | 0 = 0% 10000
kun PID-saatémakro on valittu. =100%
01.17 DI6-1 STATUS Digitaalitulojen tila. Esimerkki: 0000001 = DI1 on kaytossa, DI2...DI6
ovat poissa kaytosta.
01.18 Al [V] Analogiatulon Al1 arvo. 1=0,001V
01.19 AI2 [mA] Analogiatulon Al2 arvo. 1=0,001 mA
01.20 AI3 [mA] Analogiatulon AI3 arvo. 1=0,001 mA
01.21 RO3-1 TILA Relelahtdjen tila. Esimerkki: 001 = RO1 vetda, RO2 ja RO3 eivat veda.
01.22 AO1 [mA] Analogialahdoén AO1 arvo. 1=0,001 mA

Oloarvot ja parametrit




103

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
01.23 AO2 [mA] Analogialdhddn AO2 arvo. 1=0,001 mA
01.24 OLOARVO1 Prosessin PID-saatajan takaisinkytkentasignaali. Paivitys vain, kun 0=0% 10000
parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO. =100%
01.25 OLOARVO2 Prosessin PID-saatajan takaisinkytkentasignaali. Paivitys vain, kun 0 =0% 10000
parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO. =100%
01.26 PID SAATOVIRHE PID-saatéjan saatdvirhe eli ohjearvon ja oloarvon vélinen ero. Paivitys -10000 =
vain, kun parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO. -100% 10000
=100%
01.27 SOVELLUS Kaytdssa oleva sovellusmakro (parametrin 99.02 arvo). Katso 99.02.
01.28 LISA AO1 [mA] Analogisen 1/O-laajennusmoduulin (lisdvaruste) 1ahdén 1 arvo. 1=0,001 mA
01.29 LISA AO2 [mA] Analogisen |/0O-laajennusmoduulin (lisdvaruste) lahdén 2 arvo. 1=0,001 mA
01.30 PP 1TEMP Mitattu jadhdytyselementin lampédtila vaihtosuuntaajassa 1. 1=1°C
01.31 PP2TEMP Mitattu jadhdytyselementin lampdtila vaihtosuuntaajassa 2 (kaytetaan 1=1°C
vain suurtehoisissa laitteissa, joissa on rinnan kayvia vaihtosuuntaajia).
01.32 PP 3 TEMP Mitattu jadhdytyselementin lampétila vaihtosuuntaajassa 3 (kaytetaan 1=1°C
vain suurtehoisissa laitteissa, joissa on rinnan kayvia vaihtosuuntaajia).
01.33 PP 4 TEMP Mitattu jadhdytyselementin lampétila vaihtosuuntaajassa 4 (kaytetdan 1=1°C
vain suurtehoisissa laitteissa, joissa on rinnan kayvia vaihtosuuntaajia).
01.34 OLOARVO Prosessin PID-saatajan oloarvo. Katso parametri 40.06. 0=0%
10000 = 100%
01.35 MOOTTORIN 1 LAMPO | Mitattu moottorin 1 1ampétila. Katso parametri 35.01. 1=1°Clohm
01.36 MOOTTORIN 2 LAMPO | Mitattu moottorin 2 Iampétila. Katso parametri 35.04. 1=1°Clohm
01.37 MOOT LASKET LAMPO | Arvioitu moottorin lampétila. Signaaliarvo tallennetaan jannitteen 1=1°C
katkaisun yhteydessa.
01.38 AI5 [mA] Analogiatulon Al5 arvo luettuna analogisen I/O-laajennusmoduulin 1=0,001 mA
(lisdvaruste) analogiatulosta Al1. Jannitesignaalin yksikkd naytetaan
mA:na (ei V:na).
01.39 AI6 [mA] Analogiatulon Al6 arvo luettuna analogisen I/O-laajennusmoduulin 1=0,001 mA
(lisdvaruste) analogiatulosta Al2. Jannitesignaalin yksikkd naytetdan
mA:na (ei V:na).
01.40 DI7-12 TILA Digitaalitulojen DI7...DI12 tila luettuna digitaalisista 1/0- 1=1
laajennusmoduuleista (lisédvaruste). Esim. arvo 000001: DI7 on paalla,
DI8...DI12 ovat pois paalta.
01.41 LISA RELEIDEN TIL Relelahtojen tila digitaalisissa 1/0-laajennusmoduuleissa (lisdvaruste). 1=1
Esim. arvo 0000001: Moduulin RO1 vetada. Muut relelahdét eivat veda.
01.42 PROSESSIN NOP Moottorin nopeuden oloarvo prosentteina maksiminopeudesta. Jos 1=1
parametrin 99.04 arvo on SKALAARI, arvo on suhteellinen lahtétaajuus.
01.43 MOOT.KAYNTIAIKA Moottorin kayntiajan laskuri. Laskuri on kaytdssa, kun vaihtosuuntaaja 1=10h
moduloi. Laskuri voidaan nollata parametrilla 34.06.
01.44 PUH KAYNTIAIKA Taajuusmuuttajan jadhdytyspuhaltimen kayntiaika. 1=10h
Huomaa: Laskurin nollaus on suositeltavaa puhaltimen vaihdon
yhteydessa. Lisatietoja saa ABB:n paikalliselta edustajalta.
01.45 OHJAUSKORTIN LAMP | Ohjauskortin lampétila. 1=1°C
01.46 SAVED KWH Saastetty energia verkkojannitteeseen kytkettyyn moottoriin verrattuna, |1 =100 kWh
kWh.
Katso parametriryhma 45 ENERGY OPT sivulla 767.
01.47 SAVED GWH Saastetty energia verkkojannitteeseen kytkettyyn moottoriin verrattuna, | 1 =1 GWh

GWh.

Oloarvot ja parametrit




104

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
01.48 SAVED AMOUNT Séaastetty rahamaara verkkojannitteeseen kytkettyyn moottoriin 1=100 cur
verrattuna. Tdma arvo saadaan kertomalla parametrit 01.46 SAVED
KWH ja 45.02 ENERGY TARIFF1.
Katso parametriryhma 45 ENERGY OPT sivulla 167.

01.49 SAVED AMOUNT M Saastetty rahamaara miljoonina verkkojannitteeseen kytkettyyn 1 =1 Mcur

moottoriin verrattuna.

01.50 SAVED CO2 Hiilidioksidipaastdjen vaheneminen kilogrammoina verkkovirtaan 1=100 kg

kytkettyyn moottoriin verrattuna. Arvo lasketaan kertomalla saastetty
energia 500 kilogrammalla/MWh.
Katso parametriryhma 45 ENERGY OPT sivulla 167.

01.51 SAVED CO2 KTON Hiilidioksidipaastdjen vaheneminen kilotonneina verkkovirtaan 1 =1 kton

kytkettyyn moottoriin verrattuna.

02 OLOARVOT Nopeus- ja momenttiohjeen valvontasignaalit.

02.01 NOPEUSOHJE 2 Rajoitettu nopeusohje. 100 % vastaa moottorin maksiminopeutta. 0=0 %,

20 000 = 100
% moottorin
maksiminopeu
desta

02.02 NOPEUSOHJE 3 Nopeusohje rampin ja muotoilun jalkeen. 100 % vastaa moottorin 20000 = 100%

maksiminopeutta.

02.09 MOMENTTIOHJE 2 Nopeussaatajan lahtd. 100 % vastaa moottorin nimellismomenttia. 0=0%, 10
000 =100 %
moottorin
nimellismome
ntista

02.10 MOMENTTIOHJE 3 Momenttiohje. 100 % vastaa moottorin nimellismomenttia. 10000 = 100%

02.13 RAJOIT MOM OHJE Momenttiohje taajuuden, jannitteen ja momenttirajoittimien jalkeen. 100 | 10000 = 100%

% vastaa moottorin nimellismomenttia.

02.14 VUO-OHJE Vuo-ohje prosentteina. 10000 = 100%

02.17 LASKETTU NOPEUS Arvioitu moottorin nopeus. 100 % vastaa moottorin maksiminopeutta. 20000 = 100%

02.18 MITATTU NOPEUS Mitattu moottorin nopeuden oloarvo (nolla, kun anturi ei ole kaytossa). 20000 = 100%

100 % vastaa moottorin maksiminopeutta.
02.19 MOOTKIHTYVYYS Laskettu moottorin kiihdytys oloarvosta 01.02 NOPEUS. 1=1 rpm/s.
02.20 USER CURRENT Mitattu moottorin virta prosentteina kayttajan kuormituskéyran virrasta. 10=1%
Kéyttajan kuormituskayran virta maaritetdan parametreilla 72.02...72.09.
Lisatietoja on kohdassa Kéytén kuormituskayré sivulla 84.

03 OLOARVOT Datasanat kenttavaylatiedonsiirron valvontaan (kukin signaali on 16- 2)

bittinen datasana).
03.01 PAAOHJAUSSANA 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.01 PAAOHJAUSSANA
sivulla 274.

03.02 PAATILASANA 16-bittinen datasana. Lis&tietoja on kohdassa 03.02 PAATILASANA
sivulla 215.

03.03 LISATILASANA 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.03 AUXILIARY STATUS
WORD sivulla 223.

03.04 RAJATILASANA 1 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.04 LIMIT WORD 1
sivulla 224.

03.05 VIKASANA 1 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.05 VIKASANA 1 sivulla

224.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

03.06 VIKASANA 2 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.06 VIKASANA 2 sivulla
225.

03.07 SYS.VIKASANA 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.07 JARJESTELMAN
VIKASANA sivulla 226.

03.08 HALYTYSSANA 1 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.08 HALYTYSSANA 1
sivulla 226.

03.09 HALYTYSSANA 2 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.09 HALYTYSSANA 2
sivulla 227.

03.11 FOLLOWER MCW 16-bittinen datasana. Lisatietoja on oppaassa Master/Follower
Application Guide [SAFE64590430 (englanninkielinen)].

03.13 LISATILASANA 3 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.73 APUTILASANA 3
sivulla 227.

03.14 LISATILASANA 4 16-bittinen datasana. Liséatietoja on kohdassa 03.74 APUTILASANA 4
sivulla 228.

03.15 VIKASANA 4 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.15 VIKASANA 4 sivulla
228.

03.16 HALYTYSSANA 4 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.16 HALYTYSSANA 4
sivulla 229.

03.17 VIKASANA 5 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.17 VIKASANA 5 sivulla
229.

03.18 HALYTYSSANA 5 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.18 HALYTYSSANA 5
sivulla 230.

03.19 SIS INIT VIKA 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.79 SIS INIT VIKA
sivulla 230.

03.20 VIIMEISIN VIKA Viimeisimman vian kenttdvaylakoodi. Lisatietoja koodeista on luvussa
Vianetsintéa.

03.21 2.VIKA Toiseksi viimeisen vian kenttavaylakoodi.

03.22 3.VIKA Kolmanneksi viimeisen vian kenttdvaylakoodi.

03.23 4.VIKA Neljanneksi vimeisen vian kenttavaylakoodi.

03.24 5.VIKA Viidenneksi viimeisen vian kenttavaylakoodi.

03.25 VIIM. VAROITUS Viimeisen varoituksen kenttéavaylakoodi.

03.26 2. VAROITUS Toiseksi viimeisen varoituksen kenttavaylakoodi.

03.27 3. VAROITUS Kolmanneksi viimeisen varoituksen kenttéavaylakoodi.

03.28 4. VAROITUS Neljanneksi viimeisen varoituksen kenttavaylakoodi.

03.29 5. VAROITUS Viidenneksi viimeisen varoituksen kenttavaylakoodi.

03.30 RAJATILASANA INV 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.30 RAJATILASANA INV
sivulla 2317.

03.31 HALYTYSSANA 6 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.31 HALYTYSSANA 6
sivulla 2317.

03.32 EXT IO STATUS Hatapysaytyksen ja step up -moduuleiden tila. Lisatietoja on kohdassa
03.32 EXT |0 STATUS sivulla 232.

03.33 VIKASANA 6 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 03.33 VIKASANA 6 sivulla
232.

04 OLOARVOT Rinnan kytkettyjen vaihtosuuntaajien oloarvot 2)

04.01 SIS VIKA INFO 16-bittinen datasana. Liséatietoja on kohdassa 04.071 SIS VIKA INFO
sivulla 233.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
04.02 SIS OIKOSULK INFO 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa 04.02 SIS OIKOSULK
INFO sivulla 234.
09 OLOARVOT Adaptiivisen ohjelman oloarvot
09.01  Al1 SKAALATTU Analogiatulon Al1 arvo skaalattuna kokonaisluvuksi. 20000=10V
09.02 AI2 SKAALATTU Analogiatulon Al2 arvo skaalattuna kokonaisluvuksi. 20 000 =20
mA
09.03 AI3 SKAALATTU Analogiatulon Al3 arvo skaalattuna kokonaisluvuksi. 20 000 =20
mA
09.04 AI5 SKAALATTU Analogiatulon Al5 arvo skaalattuna kokonaisluvuksi. 20 000 =20
mA
09.05 AI6 SKAALATTU Analogiatulon Al6 arvo skaalattuna kokonaisluvuksi. 20 000 =20
mA
09.06 PAA DS OHJAUSSANA | Paaohjearvon datasetin ohjaussana (Control Word, CW), joka on saatu |0 ... 65535
isdntdasemalta kenttavaylaliitdnnan kautta (desimaali)
09.07 PAA DS OHJE 1 Paaohjearvon datasetin ohje 1 (REF1), joka on saatu isdntdasemalta -32768 ...
kenttavaylaliitdnnan kautta 32767
09.08 PAA DS OHJE 2 Paaohjearvon datasetin ohje 2 (REF2), joka on saatu isantdasemalta -32768 ...
kenttavaylaliitannan kautta 32767
09.09 APU DS OHJE 1 Apudatasetin arvo 1, joka on saatu isdntdasemalta kenttavaylaliitdnnan | -32768 ...
kautta. 32767
09.10 APU DS OHJE 2 Apudatasetin arvo 2, joka on saatu isantdasemalta kenttavaylaliitinnan | -32768 ...
kautta. 32767
09.11 APU DS OHJE 3 Apudatasetin arvo 3, joka on saatu isantdasemalta kenttavaylaliitannan | -32768 ...
kautta. 32767
09.12 LCU OLOARVO 1 Parametrilla 95.08 valittu verkkosuuntaajan oloarvo. 16-bittinen
datasana.
09.13 LCU OLOARVO 2 Parametrilla 95.09 valittu verkkosuuntaajan oloarvo. 16-bittinen

datasana.

1) Prosentteina moottorin maksiminopeudesta / nimellismomentista / prosessiohjeen maksimiarvosta
(riippuu valitusta ACS800-makrosta).

2) Lisatietoja naiden datasanojen sisallosta on luvussa Kenttdvaylédohjaus.
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10 KAY/SEIS/SUUNTA Ulkoisen kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnanohjauksen lahteet
10.01  ULK1 KAY/SEIS/SUU | Maérittelee kytkennét ja lahteet ulkoisen ohjauspaikan 1 (EXT1) kdy-, seis- ja
suuntakomennoille.
El VALITTU Kay-, seis- ja suuntakomentojen ldhdettd ei ole valittu.
DI1 Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DI1 kautta. 0 = seis, 1 = kay. 2
Pyérimissuunnan vakioasetus on parametrin 10.3 PYORIMISSUUNTA
mukainen.
VAROITUS! Taajuusmuuttaja kdynnistyy viankuittauksen jalkeen, jos
A kaynnistyssignaali on paalla.
Di1,2 Kéaynnistys ja pyséytys digitaalitulon DI1 kautta. 0 = pysaytys, 1 = kdynnistys. | 3
Pyo6rimissuunta digitaalitulon DI2 kautta. O = eteen, 1 = taakse. Suunnan
vaihtoa varten parametrin 10.03 PYORIMISSUUNTA arvon on oltava
PYYNNOSTA.
VAROITUS!Taajuusmuuttaja kaynnistyy viankuittauksen jalkeen, jos
A kaynnistyssignaali on paalla.
DI1P,2P Pulssikaynnistys digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: Kay. Pulssipysaytys 4
digitaalitulon DI2 kautta. 1 -> 0: Seis. Py6rimissuunnan vakioasetus on
parametrin 10.03 PYORIMISSUUNTA mukainen.
DI1P,2P,3 Pulssikaynnistys digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: Kay. Pulssipysaytys 5
digitaalitulon DI2 kautta. 1 -> 0: Seis. Py&rimissuunta digitaalitulon DI3 kautta.
0 = eteen, 1 = taakse. Suunnan vaihtoa varten parametrin 10.03
PYORIMISSUUNTA arvon on oltava PYYNNOSTA.
DI1P,2P,3P Pulssikaynnistys eteen digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: Kay eteen. 6
Pulssikaynnistys taakse digitaalitulon DI2 kautta. 0 -> 1: Kay taakse.
Pulssipysaytys digitaalitulon DI3 kautta. 1 -> "0": Seis. Suunnanvaihtoa varten
parametrin 10.03 PYORIMISSUUNTA arvon on oltava PYYNNOSTA.
DI6 Katso DI1. 7
DI6,5 Katso DI1,2. DI6: Kay/Seis, DI5: suunta.
PANELI Ohjauspaneeli. Suunnanvaihtoa varten parametrin 10.03 PYORIMISSUUNTA
arvon on oltava PYYNNOSTA.
KOM.OHJS Kenttévaylan ohjaussana. 10
DI7 Katso DI1. 11
DI7,8 Katso DI1,2. DI7: kay/seis, DI8: suunta. 12
DI7P,8P Katso DI1P,2P. 13
DI7P,8P,9 Katso DI1P,2P,3. 14
DI7P,8P,9P Katso DI1P,2P,3P. 15
PARAM 10.04 Lahde valittu parametrilla 10.04 16
DI1 F,DI2R Kay-, seis- ja suuntakomennot digitaalitulojen DI1 ja DI2 kautta. 17

DI1 [DI2 |[Toiminta

0 0 Pysayta

1 0 Kay eteen
0 1 Kay taakse
1 1 Pysayta

Huomaa: Parametrin 10.03 PYORIMISSUUNTA arvon on oltava
PYYNNOSTA.
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10.02  ULK2 KAY/SEIS/SUU | Maérittelee kytkennat ja lahteet ulkoisen ohjauspaikan 2 (ULK2) kay-, seis- ja
suuntakomennoille.
El VALITTU Katso parametri 10.01. 1
DI1 Katso parametri 10.01. 2
DI1,2 Katso parametri 10.01. 3
DI1P,2P Katso parametri 10.01. 4
DI1P,2P,3 Katso parametri 10.01. 5
DI1P,2P,3P Katso parametri 10.01. 6
Di6 Katso parametri 10.01. 7
DI16,5 Katso parametri 10.01. 8
PANELI Katso parametri 10.01. 9
KOM.OHJS Katso parametri 10.01. 10
DI7 Katso parametri 10.01. 11
DI7,8 Katso parametri 10.01. 12
DI7P,8P Katso parametri 10.01. 13
DI7P,8P,9 Katso parametri 10.01. 14
DI7P,8P,9P Katso parametri 10.01. 15
PARAM 10.05 Lahde valittu parametrilla 10.05. 16
DI1 F, DI2R Katso parametri 10.01. 17
10.03 PYORIMISSUUNTA | Parametrilla voidaan maarittd4 moottorin pydrimissuunta.
ETEEN Suunta eteen
TAAKSE Suunta taakse
PYYNNOSTA Pyérimissuunnan vaihto on mahdollista
10.04 ULK1 STRTPTR Maarittaa parametrin 10.01 arvon PAR 10.04 I[&hteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo: -
+255.255.31/C.- - Parametriosoitin: invertointi-, ryhma-, indeksi- ja bittikentat. Bittinumero on
32768 ... C.32767 kaytossa ainoastaan loogisten arvojen syotteita kasittelevissa lohkoissa.
- Vakioarvo: invertointi- ja vakiokentat. Invertointikentén arvon on oltava C,
jotta vakioasetus voidaan ottaa kayttoon.
10.056 ULK2 STRT PTR Maarittda parametrin 10.02 arvon PAR 10.05 lahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen valisista eroista on | -
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767
10.06 JOG NOPEUS VAL Maarittaa signaalin, jolla Jog-toiminto otetaan kayttddn. Jog-toiminnosta
kerrotaan kohdassa Jog-toiminto sivulla 82.
ElI VALITTU Ei kaytossa. 1
DI3 Digitaalitulo DI3. 0 = Jog-toiminto ei ole paalla. 1 = Jog-toiminto on paalla. 2
Di4 Katso DI3. 3
DI5 Katso DI3. 4
DI6 Katso DI3. 5
DI7 Katso DI3. 6
DI8 Katso DI3. 7
DI9 Katso DI3. 8
DI10 Katso DI3. 9
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DI Katso DI3. 10
DI12 Katso DI3. 11
10.07 VAYLAOHJAUS Kun tdma asetus on kaytdssa, kenttéavayla ohittaa parametrin 10.01 valinnan.
Kenttavaylan ohjaussana (paitsi bitti 11) on kaytettavissa, kun ULK1 on valittu
aktiiviseksi ohjauspaikaksi.
Huomaa: N&kyy vain, kun valittuna on Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili
(98.07).
Huomaa: Asetusta ei tallenneta pysyvaismuistiin (nollautuu virran katkaisun
jalkeen).
0 Ei kaytossa. 0
1 Kaytdssa
10.08 VAYLAOHJE Kun tdma asetus on kaytdssa, kenttavayla ohittaa parametrin 11.03 valinnan.
Kenttavaylaohje REF1 on kaytettavissa, kun ULK1 on valittu aktiiviseksi
ohjauspaikaksi.
Huomaa: Nakyy vain, kun valittuna on Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili
(98.07).
Huomautus: Asetusta ei tallenneta pysyvaismuistiin (nollautuu virran
katkaisun jalkeen).
0 Ei kaytossa 0
1 Kaytdssa
10.09 SLS ACTIVE Valitsee SLS-komennon (nopeuden turvarajoituksen) lahteen.
Huomautus: Tama parametri on kaytettavissa vain laiteohjelmiston versiossa
AST7R.
El SLS-toiminnolle ei ole valittu DI:ta. 1
DI1 SLS-toiminto aktivoituu DI1:n laskevalla reunalla eli silloin, kun DI1:n arvoksi | 2
tulee 0.
DI2 Katso DI1. 3
DI3 Katso DI1. 4
Dl4 Katso DI1. 5
DI5 Katso DI1. 6
DI6 Katso DI1. 7
DI7 Katso DI1. 8
DI8 Katso DI1. 9
DI9 Katso DI1. 10
DI10 Katso DI1. 11
DI Katso DI1. 12
DI12 Katso DI1. 13
11 OHJEARVON Paneeliohjeen tyyppi, ulkoisen ohjauspaikan valinta ja ulkoisten ohjeiden
VALINTA lahteet ja rajat
11.01 PANELIREFERENSSI | Valitsee ohjauspaneelista annetun ohjeen tyypin.
REF1 (rpm) Nopeusohje, rpm. (Taajuusohje (Hz), jos parametrin 99.04 arvo on 1
SKALAARI.)
REF2 (%) %-ohje. REF2-ohjeen kayttd vaihtelee sovellusmakron mukaan. Jos 2

esimerkiksi Momenttisdatd-makro on valittu, REF2 on momenttiohje.

11.02

ULK1/ULK2 VALINTA

Maarittaa lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee signaalin, jolla valitaan toinen
kahdesta ulkoisesta ohjauspaikasta, ULK1 tai ULK2.
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DI1 Digitaalitulo DI1. 0 = ULK1, 1 = ULK2. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Di4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
DI6 Katso DI1. 6
ULK1 ULK1 kaytossa. Ohjaussignaaleiden lahteet maaritetdan parametreilla 10.01 ja | 7

11.03.

ULK2 ULK2 kaytdssa. Ohjaussignaaleiden lahteet maaritetaan parametreilla 10.02 ja | 8
11.06.

KOM.OHJS Kenttavaylan ohjaussana, bitti 11. 9

DI7 Katso DI1. 10

DI8 Katso DI1. 11

DI9 Katso DI1. 12

DI10 Katso DI1. 13

DI11 Katso DI1. 14

D12 Katso DI1. 15

PARAM 11.09 Lahde valittu parametrilla 11.09. 16

11.03 ULK OHJ1 VALINTA | Valitsee ulkoisen ohjeen REF1 signaalilahteen.

PANELI Ohjauspaneeli. Ohjearvo nakyy naytdn ensimmaisella rivilla.

Al Analogiatulo Al1. 2
Huomaa: Jos signaali on bipolaarinen (+10 VDC), valitse Al1 BIPOLAR. (Al1:n
valinta ohittaa negatiivisen signaalialueen.)

Al2 Analogiatulo Al2 3

AI3 Analogiatulo Al3. 4
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AI1/JOYST Unipolaarinen analogiatulo Al1 sauvaohjauksena. Minimitulosignaali vastaa 5
maksimiohjearvoa TAAKSE, kun taas maksimisignaali vastaa
maksimiohjearvoa ETEEN.

Huomaa: Parametrin 10.03 arvon on oltava PYYNNOSTA.

VAROITUS! Sauvaohjauksen minimiohjearvon on oltava vahintaan

0,5 V. Aseta parametrin 13.01 arvoksi 2 V tai yli 0,5 V ja

analogiasignaalin katoamisen havaitsevan parametrin 30.01 arvoksi
PYSAYTA. Taajuusmuuttaja pysahtyy, jos ohjaussignaali katoaa.

Nopeusohje (REF1)

11.05-+ C\
11.04 |
0
Al1
11.04
-11.05 _ @
|
2 6 10

Par. 13.01 =2V, Par 13.02=10V

Huomaa: Jos signaali on bipolaarinen (+10 VDC), valitse Al1 BIPOLAR. Al1/
JOYST-arvon valinta ohittaa negatiivisen signaalialueen.

Al2/JOYST Katso Al1/JOYST. 6

Al1+AI3 Analogiatulojen Al1 ja AI3 summa 7

Al2+AI3 Analogiatulojen Al2 ja AI3 summa 8

Al1-Al3 Analogiatulojen Al1 ja Al3 erotus 9

Al2-Al3 Analogiatulojen Al2 ja AI3 erotus 10

AIT*AI3 Analogiatulojen Al1 ja A3 tulo 11

AI2*AI3 Analogiatulojen Al2 ja AI3 tulo 12

MIN(AI1,AI3) Analogiatulojen Al1 ja Al3 minimi 13

MIN(AI2,Al3) Analogiatulojen Al2 ja AI3 minimi 14

MAX(AI1,AI3) Analogiatulojen Al1 ja Al3 maksimi 15

MAX(AI2,AI3) Analogiatulojen Al2 ja AI3 maksimi 16

DI3U,4D(R) Digitaalitulo 3: Ohje suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohje pienenee. Seis-komento | 17
tai virran kytkeminen pois paalta nollaa ohjeen. Parametri 22.04 maaraa
ohjesignaalin muuttumisnopeuden.

DI3U,4D Digitaalitulo 3: Ohje suurenee. Digitaalitulo DI4: Ohje pienenee. Ohjelma 18
tallentaa aktiivisen nopeusohjeen (ei nollata seis-komennolla eika kytkemalla
virtaa pois). Parametri 22.04 m&araa ohjesignaalin muuttumisnopeuden.

DI5U,6D Katso DI3U,4D. 19

KOMM. REF Kenttavaylaohje REF1 20

KOM.REF1+AI1 Kenttavaylaohje REF1 ja analogiatulo Al1 yhteenlaskettuna. 21

KOM.REF1*Al1 Kenttédvayldohje REF1 ja analogiatulo Al1 kerrottuna. 22
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NOPEA KOMM Kuten asetus KOMM. REF seuraavin poikkeuksin: 23

- lyhyempi tiedonsiirron kierrosaika, kun ohje siirretdan moottorin

saatéohjelmaan (6 ms -> 2 ms)

- suuntaa ei voida ohjata parametreilla 10.01 tai 10.02 maéritetyista lahteista

eikd ohjauspaneelista.

- parametriryhma 25 KRIITTISET NOP. ei ole voimassa

Huomaa: Jos jokin seuraavista arvoista on valittu, NOPEA KOMM ei ole

voimassa. Sen sijaan kaytéssd on KOMM. REF:

- parametrin 99.02 arvo on PID

- parametrin 99.04 arvo on SKALAARI

- parametrin 40.14 arvo on SUHTEELLINEN tai SUORA.
COM.REF1+AI5 Katso arvo KOMM.REF1+Al1 (Tuloa Al5 kaytetaan tulon Al1 sijaan). 24
KOM.REF1*Al5 Katso arvo KOMM.REF1*Al1 (Tuloa Al5 kaytetaan tulon Al1 sijaan). 25
Al5 Analogiatulo Al5 26
Al6 Analogiatulo Al6 27
AI5/JOYST Katso AI1/JOYST. 28
Al6/JOYST Katso Al1/JOYST. 29
Al5+AI6 Analogiatulojen Al5 ja Al6 summa 30
AI5-Al6 Analogiatulojen Al5 ja Al6 erotus 31
AI5*Al6 Analogiatulojen Al5 ja Al6 tulo 32
MIN(AI5,AlB) Pienempi analogiatuloista Al5 ja Al6. 33
MAX(AI5,AIB) Suurempi analogiatuloista Al5 ja Al6. 34
DI11U,12D(R) Katso DI3U,4D(R). 35
DI11U,12D Katso DI3U,4D. 36
PARAM 11.10 Lahde valittu parametrilla 11.10. 37
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Al1 BIPOLAR Bipolaarinen analogiatulo Al1 (-10 ... 10 V). Alla oleva kuva esittaa tulon 38
taajuusmuuttajan nopeusohjeena.
Toiminta-alue
skaalattu , _ _ _ _ _ __ __ __ L _ o _________
maxREF1 - | T
! ! 10.03
! ! PYORIMISSUUNTA =
ETEEN tai
PYYNNOSTA
Qo \ L
< minREF1 — S !
2 ‘ ‘
S
(] ' I
o | |
=Z -mnREF1 ¢+~~~ """ """ - === /F
10.03
' ' w PYORIMISSUUNTA =
: Z 1 TAAKSE tai
‘ ' ‘ PYYNNOSTA
-skaalattu : d h J/
maxREF1 °° T
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Analogiatulosignaali
minAl1 = 13.01 MINIMI A1
maxAl1 = 13.02 MAKSIMI Al1
skaalattu maxREF1 = 13.03 SKAALA Al1 x 11.05 ULK. OHJ1
MAKSIMI
minREF1 = 11.04 ULK. OHJ1 MINIMI
11.04  ULK. OHJ1 MINIMI Maarittda ulkoisen ohjeen REF1 minimiarvon (absoluuttiarvon).
Sama kuin kdytdssa olevan lahdesignaalin minimiasetus.
0 ... 18000 rpm Asetusalue, rpm. (Hz, jos parametrin 99.04 arvo on SKALAARI.) 1... 18000

Esimerkki: Analogiatulo Al1 valitaan ohjeen |lahteeksi (parametrin 11.03 arvo
on Al1). Minimi- ja maksimiohje vastaavat tulon Al minimi- ja maksimiasetuksia
seuraavasti:

EXT REF1 -alue

Z 1 [parametri 13.01
| 2 |parametri 13.02
| 1’ |parametri 11.04
| 2’ |parametri 11.05
\
\

4 |
~ Al1-alue

1 2

Huomaa: Jos ohje annetaan kenttavaylan kautta, skaalaus eroaa
analogiasignaalin skaalauksesta. Lisatietoja on luvussa Kenttévéyldohjaus.
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11.05 ULK. OHJ1 MAKSIMI | Maéarittda ulkoisen ohjeen REF1 maksimiarvon (absoluuttiarvo).
Vastaa kaytetyn I8hdesignaalin maksimiasetusta.
0...18 000 rpm Asetusalue. (Hz, jos parametrin 99.04 arvo on SKALAARI.) 1... 18000
Katso parametri 11.04.
11.06  ULK. OHJ2 VALINTA | Valitsee signaalilahteen ulkoiselle ohjeelle REF2. REF2 on
- nopeusohjg prosentteina maksiminopeudesta, jos parametrin 99.02 arvo on
TEHDAS, KASI/AUTO tai VAKIONOPEUS.
- momenttiohje prosentteina"rr.l_oo't.torin nimellismomentista, jos parametrin
99.02 arvo on MOMENTTISAATO.
- prosessiohje proser)_t.t_eir)a prosessisuureen maksimiarvosta, jos parametrin
99.02 arvo on PID-SAATO.
- taajuusohje prosentteina maksimitaajuudesta, jos parametrin 99.04 arvo on
SKALAARI.
PANELI Katso parametri 11.03.
Al1 Katso parametri 11.03. 2
Huomaa: Jos signaali on bipolaarinen (+10 VDC), valitse Al1 BIPOLAR.
Analogiatulon Al1 valinta ohittaa negatiivisen signaalialueen.
Al2 Katso parametri 11.03. 3
Al3 Katso parametri 11.03. 4
Al1/JOYST Katso parametri 11.03. 5
AI2/JOYST Katso parametri 11.03. 6
Al1+AI3 Katso parametri 11.03. 7
AlI2+AI3 Katso parametri 11.03. 8
Al1-Al3 Katso parametri 11.03. 9
Al2-Al3 Katso parametri 11.03. 10
AlI1*AI3 Katso parametri 11.03. 11
AI2*Al3 Katso parametri 11.03. 12
MIN(AI1,Al3) Katso parametri 11.03. 13
MIN(AI2,Al3) Katso parametri 11.03. 14
MAX(AI1,AI3) Katso parametri 11.03. 15
MAX(AI2,AI3) Katso parametri 11.03. 16
DI3U,4D(R) Katso parametri 11.03. 17
DI3U,4D Katso parametri 11.03. 18
DI5U,6D Katso parametri 11.03. 19
KOMM. REF Katso parametri 11.03. 20
KOM.REF2+Al1 Katso parametri 11.03. 21
KOM.REF2*Al1 Katso parametri 11.03. 22
NOPEA KOMM Katso parametri 11.03. 23
KOM.REF2+AI5 Katso parametri 11.03. 24
KOM.REF2*AI5 Katso parametri 11.03. 25
AlS Katso parametri 11.03. 26
Al6 Katso parametri 11.03. 27
AI5/JOYST Katso parametri 11.03. 28
Al6/JOYST Katso parametri 11.03. 29
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AI5+AI6 Katso parametri 11.03. 30
Al5-Al6 Katso parametri 11.03. 31
AI5*Al6 Katso parametri 11.03. 32
MIN(AI5,AlB) Katso parametri 11.03. 33
MAX(AI5,AI6) Katso parametri 11.03. 34
DI11U,12D(R) Katso parametri 11.03. 35
DI11U,12D Katso parametri 11.03. 36
PARAM 11,11 Lahde valittu parametrilla 11.11. 37
Al1 BIPOLAR Katso parametri 11.03. 38
11.07  ULK. OHJ2 MINIMI Maarittaa ulkoisen ohjeen REF2 minimiarvon (absoluuttiarvo).
Sama kuin kaytdssa olevan lahdesignaalin minimiasetus.
0...100% Asetusalue prosentteina. Vastaa lahdesignaalin rajoja seuraavasti: 0 ... 10000
- Analogiatulo: Katso parametrin 11.04 esimerkki.
- Sarjaliitdnta: Lisatietoja on luvussa Kenttavéyldohjaus.
11.08 ULK. OHJ2 MAKSIMI | Maarittaa ulkoisen ohjeen REF2 maksimiarvon (absoluuttiarvo). Sama kuin
kaytdssa olevan lahdesignaalin maksimiasetus.
0...600% Asetusalue. Vastaa lahdesignaalin rajoja seuraavasti: 0 ... 6000
- Analogiatulo: Katso parametri 11.04.
- Sarjaliitanta: Lisatietoja on luvussa Kenttdvaylédohjaus.
11.09 ULK1/2 VAL PTR Maarittda parametrin 11.02 arvon PAR 11.09 I&hteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja ndiden arvojen valisista eroista on | -
+255.255.31/ C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767
11.10 ULK1 OHJ PTR Maarittaa parametrin 11.03 arvon PAR 11,10 Iahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja ndiden arvojen valisista eroista on | -
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767
1.1 ULK2 OHJ PTR Maarittda parametrin 11.06 arvon PAR 11.11 |ahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisétietoja naiden arvojen valisista eroista on | -
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767
12 VAKIONOPEUDET Vakionopeuden valinta ja arvot. Aktiivinen vakionopeus korvaa
taajuusmuuttajan nopeusohjeen. Lisatietoja on kohdassa Vakionopeudet
sivulla 60.
Huomautus: Jos parametrin 99.04 arvo on SKALAARI, vain nopeudet 1...5 ja
15 ovat kaytdssa.
12.01 NOPEUDEN VALINTA | Vakionopeuden tai aktivointisignaalin valinta.
El VALITTU Vakionopeuksia ei ole kdytdssa
DI1(NOPEUS1) Parametrilla 12.02 maaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI1. 1 = aktiivinen, | 2
0 = ei aktiivinen.
DI2(NOPEUS?2) Parametrilla 12.03 maaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI2. 1 = aktiivinen, | 3
0 = ei aktiivinen.
DI3(NOPEUS3) Parametrilla 12.04 maaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI3. 1 = aktiivinen, | 4
0 = ei aktiivinen.
DI4(NOPEUS4) Parametrilla 12.05 maaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI4. 1 = aktiivinen, | 5

0 = ei aktiivinen.
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DI5(NOPEUSS) Parametrilla 12.06 maéaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI5. 1 = aktiivinen, | 6
0 = ei aktiivinen.
DI6(NOPEUSG6) Parametrilla 12.07 maaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI6. 1 = aktiivinen, | 7
0 = ei aktiivinen.
DI1,2 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1 ja DI2. 8
DI1 | DI2 [Kaytossa oleva vakionopeus
0 0 |Ei vakionopeutta
1 0 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.02
0 1 |Nopeus maaéritetty parametrilla 12.03
1 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.04
DI3,4 Katso DI1,2. 9
DI5,6 Katso DI1,2. 10
DI1,2,3 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla D11, DI2 ja DI3. 11
DI1 | DI2 | DI3 |Kaytossa oleva vakionopeus
0 0 0 |Ei vakionopeutta
1 0 0 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.02
0 1 0 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.03
1 1 0 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.04
0 0 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.05
1 0 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.06
0 1 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.07
1 1 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.08
DI3,4,5 Katso DI1,2,3. 12
Dl4,5,6 Katso DI1,2,3. 13
DI3,4,5,6 Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI3, 4, 5 ja 6. 14
DI1 | DI2 | DI3 | DI4 |Kdytossa oleva vakionopeus
0 0 0 0 |Ei vakionopeutta
1 0 0 0 [Nopeus méaaritetty parametrilla 12.02
0 1 0 0 [Nopeus méaaritetty parametrilla 12.03
1 1 0 0 [Nopeus méaaritetty parametrilla 12.04
0 0 1 0 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.05
1 0 1 0 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.06
0 1 1 0 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.07
1 1 1 0 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.08
0 0 0 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.09
1 0 0 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.10
0 1 0 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.11
1 1 0 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.12
0 0 1 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.13
1 0 1 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.14
0 1 1 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.15
1 1 1 1 |Nopeus maaritetty parametrilla 12.16
DI7(NOPEUS1) Parametrilla 12.02 maaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI7. 1 = aktiivinen, | 15
0 = ei aktiivinen.
DI8(NOPEUS2) Parametrilla 12.03 maéaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI8. 1 = aktiivinen, | 16

0 = ei aktiivinen.
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DI9(NOPEUS3) Parametrilla 12.04 maaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI9. 1 = aktiivinen, | 17
0 = ei aktiivinen.
DI10(NOPEU4) Parametrilla 12.05 maaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI10. 18
1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.
DI11(NOPEU5) Parametrilla 12.06 maaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI11. 19
1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.
DI12 (NOPEUG) Parametrilla 12.07 maéaritetty nopeus valitaan digitaalitulolla DI12. 20
1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.
DI17,8 Katso DI1,2. 21
DI9,10 Katso DI1,2. 22
DI11,12 Katso DI1,2. 23
12.02 VAKIONOPEUS 1 Maarittda nopeuden 1. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
12.03 VAKIONOPEUS 2 Maarittda nopeuden 2. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
12.04 VAKIONOPEUS 3 Maarittda nopeuden 3. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
12.05 VAKIONOPEUS 4 Maarittda nopeuden 4. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
12.06 VAKIONOPEUS 5 Maarittda nopeuden 5. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
12.07 VAKIONOPEUS 6 Maarittda nopeuden 6. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
12.08 VAKIONOPEUS 7 Maarittda nopeuden 7. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
12.09 VAKIONOPEUS 8 Maarittda nopeuden 8. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
1210 VAKIONOPEUS 9 Maarittda nopeuden 9. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
12.11 VAKIONOPEUS 10 Maarittda nopeuden 10. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
1212  VAKIONOPEUS 11 Maarittda nopeuden 11. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
1213  VAKIONOPEUS 12 Maarittda nopeuden 12. Absoluuttiarvo. Ei sisalld suuntatietoa.
Huomaa: Jos Jog-toiminto on kaytdssa, parametri maarittdaa Jog-toiminnon 1
nopeuden. Etumerkkia ei oteta huomioon. Lisétietoja on luvussa
Kenttévéylédohjaus.
-18000 ... 18000 rpm | Asetusalue -18000 ...
18000
12.14  VAKIONOPEUS 13 Maarittda nopeuden 13. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
Huomaa: Jos Jog-toiminto on kéytdssa, parametri maarittda Jog-toiminnon 2
nopeuden. Etumerkkia ei oteta huomioon. Lisatietoja on luvussa
Kenttdvéylédohjaus.
-18000 ... 18000 rpm | Asetusalue -18000 ...
18000
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12.15 VAKIONOPEUS 14 Maarittda nopeuden 14. Absoluuttiarvo. Ei sisalla suuntatietoa.
Huomaa: Jos Jog-toiminto on kaytéssa, parametri maarittaa Jog-toiminnon
nopeuden. Etumerkkia ei oteta huomioon. Lisatietoja on kohdassa Jog-
toiminto sivulla 82.
0 ... 18000 rpm Asetusalue 0 ... 18000
12.16  VAKIONOPEUS 15 Maarittda nopeuden 15 tai vikanopeuden. Ohjelma ottaa huomioon etumerkin,
kun nopeus valitaan vikanopeudeksi parametrilla 30.01 ja 30.02.
-18000 ... 18000 rpm | Asetusalue -18000 ...
18000
13 ANALOGIATULOT Analogiatulosignaalin kasittely. Lisatietoja on kohdassa Ohjelmoitavat
analogiatulot sivulla 50.
13.01  MINIMI A1 Parametrilla maaritetddn minimiarvo analogiatulolle Al1. Kun arvoa kaytetaan
ohjeena, se vastaa ohjeen minimiarvoa.
Esimerkki: Jos Al1on valittu ulkoisen ohjeen REF1 lahteeksi, tdma arvo
vastaa parametrin 11.04 arvoa.
oV Nolla volttia. Huomaa: Ohjelma ei havaitse analogiatulosignaalin katkosta. 1
2V Kaksi volttia. 2
VIRITETTY Viritystoiminnon mittaama arvo. Katso VIRITA. 3
VIRITA Mittauksen aloitus. Toiminta: 4
- Kytke minimisignaali syottoéon.
- Aseta parametrin arvoksi VIRITA.
Huomaa: Viritysalueon 0 ... 10 V.
13.02 MAKSIMI Al1 Parametrilla maaritetdan maksimiarvo analogiatulolle Al1. Kun arvoa
kaytetaan ohjeena, se vastaa ohjearvon maksimia.
Esimerkki: Jos Al1on valittu ulkoisen ohjeen REF1 lahteeksi, tdma arvo
vastaa parametrin 11.05 arvoa.
10V Kymmenen volttia (DC).
VIRITETTY Viritystoiminnon mittaama arvo. Katso VIRITA.
VIRITA Virityksen aloitus. Toiminta: 3

- Kytke maksimisignaali tuloon.
- Aseta parametrin arvoksi VIRITA.
Huomaa: Viritysalue on 0...10 V.
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13.03 SKAALA Al1 Skaalaa analogiatulon Al1.
Esimerkki: Vaikutus nopeusohjeeseen REF1 seuraavissa tapauksissa:
- REF1 lahteen valinta (parametri 11.03) = Al1+AI3
- REF1 maksimiarvon asetus (parametri 11.05) = 1 500 rpm
- Al1 oloarvo =4V (40 % taysskaala-arvosta)
- Al3 oloarvo = 12 mA (60 % taysskaala-arvosta)
- Al1 skaalaus = 100 %, Al3 skaalaus = 10 %
Al1 Al3 Al1 + AI3
10V 1500 rpm 20 mA 150 rpm ___ 1500 rpm
60% 90 rpm
690 rpm
40% X 600 rpm
ov. | OmA | B 0 rpm
0 ... 1000% Skaalausalue 0...32767
13.04 SUOD. AIKA Al1 Maarittaa analogiatulon Al1 suodatusaikavakion.
% Suodattamaton signaali 0 =|- (1-¢¥T)
100
63 IO=_suotitrpen tT!%fyaihe)
Suodatettu signaali ) =_a?;ao imen fanto
T = suodatusaikavakio
— t
T
Huomaa: Signaali suodatetaan my®ds liitantékorteilla (aikavakio 10 ms). Tata ei
voida muuttaa parametreilla.
0,00...10,00 s Suodatusaikavakio 0...1000
13.05 INVERTOINTI Al1 Ottaa kayttdon / pois kaytosta analogiatulon Al1 invertoinnin.
El Ei kdantoa 0
KYLLA Invertointi kdytdssa. Analogiatulosignaalin maksimiarvo vastaa minimiohjetta | 65535
ja painvastoin.
13.06  MINIMI AI2 Katso parametri 13.01.
0 mA Katso parametri 13.01. 1
4 mA Katso parametri 13.01. 2
VIRITETTY Katso parametri 13.01. 3
VIRITA Katso parametri 13.01. 4
13.07 MAKSIMI AI2 Katso parametri 13.02.
20 mA Katso parametri 13.02. 1
VIRITETTY Katso parametri 13.02.
VIRITA Katso parametri 13.02.
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13.08 SKAALA AI2 Katso parametri 13.03.
0 ... 1000% Katso parametri 13.03. 0...32767
13.09 SUOD. AIKA AI3 Katso parametri 13.04.
0,00 ... 10,00 s Katso parametri 13.04. 0 ... 1000
13.10  INVERTOINTI AI2 Katso parametri 13.05.
El Katso parametri 13.05. 0
KYLLA Katso parametri 13.05. 65535
13.11 MINIMI AI3 Katso parametri 13.01.
0mA Katso parametri 13.01. 1
4 mA Katso parametri 13.01. 2
VIRITETTY Katso parametri 13.01. 3
VIRITA Katso parametri 13.01. 4
13.12  MAKSIMI AI3 Katso parametri 13.02.
20 mA Katso parametri 13.02. 1
VIRITETTY Katso parametri 13.02.
VIRITA Katso parametri 13.02.
13.13  SKAALA AI3 Katso parametri 13.03.
0 ... 1000% Katso parametri 13.03. 0...32767
13.14  SUOD. AIKA AI3 Katso parametri 13.04.
0,00...10,00 s Katso parametri 13.04. 0...1000
13.15 INVERTOINTI AI3 Katso parametri 13.05.
El Katso parametri 13.05. 0
KYLLA Katso parametri 13.05. 65535
13.16  MINIMI Al5 Katso parametri 13.01.
Huomaa: Jos RAIO-01 on kaytdssa jannitetulon signaalin kanssa, 20 mA
vastaa 10 V:a.
0 mA Katso parametri 13.01. 1
4 mA Katso parametri 13.01. 2
VIRITETTY Katso parametri 13.01. 3
VIRITA Katso parametri 13.01. 4
13.17  MAKSIMI AI5 Katso parametri 13.02.
Huomaa: Jos RAIO-01 on kaytdssa jannitetulon signaalin kanssa, 20 mA
vastaa 10 V:a.
20 mA Katso parametri 13.02.
VIRITETTY Katso parametri 13.02. 2
VIRITA Katso parametri 13.02. 3
13.18  SKAALA Al5 Katso parametri 13.03.
0 ... 1000% Katso parametri 13.03. 0...32767
13.19  SUOD. AIKA Al5 Katso parametri 13.04.
0,00...10,00 s Katso parametri 13.04. 0...1000
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13.20 INVERTOINTI AI5 Katso parametri 13.05.
El Katso parametri 13.05. 0
KYLLA Katso parametri 13.05. 65535
13.21  MINIMI Al6 Katso parametri 13.01.
Huomaa: Jos RAIO-01 on kaytdssa jannitetulon signaalin kanssa, 20 mA
vastaa 10 V:a.
0 mA Katso parametri 13.01. 1
4 mA Katso parametri 13.01. 2
VIRITETTY Katso parametri 13.01. 3
VIRITA Katso parametri 13.01. 4
13.22  MAKSIMI Al6 Katso parametri 13.02.
Huomaa: Jos RAIO-01 on kaytdssa jannitetulon signaalin kanssa, 20 mA
vastaa 10 V:a.
20 mA Katso parametri 13.02.
VIRITETTY Katso parametri 13.02.
VIRITA Katso parametri 13.02.
13.23  SKAALA Al6 Katso parametri 13.03.
0 ... 1000% Katso parametri 13.03. 0...32767
13.24  SUOD. AIKA Al6 Katso parametri 13.04.
0,00...10,00s Katso parametri 13.04. 0...1000
13.25 INVERTOINTI Al6 Katso parametri 13.05.
El Katso parametri 13.05. 0
KYLLA Katso parametri 13.05. 65535
14 RELELAHDOT Relelahtdjen ilmaisemat tilatiedot ja viiveajat. Lisatietoja on kohdassa
Ohjelmoitavat relelédhdét sivulla 53.
14.01 RELELAHTO 1 Valitsee relelahddn RO1 ilmaiseman tilan. Rele vetaa, kun tila vastaa asetettua
arvoa.
El VALITTU Ei kaytossa.
KAY-VALMIS Toimintavalmis: Kéynninestosignaali pois paalta, ei vikaa.
KAY Kay: Kaynnistyssignaali paalla, kdynninestosignaali pois paalta, ei aktiivista 3
vikaa.
VIKA Vika
VIKA(-1) Ei vikaa. Rele paastaa vikatilanteissa.
VIKA(RST) Vika. Automaattinen kuittaus itsekuittausviiveen jalkeen. Katso parametriryhma | 6
31 AUTOM.VIANKUITTAUS.
JUMIVAROITUS Varoitus jumisuojatoiminnon yhteydessa. Katso parametri 30.10.
JUMIVIKA Jumisuojatoiminto on aiheuttanut vikalaukaisun. Katso parametri 30.10.
MO LAMP VAR Moottorin Iampdtilan valvonta antaa varoituksen. Katso parametri 30.04. 9
MO LAMP VIKA Moottorin lampétilan valvonta on aiheuttanut vikalaukaisun. Katso parametri 10
30.04.
ACS LAMP VAR Taajuusmuuttajan Iampétilan valvonta antaa varoituksen. Varoitusraja riippuu | 11
kaytetysta vaihtosuuntaajatyypista.
ACS LAMP VIK Taajuusmuuttajan lampétilan valvonta on aiheuttanut vikalaukaisun. 12

Laukaisuraja on 100 %.
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VIKA/VAROITU Vika tai varoitus aktiivinen 13
VAROITUS Varoitus aktiivinen 14
SUUN. VAIHTO Moottori py6rii taaksepain. 15
ULK. OHJ Taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa. 16
OHJEARVO 2 Ulkoinen ohje REF 2 on k&yt6ssa. 17
VAKIONOPEUS Vakionopeus on kaytdssa. Katso parametriryhma 12 VAKIONOPEUDET. 18
DC YLIJANNIT Valipiirin tasajénnite on ylittdnyt ylijanniterajan. 19
DC ALIJANNIT Valipiirin tasajannite on alittanut alijanniterajan. 20
NOPEUSRAJA 1 Moottorin nopeus valvontarajassa 1. Katso parametrit 32.01 ja 32.02. 21
NOPEUSRAJA 2 Moottorin nopeus valvontarajassa 2. Katso parametrit 32.03 ja 32.04. 22
VIRTARAJA Moottorin virta valvontarajassa. Katso parametrit 32.05 ja 32.06. 23
OHJE 1 RAJA Ulkoinen ohje REF 1 valvontarajassa. Katso parametrit 32.11 ja 32.12. 24
OHJE 2 RAJA Ulkoinen ohje REF 2 valvontarajassa. Katso parametrit 32.13 ja 32.14. 25
MOM. RAJA 1 Moottorin momentti valvontarajassa 1. Katso parametrit 32.07 ja 32.08. 26
MOM. RAJA 2 Moottorin momentti valvontarajassa 2. Katso parametrit 32.09 ja 32.10. 27
KAYNNISTETTY Taajuusmuuttaja on vastaanottanut kay-komennon. 28
OHJE PUUTTUU Taajuusmuuttajalla ei ole ohjearvoa. 29
OHJEARVOSSA Oloarvo on saavuttanut ohjearvon. Nopeudensaatétilassa nopeusvirhe on 30
enintaan 10 % moottorin nimellisnopeudesta.

OLOARVORAJA 1 Prosessin PID-saatajan muuttuja ACT 1 valvontarajassa. Katso parametrit 31
32.15ja 32.16.

OLOARVORAJA 2 Prosessin PID-saatajan muuttuja ACT 2 valvontarajassa. Katso parametrit 32
32.17 ja 32.18.

KOM.REF3(13) Reletta ohjaa kenttavaylaohje REF3. Lisatietoja on luvussa Kenttdvéyldohjaus.| 33

PARAM 14.16 Lahde valittu parametrilla 14.16. 34

JARRUNOHJAUS Mekaanisen jarrun ohjaus paalle ja pois. Katso parametriryhma 42 JARRUN | 35
OHJAUS ja kohta Mekaanisen jarrun ohjaus sivulla 78.

JK.OIKOSULKU Taajuusmuuttaja laukeaa jarrukatkojan vikaan. Katso luku Vianetsinta. 36

14.02 RELELAHTO 2 Valitsee relelahddén RO2 ilmaisevan tilan. Rele vetaa, kun tila vastaa asetettua

arvoa.
ElI VALITTU Katso parametri 14.01. 1
KAY-VALMIS Katso parametri 14.01. 2
KAY Katso parametri 14.01. 3
VIKA Katso parametri 14.01. 4
VIKA(-1) Katso parametri 14.01. 5
VIKA(RST) Katso parametri 14.01. 6
JUMIVAROITUS Katso parametri 14.01. 7
JUMIVIKA Katso parametri 14.01. 8
MO LAMP VAR Katso parametri 14.01. 9
MO LAMP VIKA Katso parametri 14.01. 10
ACS LAMP VAR Katso parametri 14.01. 11
ACS LAMP VIK Katso parametri 14.01. 12
VIKA/VAROITU Katso parametri 14.01. 13
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VAROITUS Katso parametri 14.01. 14
SUUN. VAIHTO Katso parametri 14.01. 15
ULK. OHJ Katso parametri 14.01. 16
OHJEARVO 2 Katso parametri 14.01. 17
VAKIONOPEUS Katso parametri 14.01. 18
DC YLIJANNIT Katso parametri 14.01. 19
DC ALIJANNIT Katso parametri 14.01. 20
NOPEUSRAJA 1 Katso parametri 14.01. 21
NOPEUSRAJA 2 Katso parametri 14.01. 22
VIRTARAJA Katso parametri 14.01. 23
OHJE 1 RAJA Katso parametri 14.01. 24
OHJE 2 RAJA Katso parametri 14.01. 25
MOM. RAJA 1 Katso parametri 14.01. 26
MOM. RAJA 2 Katso parametri 14.01. 27
KAYNNISTETTY Katso parametri 14.01. 28
OHJE PUUTTUU Katso parametri 14.01. 29
OHJEARVOSSA Katso parametri 14.01. 30
OLOARVORAJA 1 Katso parametri 14.01. 31
OLOARVORAJA 2 Katso parametri 14.01. 32
KOMM. REF3(14) Katso parametri 14.01. 33
PARAM 14.17 Lahde valittu parametrilla 14.17. 34
JARRUNOHJAUS Katso parametri 14.01. 35
JK.OIKOSULKU Katso parametri 14.01. 36

14.03 RELELAHTO 3 Valitsee relelahdon RO3 ilmaisevan tilan. Rele vetaa, kun tila vastaa asetettua

arvoa.
ElI VALITTU Katso parametri 14.01. 1
KAY-VALMIS Katso parametri 14.01. 2
KAY Katso parametri 14.01. 3
VIKA Katso parametri 14.01. 4
VIKA(-1) Katso parametri 14.01. 5
VIKA(RST) Katso parametri 14.01. 6
JUMIVAROITUS Katso parametri 14.01. 7
JUMIVIKA Katso parametri 14.01. 8
MO LAMP VAR Katso parametri 14.01. 9
MO LAMP VIKA Katso parametri 14.01. 10
ACS LAMP VAR Katso parametri 14.01. 11
ACS LAMP VIK Katso parametri 14.01. 12
VIKA/VAROITU Katso parametri 14.01. 13
VAROITUS Katso parametri 14.01. 14
SUUN. VAIHTO Katso parametri 14.01. 15
ULK. OHJ Katso parametri 14.01. 16
OHJEARVO 2 Katso parametri 14.01. 17
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VAKIONOPEUS Katso parametri 14.01. 18
DC YLIJANNIT Katso parametri 14.01. 19
DC ALIJANNIT Katso parametri 14.01. 20
NOPEUSRAJA 1 Katso parametri 14.01. 21
NOPEUSRAJA 2 Katso parametri 14.01. 22
VIRTARAJA Katso parametri 14.01. 23
OHJE 1 RAJA Katso parametri 14.01. 24
OHJE 2 RAJA Katso parametri 14.01. 25
MOM. RAJA 1 Katso parametri 14.01. 26
MOM. RAJA 2 Katso parametri 14.01. 27
KAYNNISTETTY Katso parametri 14.01. 28
OHJE PUUTTUU Katso parametri 14.01. 29
OHJEARVOSSA Katso parametri 14.01. 30
MAGNET VALMI Moottori on magnetoitu ja valmis antamaan nimellismomentin (moottorin 31
nimellismagnetointitaso on saavutettu).
MAKRO 2 Kayttdjamakro 2 on kaytdssa. 32
KOM. REF3(15) Katso parametri 14.01. 33
PARAM 14.18 Lahde valittu parametrilla 14.18. 34
JARRUNOHJAUS Katso parametri 14.01. 35
JK OIKOSULKU Katso parametri 14.01. 36
14.04 RO1 VETOVIIVE Maarittaa relelahdon RO1 vetoviiveen.
0,0 ...3600,0 s Asetusalue. Alla olevassa kuvassa nakyvat relelahdén RO1 vetoviiveet (veto) | 0 ... 36000
ja paastoviiveet (paasto).
Taajuus- ; 1
muuttajan | | ‘ 0
tila L L 1
RO1:n tila
j 0
- < > <> < > aika
ton ot ton tost
ton 14.04
to  14.05
14.05 RO1 PAASTOVIIVE | Maarittaa relelahdén RO1 paastdviiveen.
0,0...3600,0s Katso parametri 14.04. 0 ... 36000
14.06 RO2 VETOVIIVE Maarittaa relelahdon RO2 vetoviiveen.
0,0...3600,0s Katso parametri 14.04. 0... 36000
14.07 RO2 PAASTOVIIVE | Maarittaa relelahdén RO2 paastdviiveen.
0,0...3600,0s Katso parametri 14.04. 0 ... 36000
14.08 RO3 VETOVIIVE Maarittaa relelahddn RO3 vetoviiveen.
0,0...3600,0s Katso parametri 14.04. 0 ... 36000
14.09 RO3 PAASTOVIIVE | Maarittaa relelahdén RO3 paastdviiveen.
0,0...3600,0s Katso parametri 14.04. 0... 36000
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14.10 DIO MOD1 RO1 Valitsee digitaalisen I/O-laajennusmoduulin 1 (lisdvaruste) relelahdén RO1
ilmaiseman tilan (katso parametri 98.03).
KAY-VALMIS Katso parametri 14.01. 1
KAY Katso parametri 14.01. 2
VIKA Katso parametri 14.01. 3
VAROITUS Katso parametri 14.01. 4
OHJEARVO 2 Katso parametri 14.01. 5
OHJEARVOSSA Katso parametri 14.01. 6
PARAM 14.19 Lahde valittu parametrilla 14.19. 7
14.11 DIO MOD1 RO2 Valitsee digitaalisen 1/O-laajennusmoduulin 1 (lisdvaruste) relelahdén RO2
ilmaiseman tilan (katso parametri 98.03).
KAY-VALMIS Katso parametri 14.01. 1
KAY Katso parametri 14.01. 2
VIKA Katso parametri 14.01. 3
VAROITUS Katso parametri 14.01. 4
ULK 2 VAL Katso parametri 14.01. 5
OHJEARVOSSA Katso parametri 14.01. 6
PARAM 14.20 Lahde valittu parametrilla 14.20. 7
1412 DIO MOD2 RO1 Valitsee digitaalisen 1/0O-laajennusmoduulin 2 (lisdvaruste) relelahdén RO1
ilmaiseman tilan (katso parametri 98.04).
KAY-VALMIS Katso parametri 14.01. 1
KAY Katso parametri 14.01. 2
VIKA Katso parametri 14.01. 3
VAROITUS Katso parametri 14.01. 4
ULK 2 VAL Katso parametri 14.01. 5
OHJEARVOSSA Katso parametri 14.01. 6
PARAM 14.21 Lahde valittu parametrilla 14.21. 7
14.13 DIO MOD2 RO2 Valitsee digitaalisen 1/0O-laajennusmoduulin 2 (lisdvaruste) relelahdon RO2
ilmaiseman tilan (katso parametri 98.04).
KAY-VALMIS Katso parametri 14.01. 1
KAY Katso parametri 14.01. 2
VIKA Katso parametri 14.01. 3
VAROITUS Katso parametri 14.01. 4
ULK 2 VAL Katso parametri 14.01. 5
OHJEARVOSSA Katso parametri 14.01. 6
PARAM 14.22 Lahde valittu parametrilla 14.22. 7
14.14  DIO MOD3 RO1 Valitsee digitaalisen 1/0O-laajennusmoduulin 3 (lisdvaruste) relelahdén RO1
ilmaiseman tilan (katso parametri 98.05).
KAY-VALMIS Katso parametri 14.01. 1
KAY Katso parametri 14.01. 2
VIKA Katso parametri 14.01. 3
VAROITUS Katso parametri 14.01. 4
ULK 2 VAL Katso parametri 14.01. 5
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OHJEARVOSSA Katso parametri 14.01. 6
PARAM 14.23 Lahde valittu parametrilla 14.23. 7
14.15 DIO MOD3 RO2 Valitsee digitaalisen I/O-laajennusmoduulin 3 (lisdvaruste) releldhddén RO2
ilmaiseman tilan (katso parametri 98.05).
KAY-VALMIS Katso parametri 14.01. 1
KAY Katso parametri 14.01. 2
VIKA Katso parametri 14.01. 3
VAROITUS Katso parametri 14.01. 4
ULK 2 VAL Katso parametri 14.01. 5
OHJEARVOSSA Katso parametri 14.01. 6
PARAM 14.24 Lahde valittu parametrilla 14.24. 7
14.16 RELELAHTO PTR1 Maarittaa parametrin 14.01 arvon PAR 14.16 I&hteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja ndiden arvojen valisista eroista on | -

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

parametrissa 10.04.

14.17 RELELAHTO PTR2 Maarittaa parametrin 14.02 arvon PAR 14.17 |ahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen vélisista eroista on | -
+255.255.31/ C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767

14.18 RELELAHTO PTR3 Maarittda parametrin 14.03 arvon PAR 14.18 lahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja ndiden arvojen valisista eroista on | -
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767

1419 RELELAHTO PTR4 Maarittaa parametrin 14.10 arvon PAR 14.19 Iahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja ndiden arvojen valisista eroista on | -
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767

1420 RELELAHTO PTR5 Maarittaa parametrin 14.11 arvon PAR 14.20 lahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen vélisista eroista on | -
+255.255.31/ C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767

14.21  RELELAHTO PTRG6 Maarittda parametrin 14.12 arvon PAR 14.21 |ahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja ndiden arvojen valisista eroista on | -
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767

14.22 RELELAHTO PTR7 Maarittaa parametrin 14.13 arvon PAR 14.22 |dhteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja ndiden arvojen valisista eroista on | -
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767

1423 RELELAHTO PTRS8 Maarittaa parametrin 14.14 arvon PAR 14.23 |ahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen valisista eroistaon | -
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767

14.24 RELELAHTO PTR9 Maarittda parametrin 14.15 arvon PAR 14.24 |ahteen tai vakion.

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

Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisétietoja ndiden arvojen valisista eroista on
parametrissa 10.04.
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15 ANALOGIALAHDOT Analogialahddilla ilmoitettavien oloarvojen valinta. Lahtésignaalin kasittely.
Lisatietoja on kohdassa Ohjelmoitavat analogialéhddt sivulla 57.
15.01  ANALOGIALAHTO 1 | Kytkee taajuusmuuttajan signaalin analogialéhtéon AO1.
EI VALITTU Ei kaytdssa
PROS. NOPEUS Kayttdjan maarittdman prosessisuureen arvo, joka johdetaan moottorin 2
nopeudesta. Lisatietoja skaalauksesta ja yksikdn valinnasta (%; m/s; rpm) on
parametriryhméssé 34 PROSESSIN NOPEUS. Signaalin paivitysvali on 100
ms.
NOPEUS Moottorin nopeus (oloarvo 01.02 NOPEUS). 20 mA = moottorin 3
nimellisnopeus. Signaalin paivitysvali on 24 ms. Arvo suodatetaan parametrilla
34.04 MOOT NOP SUODAIKA asetetulla suodatusaikavakiolla.
TAAJUUS Lahtotaajuus. 20 mA = moottorin nimellistaajuus. Signaalin paivitysvali on 4
24 ms.
VIRTA Lahtbvirta. 20 mA = moottorin nimellisvirta. Signaalin paivitysvali on 24 ms. 5
MOMENTTI Moottorin momentti. 20 mA = 100 % moottorin nimellistehosta. Signaalin
paivitysvali on 24 ms.
TEHO Moottorin teho. 20 mA = 100 % moottorin nimellistehosta. Signaalin paivitysvali | 7
on 100 ms.
DC-JANNITE Valipiirin tasajannite. 20 mA = 100 % ohjearvosta. Ohjearvo on 540 VDC. (= 8
1.35 - 400 V) 380...415 VAC:n nimellissy6ttéjannitteelle ja 675 VDC (= 1,35 -
500 V) 380...500 VAC:n syotolle. Signaalin paivitysvali on 24 ms.
LAHTOJANN. Moottorin jannite. 20 mA = moottorin nimellisjannite. Signaalin paivitysvalion |9
100 ms.
SOV.ULOSTULO Ohje, joka annetaan lahtona sovelluksesta. Jos esimerkiksi PID-saatomakro 10
on kaytdssa, ohjearvo on prosessin PID-saadon 1&hto. Signaalin paivitysvali on
24 ms.
OHJEARVO Aktiivinen ohjearvo, jota taajuusmuuttaja noudattaa. 20 mA = 100 % 11
aktiivisesta ohjearvosta. Signaalin paivitysvali on 24 ms.
SAATOVIRHE Prosessin PID-s&&don ohjearvon ja oloarvon vélinen ero. 0/4 mA =-100 %, 10/| 12
12 mA =0 %, 20 mA = 100 %. Signaalin paivitysvali on 24 ms.
OLOARVO 1 Muuttujan ACT1 arvo, jota kdytetaan prosessin PID-saaddssa. 20 mA = 13
parametrin 40.10 arvo. Signaalin paivitysvali on 24 ms.
OLOARVO 2 Muuttujan ACT2 arvo, jota kdytetaan prosessin PID-saaddssa. 20 mA = 14
parametrin 40.12 arvo. Signaalin paivitysvali on 24 ms.
KOMM.REF4 Arvo luetaan kenttdvayldohjeesta REF4. Lisatietoja on luvussa 15
Kenttévéaylédohjaus.
M1 LAMPO MIT Analogialahté on moottorin Iampétilan mittauspiirin virtalahde. Anturin tyypin 16
mukaan 18ht6é on 9,1 mA (Pt 100) tai 1,6 mA (PTC). Lisatietoja on parametrissa
35.01 ja kohdassa Moottorin Idmpétilan mittaus vakio-/O-kortilla sivulla 74.
Huomaa: Parametrien 15.02 ... 15.05 asetukset eivat ole voimassa.
PARAM 15.11 Lahde valittu parametrilla 15.11. 17
15.02  INVERTOINTI AO1 Invertoi analogialahddén AO1 signaalin. Analogiasignaali on minimitasolla, kun
taajuusmuuttajan signaali on maksimitasolla ja painvastoin.
El Invertointi ei kaytéssa 0
KYLLA Invertointi kaytossa 65535
15.03  MINIMI AO1 Maarittda analogialdahdon AO1 signaalin minimiarvon.
0 mA Nolla mA 1
4 mA Nelja mA 2
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15.04 SUOD AIKA AO1 Maarittdd suodatusaikavakion analogialdhdolle AO1.
0,00 ... 10,00 s Suodatusaikavakio 0...1000
% A . .
Suodattamaton signaali o =1 - (1 - ¢¥T)
100
63 | = suotimen tulo (vaihe)
. . O = suotimen 18ht6
Suodatettu signaali t = aika
) T = suodatusaikavakio
— t
T
Huomaa: Vaikka minimiarvoksi asetetaan 0, signaali suodatetaan 10 ms:n
aikavakiolla liitantakorttien takia. Tata ei voida muuttaa parametreilla.
15.06 SKAALAUS AO1 Skaalaa analogialdhddén AO1 signaalin.
10 ... 1000% Skaalauskerroin. Jos arvo on 100 %, taajuusmuuttajan signaalin ohjearvo 100 ...
vastaa 20 mA:a. 10000
Esimerkki: Moottorin nimellisvirta on 7,5 A ja mitattu maksimivirta
maksimikuormalla on 5 A. Moottorivirta 0...5 A on luettava 0...20 mA:n
analogiasignaalina AO1:n kautta. Tata varten on tehtava seuraavat asetukset:
1. Analogialahddén AO1 arvoksi asetetaan VIRTA parametrilla 15.01.
2. Analogialdhddén AO1 minimiarvoksi asetetaan 0 mA parametrilla 15.03.
3. Moottorin mitattu maksimivirta skaalataan vastaamaan 20 mA:n analogista
lahtdsignaalia asettamalla skaalauskertoimeksi (k) 150 %. Arvo maaritetdan
seuraavasti: Lahtdsignaalin VIRTA ohjearvo vastaa moottorin nimellisvirtaa 7,5
A (katso parametri 15.01). Moottorin maksimivirta saadaan vastaamaan 20
mA:a, kun se skaalataan ohjearvoa vastaavaksi ennen muuntamista
analogiseksi lahtdsignaaliksi. Yhtalo:
k-5A=75A => k=15=150%
15.06  ANALOGIALAHTO 2 | Katso parametri 15.01.
El VALITTU Katso parametri 15.01. 1
PROS NOPEUS Katso parametri 15.01. 2
NOPEUS Katso parametri 15.01. 3
TAAJUUS Katso parametri 15.01. 4
VIRTA Katso parametri 15.01. 5
MOMENTTI Katso parametri 15.01. 6
TEHO Katso parametri 15.01. 7
DC-JANNITE Katso parametri 15.01. 8
LAHTOJANN. Katso parametri 15.01. 9
SOV.ULOSTULO Katso parametri 15.01. 10
OHJEARVO Katso parametri 15.01. 11
SAATOVIRHE Katso parametri 15.01. 12
OLOARVO 1 Katso parametri 15.01. 13
OLOARVO 2 Katso parametri 15.01. 14
KOMM.REF5 Arvo luetaan kenttdvayldohjeesta REF5. Lisatietoja on luvussa 15
Kenttévéyldohjaus.
PARAM 15.12 Lahde valittu parametrilla 15.12. 16

15.07  INVERTOINTI AO2

Katso parametri 15.02.
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El Katso parametri 15.02. 0
KYLLA Katso parametri 15.02. 65535
15.08  MINIMI AO2 Katso parametri 15.03.
0 mA Katso parametri 15.03.
4 mA Katso parametri 15.03. 2
15.09 SUOD AIKA AO2 Katso parametri 15.04.
0,00...10,00 s Katso parametri 15.04. 0...1000
15.10 SKAALAUS AO2 Katso parametri 15.05.
10 ... 1000% Katso parametri 15.05. 100 ...
10000
15.11 AO1 PTR Maarittda parametrin 15.01 arvon PAR 15.11 lahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen valisista eroista on | 1000 =
+255.255.31/ C.- parametrissa 10.04. 1mA
32768 ... C.32767
15.12  AO2 PTR Maarittda parametrin 15.06 arvon PAR 15.12 lahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen valisista eroista on | 1000 =
+255.255.31/ C.- parametrissa 10.04. 1mA
32768 ... C.32767
16 SYSTEEMIOHJAUS | Kaynninesto, parametrilukko jne.
16.01  ULK. KAYNN. ESTO | Ottaa kdynninestosignaalin kayttdon tai valitsee ulkoisen kdynninestosignaalin
lahteen. Jos kdynninestosignaali on kaytdssa, taajuusmuuttaja ei kaynnisty tai
kaynnissa oleva taajuusmuuttaja pysahtyy. Pysahdystapa asetetaan
parametrilla 21.07.
El Ei ulkoista kaynnistyksen estoa. 1
DI1 Ulkoinen kaynninestosignaali kytketty digitaalituloon DI1. 1 = K&ynninesto. 2
DI2 Katso DI1. 3
DI3 Katso DI1. 4
Dl4 Katso DI1. 5
DI5 Katso DI1. 6
DI6 Katso DI1. 7
KOM.OHJS Kenttédvaylan ohjaussanan (bitti 3) vaatima ulkoinen signaali. 8
DI7 Katso DI1. 9
DI8 Katso DI1. 10
DI9 Katso DI1. 11
DI10 Katso DI1. 12
DI Katso DI1. 13
DI12 Katso DI1. 14
PARAM 16.08 Lahde valittu parametrilla 16.08. 15
16.02 PARAMETRILUKKO | Valitsee parametrilukon tilan. Lukko estda parametrin muuttamisen.
AVOIN Lukko on auki. Parametriarvoja voidaan muuttaa. 0
LUKITTU Lukittu. Parametriarvoja ei voida muuttaa ohjauspaneelista. Lukko avataan 65535
sy6ttamalla oikea koodi parametriin 16.03.
16.03 SALASANA Valitsee parametrilukon salasanan (katso parametri 16.02).
0 ... 30000 Asetus 358 avaa lukon. Asetus palaa automaattisesti takaisin arvoon 0. 0...30000
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16.04  VIANKUITTAUS Valitsee viankuittaussignaalin I&hteen. Signaali kuittaa taajuusmuuttajan
vikalaukaisun jalkeen, jos vian syyta ei enaa esiinny.

El VALITTU Viankuittaus vain ohjauspaneelin nappaimistdsta (RESET-painike).

DI1 Kuittaus digitaalitulon DI1 kautta tai ohjauspaneelista: 2
- Jos taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa: Kuittaus DI1:n nousevalla
reunalla.

- Jos taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa: Kuittaus ohjauspaneelin
RESET-painikkeella.

DI2 Katso DI1. 3

DI3 Katso DI1. 4

Di4 Katso DI1. 5

DI5 Katso DI1. 6

DI6 Katso DI1. 7

KOM.OHJS Kuittaus kenttédvaylan ohjaussanalla (bitti 7) tai ohjauspaneelin RESET- 8
painikkeella.

Huomaa: Kuittaus kenttéavaylan ohjaussanalla (bitti 7) on kaytdssa
automaattisesti, eika se riipu parametrin 16.04 asetuksesta, jos parametrin
10.01 tai 10.02 arvo on KOM.OHJS.

PYSAYTYS Kuittaus digitaalitulon kautta tulleen pysaytyssignaalin kautta tai 9
ohjauspaneelin RESET-painikkeella.

DI7 Katso DI1. 10

DI8 Katso DI1. 11

DI9 Katso DI1. 12

DI10 Katso DI1. 13

DI11 Katso DI1. 14

DI12 Katso DI1. 15

PARAM 16.11 Lahde valittu parametrilla 16.11. 16

16.05 USER MACRO IO Vaihtaa kayttajamakron digitaalitulon kautta. Katso parametri 99.02. Makro

CHG voidaan vaihtaa vain taajuusmuuttajan ollessa pysahtynyt. Taajuusmuuttaja ei
kaynnisty vaihdon aikana.

Huomaa: Jos parametriasetuksia muutetaan tai moottorin tunnistusajo
tehdaan uudelleen, on kayttadjamakro tallennettava uudelleen parametrilla
99.02 . Kayttéjan viimeksi tallentamat asetukset latautuvat taajuusmuuttajaan
aina, kun jannite kytketdan pois paalta ja takaisin paalle tai kun makroa
muutetaan. Tallentamattomat tiedot havidvat.

Huomaa: Taman parametrin arvo ei sisélly kayttdjamakroon. Kerran tehty
asetus sailyy voimassa, vaikka kayttdjamakroa vaihdetaan.

Huomaa: Kayttdjamakro 2:n valintaa voidaan valvoa relelahddon RO3 kautta.
Lisatietoja on parametrissa 14.03.

El VALITTU Kayttajamakroa ei voida vaihtaa digitaalitulon kautta.

DI1 Digitaalitulon DI1 laskeva reuna: Kayttajamakro 1 ladataan kayttdéon. 2
Digitaalitulon DI1 nouseva reuna: Kayttajamakro 2 ladataan kayttéon.

DI2 Katso DI1. 3

DI3 Katso DI1. 4

Dl4 Katso DI1. 5

DI5 Katso DI1. 6
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DI6 Katso DI1. 7

DI7 Katso DI1. 8

DI8 Katso DI1. 9

DI9 Katso DI1. 10

DI10 Katso DI1. 11

DI Katso DI1. 12

DI12 Katso DI1. 13

16.06 PANELILUKKO Estaa siirtymisen paikallisohjaukseen (ohjauspaneelin LOC/REM-painike).
VAROITUS! Ennen parametrin aktivointia on varmistettava, etta
A ohjauspaneelia ei tarvita taajuusmuuttajan pysayttamiseen.
POIS Paikallisohjaus voidaan ottaa kayttoéon. 0
PAALLA Paikallisohjausta ei voida ottaa kayttoon. 65535
16.07 PARAMET Tallentaa voimassa olevat parametriarvot pysyvaismuistiin.

TALLETUS Huomaa: Vakiomakron uusi parametriarvo tallennetaan automaattisesti, kun
muutos tehdaan paneelista, mutta ei silloin, kun muutos tehdaan
kenttavaylaliitannan kautta.

TEHTY Tallennus valmis. 0

KAYNNISSA.. Tallennus kdynnissa

16.08 KAYNNINESTO PTR | M&éarittda parametrin 16.01 arvon PAR 16.08 lahteen tai vakion.

-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen valisista eroista on | -

+255.255.31/ C.- parametrissa 10.04.

32768 ... C.32767

16.09 OHJ.KORTIN Maarittaa ohjauskortin virtalahteen.

SYOTTO Huo__maa: Jos kaytetadan ulkoista virtaldhdettd ja parametrin arvo on
SISAINEN, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan, kun virta kytketaan pois.

SISAINEN 24V Siséinen (oletusarvo).

ULKOINEN 24V Ulkoinen. Ohjauskortilla on ulkoinen virtalahde. 2

16.10  ASSISTANT VALINTA | Mahdollistaa Start-up Assistantin kayton.
POIS Assistant ei kaytossa. 0
PAALLA Assistant kaytossa. 65535
16.11 VIAN KUITTAUS PTR | Maarittda parametrin 16.04 arvon PARAM 16.11 lahteen tai vakion.

-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen valisista eroista on | -

+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.

32768 ... C.32767

16.12 RESET COUNTER Nollaa jadhdytyspuhaltimen kayntiaikalaskurin tai kWh-Iskurin.

El Ei nollausta. 0

PUH KAYNTIAIKA N9I|aa taajuusmuuttajan jaahdytyspuhaltimen kayntiaikalaskurin (01.44 PUH
KAYNTIAIKA).

kWh kWh-laskurin kuittaus. Katso parametri 01.15 KILOWATT HOURS. 2
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20 RAJAT Taajuusmuuttajan toimintarajat. Katso myds kohta Nopeusséaétimen viritys
sivulla 61.
20.01  MIN. NOPEUS Maarittaa sallitun miniminopeuden. Rajaa ei voida asettaa, jos parametrin
99.04 arvo on SKALAARI.
Huomautus: Raja riippuu moottorin nimellisnopeuden asetuksesta el
A parametrista 99.08. Jos parametria 99.08 muutetaan, myos
oletusnopeusraja muuttuu.
-18000 / (napaparien | Miniminopeusraja. 1=1rpm
mé&ara)...par. 20.02 Huomaa: Jos arvo on positiivinen, moottori ei voi pyoria taaksepain.
rem
20.02 MAX. NOPEUS Maarittda sallitun maksiminopeuden. Arvoa ei voida asettaa, jos parametrin
99.04 arvo on SKALAARI.
Huomautus: Raja riippuu moottorin nimellisnopeuden asetuksesta eli
A parametrista 99.08. Jos parametria 99.08 muutetaan, myds
oletusnopeusraja muuttuu.
par. 20.01 ...18 000 / | Maksiminopeusraja 1=1rpm
(napaparien maara)
rem
20.03 MAX. VIRTA Maarittda moottorin maksimivirran.
0,0..x.xA Virtaraja 0...10-x.x
20.04 MAX. MOMENTTI Maarittda taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan 1.
0,0 ... 600,0% Raja-arvo prosentteina moottorin nimellismomentista. 0 ... 60000
20.05 YLIJANNITESAATO | Asettaa valipiirin ylijannitevalvonnan paélle tai pois paalta.
Suuren hitausmassan nopea jarruttaminen nostaa valipiirin jannitteen
ylijanniterajan yli. Ylijannitesaato pienentaa jarrutusmomenttia automaattisesti,
jotta valipiirin jannite ei ylittaisi raja-arvoa.
Huomaa: Jos taajuusmuuttajaan on kytketty jarrukatkoja ja jarruvastus,
ylijannitesdaddn on oltava pois paalta (NO), jotta jarrukatkoja toimisi oikein.
POIS Ylijannitesaatd pois paalta. 0
PAALLA Ylijannitesaato paalla. 65535
20.06  ALIJANNITESAATO | Asettaa valipiirin alijannitesaadén paalle tai pois paalta.
Jos valipiirin jannite pienenee syéttdtehon puuttumisen vuoksi, alijannitesaatd
pienentdd moottorin nopeutta automaattisesti, jotta jannite pysyisi alarajan
ylapuolella. Kun moottorin nopeutta pienennetaan, kuorman pyoérimisliikkeen
hitausmomentissa oleva energia generoituu takaisin kayttodn. Nain valipiiri
pysyy jannitteisena ja alijannitelaukaisulta valtytaan, kunnes moottori pysahtyy
vapaasti pyorien. Taman ominaisuuden ansiosta suurinertiasovellukset,
esimerkiksi lingot ja puhaltimet, sietdvat paremmin verkkokatkoksia.
POIS Alijannitesaato pois paalta. 0
PAALLA Alijannitesaato paalla. 65535
20.07  MINIMITAAJUUS Maarittaa taajuusmuuttajan lahdén minimitaajuuden. Raja voidaan asettaa
vain, jos parametrin 99.04 arvo on SKALAARI.
-300,00...50 Hz Minimitaajuusraja. -30000 ...
5000

Huomaa: Jos arvo on positiivinen, moottori ei voi pyoria taaksepain.

20.08 MAKSIMITAAJUUS

Maarittda taajuusmuuttajan 1Ahdén maksimitaajuuden. Raja voidaan asettaa
vain, jos parametrin 99.04 arvo on SKALAARI.
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-50...300,00 Hz Maksimitaajuusraja -5000 ...

30000

20.11 MAX MOOT. TEHO Maarittaa ylarajan teholle, jonka vaihtosuuntaaja sy6ttad moottoriin.

0...600% Tehoraja prosentteina moottorin nimellistehosta. 0 ... 60000
20.12 MAX GEN. TEHO Maarittda ylarajan teholle, jonka moottori sy6ttaa vaihtosuuntaajaan.

-600 ... 0% Tehoraja prosentteina moottorin nimellistehosta. -60000 ... 0
20.13 MIN MOM. VAL Valitsee taajuusmuuttajan minimimomenttirajan. Paivitysvali on 100 ms.

MIN RAJ.1 Parametrin 20.15 arvo. 1

DI1 Digitaalitulo DI1. 0: Parametrin 20.15 arvo. 1: Parametrin 20.16 arvo. 2

DI2 Katso DI1. 3

DI3 Katso DI1. 4

Dl4 Katso DI1. 5

DI5 Katso DI1. 6

DI6 Katso DI1. 7

DI7 Katso DI1. 8

DI8 Katso DI1. 9

DI9 Katso DI1. 10

DI10 Katso DI1. 11

DI11 Katso DI1. 12

DI12 Katso DI1. 13

Al1 Analogiatulo Al1. Parametrissa 20.20 on lisatietoja siita, kuinka signaali 14

muutetaan momenttirajaksi.

Al2 Katso Al1. 15

Al3 Katso Al1. 16

Al5 Katso Al1. 17

Al6 Katso Al1. 18

PARAM 20.18 Parametrissa 20.18 maaritetty raja 19

NEG MAX MOM. Parametrissa 20.14 maaritetty kdanteinen maksimimomentti. 20
20.14 MAX.MOM.VAL Maarittda taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan. Paivitysvali on 100 ms.

MAX RAJ.1 Parametrin 20.04 arvo. 1

DI1 Digitaalitulo DI1. 0: Parametrin 20.04 arvo. 1: Parametrin 20.17 arvo. 2

DI2 Katso DI1. 3

DI3 Katso DI1. 4

Dl4 Katso DI1. 5

DI5 Katso DI1. 6

DI6 Katso DI1. 7

DI7 Katso DI1. 8

DI8 Katso DI1. 9

DI9 Katso DI1. 10

DI10 Katso DI1. 11

DI Katso DI1. 12

DI12 Katso DI1. 13
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Al1 Analogiatulo Al1. Parametrissa 20.20 on lisatietoja siita, kuinka signaali 14
muutetaan momenttirajaksi.
Al2 Katso Al1. 15
Al3 Katso Al1. 16
Al5 Katso Al1. 17
Al6 Katso Al1. 18
PARAM 20.19 Parametrissa 20.19 maaritetty raja 19
20.15 MOM.MIN.RAJA 1 Maarittda taajuusmuuttajan minimimomenttirajan 1.
-600,0 ... 0,0% Raja-arvo prosentteina moottorin nimellismomentista. -60000 ... 0
20.16 MOM.MIN.RAJA 2 Maarittda taajuusmuuttajan minimimomenttirajan 2.
-600,0 ... 0,0% Raja-arvo prosentteina moottorin nimellismomentista. -60000 ... 0
20.17 MOM.MAX.RAJA 2 Maarittda taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan 2.
0,0 ... 600,0% Raja-arvo prosentteina moottorin nimellismomentista. 0 ... 60000
20.18 MOM. MIN. PTR Maarittaa parametrin 20.13 arvon PAR 20.18 I&hteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. 100 = 1%
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
20.19 MOM. MAX PTR Maarittaa parametrin 20.19 arvon PAR 20.14 |ahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen valisista eroista on | 100 = 1%
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04. Momentin arvon kenttavaylavastine on 100 = 1 %.
32768 ... C.32767
20.20 MIN Al SKAALAUS Maarittda kuinka analogiasignaali (mA tai V) muunnetaan momentin minimi- tai
maksimiarvoksi (%). Alla oleva kuva kuvaa muuntamista, kun analogiatulo Al1
on asetettu momenttirajan 1dhteeksi parametrilla 20.13 tai 20.14.
Momenttiraja
2021 71— — = — 13.01 | Al1-tulon minimiasetus
| 13.02 | Al1-tulon maksimiasetus
: 20.20 | Minimimomentti
20.21 | Maksimimomentti
20.20 |
13.01 13.02
Analogiasignaali
0,0 ... 600,0% %-arvo, joka vastaa analogiatulon minimiasetusta. 100 = 1%
20.21  MAXAI SKAALAUS | Katso parametri 20.20.
0,0 ... 600,0% %-arvo, joka vastaa analogiatulon maksimiasetusta. 100 = 1%
20.22  SLS SPEED LIMIT Maarittda SLS-toiminnon turvallisen nopeusrajan. Kun SLS-toiminto on 20000 =
aktivoitu, nopeusrajat muutetaan rampilla arvoon 20.22 SLS SPEED LIMIT. 1500 rpm

Hidastusnopeus SLS-arvoon maaritetdan parametrilla 22.11 ja kiihdytys SLS-
arvosta alkuperaiseen nopeuteen maaritetdan parametrilla 22.10.

Huomautus: Tama parametri on kaytettavissa vain laiteohjelmiston versiossa
AST7R.

0...9000 rpm (0...4-

kertainen synkroninen

nopeus)
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21 KAYNNISTYS/
PYSAYT.

Moottorin kdynnistys- ja pysaytystavat.

21.01  KAYNNISTYSTAPA

Valitsee moottorin kdynnistystavan. Katso myés kohta Automaattinen
kaynnistys sivulla 55.

AUTOM.

Automaattinen kaynnistys takaa moottorin optimaalisen kdynnistymisen
useimmissa tapauksissa. Se siséltéa vauhtikdynnistyksen (pydrivan laitteen
kaynnistyksen) ja automaattisen uudelleenkaynnistyksen (pysahtynyt moottori
voidaan kaynnistaa heti uudelleen odottamatta vuon haviamista).
Taajuusmuuttajan moottorinsaato tunnistaa vuon ohella moottorin mekaanisen
tilan ja kaynnistaa moottorin valittdtmasti kaikissa olosuhteissa.

Huomaa: Jos parametrin 99.04 arvo on SKALAARI, vauhtikaynnistys tai
automaattinen uudelleenkaynnistys eivat ole mahdollisia oletusarvoisesti.
Vauhtikaynnistys on aktivoitava erikseen parametrilla 21.08.

DC MAGN

DC-magnetointi tulisi valita, kun tarvitaan suurta kdynnistysmomenttia.
Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin ennen kaynnistysta.
Esimagnetointiaika maaraytyy automaattisesti, ja on yleensd 200 ms...2 s
moottorin koon mukaan. DC-magnetointi takaa suurimman mahdollisen
kaynnistysmomentin.

Huomaa: Pyorivaa laitetta ei voida kaynnistaa, kun DC-magnetointi on
valittuna.

Huomaa: DC-magnetointia ei voida valita, jos parametrin 99.04 arvo on
SKALAARI.

VAKIO DCMAGN

Vakio-DC-magnetointi tulisi valita DC-magnetoinnin sijaan, jos
esimagnetointiajan on aina oltava vakio (esimerkiksi moottorin on
kaynnistyttdva yhta aikaa mekaanisen jarrun vapauttamisen kanssa). Tama
valinta takaa myds suurimman mahdollisen kdynnistysmomentin, kun
esimagnetointiaika on tarpeeksi pitka. Esimagnetointiaika maaritetaan
parametrilla 21.02.

Huomaa:Pyorivaa laitetta ei voida kaynnistaa, kun DC-magnetointi on
valittuna.

Huomaa: DC-magnetointia ei voida valita, jos parametrin 99.04 arvo on
SKALAARI.

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun asetettu
A magnetointiaika on kulunut, vaikka moottorin magnetointi ei olisi
valmis. Sovelluksissa, jotka edellyttavat taytta lahtomomenttia, on
aina varmistettava, ettd vakiomagnetointiaika on tarpeeksi pitka, jotta tayden
magnetoinnin ja momentin kehittyminen on mahdollista.

21.02  VAKIO MAGN AIKA

Maarittda vakiomagnetointitilan magnetointiajan. Katso parametri 21.01.
Kaynnistyskomennon jalkeen taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin
automaattisesti asetetussa ajassa.

30,0...10 000,0 ms

Magnetointiaika. Taysi magnetointi varmistetaan asettamalla tdma arvo
vahintdan yhté suureksi kuin roottorin aikavakio. Jos se ei ole tiedossa,
voidaan kayttaa alla olevassa taulukossa annettuja ohjearvoja:

Moottorin nimellisteho
<10 kW

10-200 kW

200-1 000 kW

Vakiomagnetointiaika
>100-200 ms
>200-1 000 ms
>1000-2 000 ms

30 ... 10000

21.03 PYSAYTYS

Parametrilla valitaan moottorin pysaytystapa.

Oloarvot ja parametrit
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VAPAASTI

Pysaytys, kun moottorin jannitteensyottod katkeaa. Moottori pysahtyy vapaasti

pydrien.
kayttda hidastavaa pysaytysta, vaikka VAPAASTI olisi valittu (katso

j VAROITUS! Jos mekaanisen jarrun ohjaus on paalla, sovellusohjelma
parametriryhma 42 JARRUN OHJAUS).

HIDASTAEN

Pysaytys hidastusajan mukaan. Katso parametriryhma 22 KIIHD./HIDASTUS.

21.04

DC-PITO

DC-pito kaytdssa / pois kaytosta. DC-pitoa ei voida valita, jos parametrin 99.04
arvo on SKALAARI.

Kun seka ohjearvo ettd moottorin nopeus alittavat parametrilla 21.05 asetetun
arvon, taajuusmuuttaja lakkaa generoimasta sinimuotoista virtaa ja alkaa
syo6ttaa tasavirtaa moottoriin. Arvo asetetaan parametrilla 21.06. Kun
ohjenopeus ylittda parametrin 21.05 arvon, taajuusmuuttaja jatkaa normaalia
toimintaa.

NOPEUSmoottori A .
DC-pito

Ohje t

C-PIDON NOPEUS

t
Huomaa: DC-pidolla ei ole vaikutusta, jos kdynnistyssignaali poistetaan.

Huomaa: Tasavirran sy6ttdé kuumentaa moottoria. Pitkia DC-pitoaikoja
edellyttavissa sovelluksissa on kaytettava ulkoisesti jadhdytettyja moottoreita.
Jos DC-pitojakso on pitka ja moottoriin kohdistuu tasainen kuormitus, DC-pito
ei pysty estdmaan moottorin akselin pydrimista.

Lisatietoja on kohdassa DC-pito sivulla 58.

El

Ei kaytossa

KYLLA

Kaytéssa

65535

21.05

DC-PITO NOPEUS

Maarittda DC-pidon nopeuden. Katso parametri 21.04.

0...3 000 rpm

Nopeus, rpm.

0...3000

21.06

DC-PITO VIRTA

Maarittaa DC-pidon virran. Katso parametri 21.04.

0...100%

Virta prosentteina moottorin nimellisvirrasta.

0...100

21.07

KAYNNINESTO TAPA

Maarittda pysaytystavan, jota kaytetdan, kun ulkoinen kdynninestosignaali on
kytketty pois. Ulkoinen kaynninestosignaali valitaan parametrilla 16.01.

Huomaa: Asetus ohittaa tavallisen pysaytystavan asetuksen (parametri
21.03), kun ulkoinen kaynninestosignaali on kytketty pois.

VAN

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kdynnistyy uudelleen, kun ulkoinen
kaynninestosignaali palautetaan (jos kdynnistyssignaali on paalla).

HIDASTAEN

Sovellusohjelma pysayttaa taajuusmuuttajan parametriryhmassa 22 KIIHD./
HIDASTUS maaritetyn hidastusajan mukaan.

-
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VAPAASTI

Sovellusohjelma pysayttaa taajuusmuuttajan katkaisemalla moottorin
virransy6ton (vaihtosuuntaajan IGBT:t ovat estotilassa). Moottori pyorii
vapaasti nollanopeuteen.

hidastavaa pysaytystd, vaikka VAPAASTI olisi valittu (katso

: VAROITUS! Jos jarrun ohjaus on paalla, sovellusohjelma kayttaa
parametriryhma 42 JARRUN OHJAUS).

OFF2 SEIS

Sovellusohjelma pysayttaa taajuusmuuttajan katkaisemalla moottorin
virransy6ton (vaihtosuuntaajan IGBT:t ovat estotilassa). Moottori py®rii
vapaasti nollanopeuteen. Taajuusmuuttaja kdynnistyy uudelleen vasta, kun
kaynninesto on kaytdssa ja kaynnistyssignaali kytketty paalle (ohjelma
vastaanottaa kaynnistyssignaalin nousevan reunan).

OFF3 SEIS

Sovellusohjelma pysayttéa taajuusmuuttajan parametrilla 22.07 maéaritetyn
hidastusajan mukaan. Taajuusmuuttaja kdynnistyy uudelleen vasta, kun
kaynninesto on kaytdssa ja kaynnistyssignaali paalla (ohjelma vastaanottaa
signaalin nousevan reunan).

21.08

SKALAARI VAUHTIK.

Aktivoi vauhtikdynnistyksen skalaariohjauksessa. Katso parametrit 21.01 ja
99.04.

El

Ei kaytossa

KYLLA

Kaytdssa

65535

21.09

KAYNN.LUKITUS

Maarittelee, kuinka RMIO-kortin kaynnistyksen lukitus vaikuttaa
taajuusmuuttajan toimintaan.

OFF2 SEIS

Taajuusmuuttaja kdynnissa: 1 = Normaali toiminta. 0 = Pysaytys vapaasti
pyorien.

Taajuusmuuttaja on pysahtynyt: 1 = Kaynnistys mahdollista. 0 = Kaynnistys ei
ole mahdollista.

Uudelleenkaynnistys OFF2 STOP jalkeen: Tulo on jalleen 1 ja taajuusmuuttaja
vastaanottaa kaynnistyssignaalin nousevan reunan.

OFF3 SEIS

Taajuusmuuttaja kdynnissa: 1 = Normaali toiminta. 0 = Pysaytys hidastaen.
Hidastusaika maaritetaan parametrilla 22.07 HATASEISHID.

Taajuusmuuttaja on pysahtynyt: 1 = Normaali kaynnistys. 0 = Kaynnistys ei ole
mahdollista.

Uudelleenkaynnistys OFF3 STOP jalkeen: Kaynnistyksen lukituksen tulo = 1 ja
taajuusmuuttaja vastaanottaa kaynnistyssignaalin nousevan reunan.

Oloarvot ja parametrit




138

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus FbEq
2110 NOLLANORP. VIIVE Maarittda nollanopeuden viiveen. Viivetoiminto on hyddyllinen sovelluksissa,
joissa tasainen ja nopea uudelleenkaynnistys on erityisen tarkeaa. Viiveen
aikana taajuusmuuttaja tietda roottorin asennon tarkasti.
Ei nollanopeuden viivetta Nollanopeuden viive kaytossa
Nopeus Nopeussaadin pois Nopeus
kaytosta: Moottori Nopeussaadin paalla:
pysahtyy vapaasti Moottori hidastaa todelliseen
pyOrien. nollanopeuteen.
________ Nollanopeus ~___\|, Nollanopeus
Aika Vive Aika
Ei nollanopeuden viivetta
Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa hidastusajan
mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo alittaa siséisen rajan (nollanopeus),
nopeussaadin kytkeytyy pois paalta. Vaihtosuuntaajan modulointi pysahtyy ja
moottori pysahtyy vapaasti pyorien.
Nollanopeuden viive kdytossa
Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa hidastusajan
mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo alittaa sisaisen rajan (nollanopeus),
nollanopeuden viivetoiminto kytkeytyy paalle. Viiveen aikana toiminto pitaa
nopeussaatimen kdynnissa: vaihtosuuntaaja moduloi, moottoria magnetoidaan
ja taajuusmuuttaja on valmis nopeaan uudelleenkaynnistykseen.
0,0...60,0 s Viiveaika 10=1s
22 KIIHD./HIDASTUS Kiihdytys- ja hidastusajat. Lisatietoja on kohdassa Kiihdytys- ja hidastusajat
sivulla 60.
22.01  KIHD/HID VALINTA | Valitsee kaytettéavan kiihdytys/hidastusaikaparin.
KIIHD/HID 1 Kiihdytysaika 1 ja hidastusaika 1 ovat kayt6ssa. Katso parametrit 22.02 ja 1
22.03.
KIIHD/HID 2 Kiihdytysaika 2 ja hidastusaika 2 ovat kaytdssa. Katso parametrit 22.04 ja 2
22.05.
DI1 Kiihdytys/hidastusaikaparin valinta digitaalitulolla DI1. 0 = Kiihdytysaika 1 ja 3
hidastusaika 1 ovat kaytdssa 1 = Kiihdytysaika 2 ja hidastusaika 2 ovat
kaytossa
DI2 Katso DI1. 4
DI3 Katso DI1. 5
Di4 Katso DI1. 6
DI5 Katso DI1. 7
DI6 Katso DI1. 8
DI7 Katso DI1. 9
DI8 Katso DI1. 10
DI9 Katso DI1. 11
DI10 Katso DI1. 12
DI11 Katso DI1. 13
D12 Katso DI1. 14
PAR 22.08&09 Parametreilla 22.08 ja 22.09 asetetut kiihdytys- ja hidastusajat 15
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22.02 KIIHDYTYSAIKA 1 Maarittda kiihdytysajan 1 eli ajan, joka kuluu nopeuden muutokseen nollasta
maksiminopeuteen.
- Jos nopeusohje kasvaa nopeammin kuin asetettu kiihdytysaika, moottorin
nopeus noudattaa kiihdytysaikaa.
- Jos nopeusohje kasvaa hitaammin kuin asetettu kiihdytysaika, moottorin
nopeus noudattaa ohjesignaalia.
- Jos kiihdytysaika maaritetaan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja kiihdyttaa
automaattisesti pidempaan siten, etta taajuusmuuttajan toimintarajoja ei yliteta.
0,00...1 800,00 s Kiihdytysaika 0 ... 18000
22.03 HIDASTUSAIKA 1 Maarittaa hidastusajan 1 eli ajan, joka kuluu nopeuden muutokseen
maksiminopeudesta (katso parametri 20.02) nollaan.
- Jos nopeusohje pienenee hitaammin kuin asetettu hidastusaika, moottorin
nopeus noudattaa ohjesignaalia.
- Jos nopeusohje muuttuu nopeammin kuin asetettu hidastusaika, moottorin
nopeus noudattaa hidastusaikaa.
- Jos hidastusaika maaritetdan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja hidastaa
automaattisesti pidempaan siten, etta taajuusmuuttajan toimintarajoja ei yliteta.
Jos on epailysta, etta hidastusaika on liian lyhyt, tulee varmistaa, etta DC-
ylijannitteen valvonta on kaytdssa (parametri 20.05).
Huomaa: Jos lyhytta hidastusaikaa tarvitaan suurinertiasovelluksessa, on
suositeltavaa varustaa taajuusmuuttaja sahkoiselld jarrutuksella eli
jarrukatkojalla ja jarruvastuksella.
0,00...1 800,00 s Hidastusaika 0 ... 18000
22.04 KIHDYTYSAIKA 2 Katso parametri 22.02.
0,00 ... 1800,00 s Katso parametri 22.02. 0... 18000
22.05 HIDASTUSAIKA 2 Katso parametri 22.03.
0,00 ... 1800,00 s Katso parametri 22.03. 0... 18000
22.06 KIIHD./HID MUOTO | Valitsee kiihdytys-/hidastusajan muodon.
Katso my0s kohta Jog-toiminto sivulla 82.
0,00...1 000,00 s 0,00 s: Lineaarimuoto. Sopii taajuusmuulttajille, jotka edellyttdvat tasaista ja 0 ... 100000

pitkaa kiihdytysta ja hidastusta.

0,001...1 000,00 s: S-muotoinen kayra. S-muotoinen kayra sopii kuljettimille,
jotka siirtéavat helposti sarkyvia kuormia tai muille sovelluksille, jotka
edellyttavat tasaista muutosta nopeudesta toiseen. S-muotoisen kdyran
molemmissa paissa on symmetrinen kaari ja niiden valissa suora osa.

Yleisohje Nopeus  Lineaarimuoto: Par. 22.06 =0's
Pyodristysajan ja kiihdytysajan | . \ i
sopiva suhde on 1/5. '

\

S-muotoirjen
kayta:

aika

Par. 22.02 Par. 22.06
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22.07 HATASEISHID. AIKA | Maarittaa ajan, joka kuluu taajuusmuuttajan pysahtymiseen, kun:
- Hataseis-komento on annettu tai
- kdynninestosignaali on pois paalta ja kaynninestotoiminnon arvo on OFF3
(katso parametri 21.07).
Hataseis-komento voidaan antaa kenttavaylan tai hatapysaytysmoduulin
(lisévaruste) kautta. Lisatietoja optiomoduulista ja vakio-ohjausohjelmiston
asetuksista saat ABB:Ita.
0,00...2 000,00 s Hidastusaika 0 ... 200000
22.08 KIIHDYTYSAIKA PTR | Maarittaa parametrin 22.01 arvojen PAR 22.08 ja 09 lahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen vélisista eroistaon | 100=1s
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767
22.09 HIDASTUSAIKA PTR | M&arittda parametrin 22.01 arvojen PAR 22.08 ja 09 Iahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja ndiden arvojen valisista eroistaon | 100=1s
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767
2210 SLS ACCELER TIME | Maarittaa ajan, joka tarvitaan nopeusrajojen muuttamiseen parametrilla 20.22 | 100=1s
maaritetysta SLS-toiminnon nopeudesta parametreilla 20.01 MIN.NOPEUS ja
20.02 MAX. NOPEUS maaritettyyn nopeuteen, kun SLS-toiminto on poissa
kaytosta.
Huomautus: Tama parametri on kaytettavissa vain laiteohjelmiston versiossa
ASTR.
0...1800 s Nopeuden ramppiaika.
22.11 SLS DECELER TIME | Maarittda ajan, joka tarvitaan nopeusrajojen muuttamiseen parametreilla 20.01 | 100=1s
MIN. NOPEUS ja 20.02 MAX. NOPEUS maaritetysta arvosta parametrilla
20.22 maéritettyyn SLS-toiminnon nopeuteen, kun SLS-toiminto on kéytéssa.
Jos nopeus on jo alempi kuin SLS-nopeus, nopeus ei muutu.
Huomautus: Tdma parametri on kaytettavissa vain laiteohjelmiston versiossa
ASTR.
0...1800 s Nopeuden ramppiaika.
23 NOPEUSSAADIN Nopeussaatimen muuttujat. Parametrit eivat nay naytolla, jos parametrin 99.04
arvo on SKALAARI. Lisatietoja on kohdassa Nopeusséaétimen viritys sivulla 67.
23.01  VAHVISTUS Maarittdd nopeussaatimen suhteellisen vahvistuksen. Suuri vahvistus voi
aiheuttaa nopeuden heilahtelua.
Alla olevassa kuvassa nakyy nopeussaatimen 1&ahto eroaskeleen jalkeen, kun
eroarvo on vakio.
%
Vahvistus = K, = 1
T, = Integrointiaika = 0
Tp= Derivointiaika = 0
Eroarvo _
i Saatimen lahto
Saatimen e = Eroarvo
lahts = K, - e |
1
t
0,0...250.0 Vahvistus 0 ... 25000
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23.02  INTEGROINTIAIKA

Maarittda nopeussaatimen integrointiajan. Integrointiaika maarittda nopeuden,
jolla sadatimen Iahtdsignaalin arvo muuttuu eroarvon ollessa vakio. Mita
lyhyempi integrointiaika, sitd nopeammin pysyva eroarvo korjataan. Liian lyhyt
integrointiaika tekee saaddsta epavakaan.

Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen Iaht6é eroaskeleen jélkeen, kun
eroarvo on vakio.

0,
o Saatimen lahto

Vahvistus = K, = 1
T, = Integrointiaika > 0
Tp= Derivointiaika = 0

e = Eroarvo

|

0,01...999,97 s

Integrointiaika

10 ...
999970

23.03 DERIVOINTIAIKA

Maarittda nopeussaatimen derivointiajan. Derivointi vahvistaa saatimen
l&ahtdarvoa, jos eroarvo muuttuu. Mita pitempi derivointiaika, sitd enemman
nopeussaatimen laht6é vahvistuu muutoksen aikana. Jos derivointiajaksi
asetetaan nolla, nopeussaadin toimii Pl-sdatimena, muussa tapauksessa PID-
saatimena.

Derivointi tekee sdadosta hairidille herkemman.

Huomaa: Taman parametrin muuttaminen on suositeltavaa vain pulssianturia
kaytettaessa.

Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen 1ahtd eroaskeleen jalkeen, kun
eroarvo on vakio.

Vahvistus =K, 1

T\= Integrointiaika > 0

Tp= Derivointiaika > 0

Ts= Nayteaika = 1 ms

Ae = Eroarvon muutos kahden
% naytteen valilla

Saatimen lahto
Ae

Ts Kp-e >

4 Eroarvo

| e = Eroarvo }
t

K .

0,0...9999,8 ms

Derivointiajan arvo.

1=1ms
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23.04 KIHT.KOMPEN.

Maarittaa kiihdytyksen/(hidastuksen) kompensoinnin derivointiajan.
Kiihtyvyyteen vaikuttavan hitausmomentin kompensoimiseksi nopeussaatimen
lahtdsignaalin arvoon lisatdan ohjearvon derivaatta. Derivaatan kayton
periaatteet on kuvattu parametrissa 23.03.

Huomaa: Yleensa tdman parametrin arvo kannattaa valita valilta, joka on 50—
100 prosenttia moottorin ja kaytettavan laitteen mekaanisten aikavakioiden
summasta. (Nopeussaatimen automaattinen viritys asettaa arvon
automaattisesti, katso parametri 23.06.)

Alla olevassa kuvassa nakyvat nopeusvasteet, kun kiihdytetaan suurta
hitausmassaa.

Ei kiihtyvyyden kompensointia Kiihtyvyyden kompensointi

% % - - Nopeusohje
—— Nopeuden oloarvo

0,00...999,98 s

Derivointiaika

0...9999

23.05 JATTAMAN KOMP.

Maarittaa jattdaman kompensointisuhteen. 100 % tarkoittaa taytta jattdman
kompensointia. 0 % tarkoittaa, ettei jattdmaa kompensoida. Oletusarvo on 100
%. Muita arvoja voidaan kayttaa, jos staattinen nopeusvirhe ilmenee taydesta
kompensoinnista huolimatta.

Esimerkki: Taajuusmuuttajan vakionopeusohje on 1 000 rpm. Taydesta
jattaman kompensoinnista (JATTAMAN KOMP. = 100 %) huolimatta
manuaalinen takometrimittaus moottorin akselista antaa nopeusarvoksi 998
rmp. Staattisen nopeuden virhe on 1 000 rpm - 998 rpm = 2 rpm. Eron
kompensoimiseksi jattdman vahvistusta tulisi lisata. Kun vahvistuksen arvo on
106 %, staattisen nopeuden virhetta ei enaa ole.

0,0 ... 400,0%

Jattdman kompensoinnin arvo.

0...400

23.06 AUTOM. VIRITYS

Nopeussaatimen automaattisen virityksen kaynnistys. Toimi seuraavasti:

- Kéyta moottoria tasaisella nopeudella, joka on 20...40 % nimellisnopeudesta.
- Muuta automaattisen virityksen parametrin 23.06 arvoksi KYLLA.

Huomaa: Moottorin kuorman on oltava kytkettyna moottoriin.

El

Ei automaattista viritysta.

KYLLA

Kaynnistaa nopeussaatimen automaattisen virityksen. Parametrin arvoksi
vaihtuu automaattisesti El.

65535

23.07 NOP OLON
SUODATUS

Maarittaa aikavakion nopeuden oloarvon suodatusta varten eli ajan, jonka
kuluessa nopeuden oloarvo on saavuttanut 63 % nimellisnopeudesta.

0...1 000 000 ms

Aikavakio

1=1ms

24 MOMENTTISAATO

Momentinsdadén muuttujat.
Nakyvissa vain, kun 99.02 = MOMENTTISAATO ja parametri 99.04 = DTC.

24.01 RAMP AIKA YLOS

Maarittdd momenttiohjeen kiihdytysajan.

0,00...120,00 s

Aika, joka kuluu ohjearvon suurenemiseen nollasta nimellismomenttiin.

0 ... 12000

24.02 RAMP AIKA ALAS

Maarittdd momenttiohjeen hidastusajan.

Oloarvot ja parametrit
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0,00...120,00 s Aika, joka kuluu ohjearvon pienenemiseen nimellismomentista nollaan. 0 ... 12000
25 KRIITTISET NOP. Nopeusalueet, joilla taajuusmuuttaja ei voi toimia. Lisatietoja on kohdassa
Kriittiset nopeudet sivulla 60.
25.01 KRIIT NOP VALINTA | Valitsee kriittisen nopeuden paalle / pois paalta.
Esimerkki: Puhaltimessa on vérinaa alueilla 540-690 rpm ja 1 3801
560 rpm. Taajuusmuuttaja ohittaa tarinda aiheuttavat nopeusalueet, kun:
- kriittisen nopeuden ohitustoiminto otetaan kayttoon
- kriittiset nopeusalueet asetetaan kuvan osoittamalla tavalla.
Moottorin nopeus
(rpm) 1 | Par. 25.02 = 540 rpm
1560 2 | Par. 25.03 =690 rpm
1380 3 | Par. 25.04 =1 380 rpm
690 4 | Par. 25.05 =1 590 rpm
540
— Taajuusmuuttajan nopeusohje
1 2 3 4 (rpm)
Huomaa: Jos parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO, kriittiset nopeudet eivét
ole kaytossa.
POIS Ei kaytossa. 0
PAALLA Kaytossa. 65535
25.02 KRIIT NOP 1 MIN Maarittaa kriittisen nopeusalueen 1 minimirajan.
0...18 000 rpm Minimiraja. Arvo ei voi olla suurempi kuin maksimiarvo (parametri 25.03). 0 ... 18000
Huomautus:Jos parametrin 99.04 arvo on SKALAARI, yksikkd on Hz.
25.03 KRIIT NOP 1 MAX Maarittda kriittisen nopeusalueen 1 maksimirajan.
0...18 000 rpm Maksimiraja. Arvo ei voi olla pienempi kuin minimiraja (parametri 25.02). 0 ... 18000
Huomaa: Jos parametrin 99.04 arvo on SKALAARI, yksikko on Hz.
25.04 KRIIT NOP 2 MIN Katso parametri 25.02.
0...18 000 rpm Katso parametri 25.02. 0... 18000
25.05 KRIIT NOP 2 MAX Katso parametri 25.03.
0 ... 18000 rpm Katso parametri 25.03. 0... 18000
25.06 KRIIT NOP 3 MIN Katso parametri 25.02.
0 ... 18000 rpm Katso parametri 25.02. 0... 18000
25.07 KRIIT NOP 3 MAX Katso parametri 25.03.
0 ... 18000 rpm Katso parametri 25.03. 0... 18000
26 MOOTTORIOHJAUS
26.01 VUON OPTIMOINTI | Asettaa vuon optimoinnin paalle / pois paalta. Lisatietoja on kohdassa Vuon
optimointi sivulla 59.
Huomaa: Toimintoa ei voida kayttaa, jos parametri 99.04 = SKALAARI.
El Ei kaytossa 0
KYLLA Kaytdssa 65535

Oloarvot ja parametrit
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26.02 VUOJARRUTUS Asettaa vuojarrutuksen paalle / pois paalta.
Huomaa: Toimintoa ei voida kayttaa, jos parametri 99.04 = SKALAARI.
Lisatietoja on kohdassa Vuojarrutus sivulla 58.
El Ei kaytdssa 0
KYLLA Kaytossa 65535
26.03 IR-KOMPENSOINTI | M&éarittda suhtellisen 1&hddn lisgjannitteen nollanopeudella (IR-kompensointi).
Sopii sovelluksille, joilla on suuri kdynnistysmomentti, mutta joissa ei voida
kayttdad moottorin suoraa momentinsaatéa (DTC). Alla oleva kuva esittaa IR-
kompensointia. Lisatietoja on kohdassa Skalaarisdadetyn taajuusmuuttajan
IR-kompensointi sivulla 63.
Huomautus: Toimintoa voidaan kayttaa vain, jos parametrin 99.04 arvo on
SKALAARI.
U/UN
(%) . P
Suhteellinen lahtéjannite. IR-
kompensoinnin asetus on 15 %.
100%F — — — — — — —
|
|
|
o Py | Suhteellinen lahtéjannite. Ei
15% | -- o
i IR-kompensointia
' f(Hz)
Kenténheikennyspiste
0...30% Lisajannite nollanopeudessa prosentteina moottorin nimellisjannitteesta 0... 3000

Oloarvot ja parametrit
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26.04

IR STEP-UP FREQ

Maarittda taajuuden, jolla step-up-IR-kompensointi saavuttaa
skalaarisdaddssa kaytetyn IR-kompensoinnin (26.03 IR-KOMPENSOINTI).

Jannitteen nostoa kaytetdan step-up-sovelluksissa, jotta saataisiin suurempi
irrotusmomentti. Koska jannitetta ei voida sy6ttdd muuntajaan 0 Hz:n
taajuudella, step-up-sovelluksissa kaytetdan erityistd IR-kompensointia. Taysi
IR-kompensointi kdynnistyy suunnilleen jattamataajuudessa. Alla olevassa
kuvassa kuvataan step-up-IR-kompensointia.

U /Uy
(%)

100% -

KOMPENSOINTI
f (Hz)

|
|
|
26.03IR-_ | .-~ |
|
|
|

|
26.04 IR STEP-UP Kentanheikennyspi
FREQ ste

Lisatietoja on Sine Filters User’s Manual for ACS800 Drives -oppaassa
(BAFE68389178 [englanninkielinen]).

100 =1

0..50 Hz

Taajuus

26.05

HEX
KENTANHEIKENN

Valitsee, ohjataanko moottorin vuota kentanheikennystaajuuksilla (yli 50/60
Hz) ympyranmuotoisen vai kuusikulmaisen kuvion mukaan. Lisatietoja on
kohdassa Moottorin vuon ohjaus kuusikulmaisen vuokaavion mukaan sivulla
64.

POIS

Pydriva vuovektori noudattaa ympyrakuviota. Sopii useimpiin sovelluksiin:
Minimihaviét vakiokuormalla. Hetkellinen maksimimomentti ei ole kaytéssa
kentanheikennysalueella.

PAALLA

Moottorin vuo noudattaa ympyrakuviota kentdnheikennyspisteen alapuolella
(yleensa 50 tai 60 Hz) ja kuusikulmaista kuviota kentanheikennysalueella.
Sopii sovelluksiin, joissa tarvitaan hetkellistd maksimimomenttia
kentanheikennysalueella. Vakiotoiminnassa haviét ovat suurempia kuin
valittaessa parametrin arvoksi El.

65535

26.06

VUO-OHJE PTR

Valitsee vuo-ohjeen lahteen tai asettaa vuon ohjearvon.

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

Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisétietoja naiden arvojen valisista eroista on
parametrissa 10.04. Vuoalue on 25...140 %. Vakioarvon asetukset 100 % =
C.10000. Arvoa ei yleensa tarvitse muuttaa.

100 = 1%

26.07

FLYSTART CUR REF
[%]

Maarittda vauhtikdynnistyksessa kaytetyn virtaohjeen (kaynnistys pydrivaan
moottoriin), kun pulssianturia ei kayteta.

Jos vauhtikaynnistys epaonnistuu (eli taajuusmuuttaja ei kykene havaitsemaan
moottorin nopeutta 01.02 NOPEUS): Valvo signaaleja 01.02 NOPEUS ja 01.04
VIRTA DriveWindow PC-tydkalulla ja nosta ohjetta 5 %:n askelittain kunnes
vauhtikaynnistystoiminto on suoritettu onnistuneesti (eli taajuusmuuttaja
kykenee havaitsemaan nopeuden 01.02 NOPEUS).

Katso my0s parametri 26.08 FLYSTART INIT DLY.

1=1%

0...100%

Arvo prosentteina

Oloarvot ja parametrit
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26.08 FLYSTART INIT DLY | Maéarittda yhdessa moottorin ominaisuuksien kanssa viiveen, ennen kuin 1=
vauhtikdynnistyksen alussa arvioitu nopeusarvo liitetddn nopeusohjeen
ramppilaht66n. Nosta viivetta, jos moottori alkaa pydria vaaraan suuntaan tai
jos moottori alkaa pydria vaaralla nopeusohjeella.
Katso my0s parametria 26.07 FLYSTART CUR REF [%)].
0...60 Viive
26.09 FS METHOD Aktivoi vuon korjauksen alhaisilla taajuuksilla, < 3 Hz, kun momenttionyli30 |1=1
%. Voimassa moottorointi- ja generointitiloissa.
1=0ON Kaytdssa
0=OFF Ei kaytossa.
27 JARRUKATKOJA Jarrukatkojan ohjaus.
27.01  JARRUKATKOJA Ottaa kayttdon jarrukatkojan ohjauksen.
Huomaa: Jos kaytetaan ulkoista katkojaa (esim. NBRA-xxx), parametrin on
oltava pois kaytosta.
POIS Ei kaytossa. 0
PAALLA Kéytossa. Huomaa: Varmista, etta jarrukatkoja ja jarruvastus on asennettu ja | 65535
etta ylijannitesdatd on pois paalta (parametri 20.05).
27.02 YLIKUORMASUOJA | Asettaa jarruvastuksen ylikuormitussuojauksen paalle. Kayttaja voi muuttaa
parametrien 27.04 ja 27.05 arvoja.
El Ei kaytossa. 0
VAROITUS Kaytdssa. Jos taajuusmuuttaja havaitsee ylikuorman, se antaa varoituksen.
VIKA Kaytdssa. Jos taajuusmuuttaja havaitsee ylikuorman, se laukeaa vikaan. 2
27.03 JAR.VAST. RESIST. | Maarittaa jarruvastuksen vastusarvon. Arvoa kaytetdan jarrukatkojan
suojauksessa.
0,00...100,00 ohm Resistanssiarvo. 0...100
27.04 BR THERM T CONST | M&éarittada jarruvastuksen termisen aikavakion. Arvoa kaytetaan
ylikuormasuojauksessa. Katso parametri 27.02.
Kun kaytdssa on tyypin SACE-jarruvastus, parametriasetuksen on oltava 200
S.
Kun kaytdssa on tyypin SAFUR-jarruvastukset, parametriasetuksen on oltava
555 s.
0,000...10 000, 000 s | Aikavakio 1=1
27.05 MAXJATK JAR TEHO| Maérittaa suuriman jatkuvan jarrutustehon, joka nostaa vastuksen l[ampétilan
sallittuun maksimiarvoon. Arvoa kaytetdan ylikuormasuojauksessa. Katso
parametri 27.02.
0,00...10 000 kW Teho 1=1
27.06 JARRUKATK.OHJAU | Valitsee jarrukatkojan ohjaustavan.
S
AS GENERATOR Katkojan kaytté on sallittu, kun tasajannite ylittaa jarrutusrajan, 0

vaihtosuuntaajasilta moduloi ja moottori tuottaa tehoa taajuusmuuttajaan.
Tama vaihtoehto estaa katkojan kayton, jos valipiirin tasajannite nousee
epatavallisen suuren syéttdjannitteen johdosta. Pitkdaikainen syéttojannitteen
nousu vahingoittaa katkojaa.

Oloarvot ja parametrit
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YHTEINEN DC Katkojan kayttd on sallittu aina, kun tasajannite ylittda jarrutusrajan. Tama 65535
vaihtoehto sopii kaytettavaksi sovelluksissa, joissa useita vaihtosuuntaajia
kytketddn samaan tasajannitevalipiiriin.
VAROITUS! Liian suuri sy6ttdjannite nostaa valipiirin tasajannitteen
A katkojan kayttdjanniterajan yli. Jos jannite sailyy pitkdan epatavallisen
suurena, jarrukatkoja ylikuormittuu ja vahingoittuu.
30 VIKAFUNKTIOT Ohjelmoitavat suojaustoiminnot
30.01  AI<MIN FUNKTIO Maarittda taajuusmuuttajan toiminnan, kun analogiatulosignaali alittaa
asetetun minimirajan.
Huomaa: Analogiatulon minimiasetuksen on oltava vahintdan 0,5 V (1 mA)
(Katso parametriryhma 13 ANALOGIATULOT).

PYSAYTA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ja moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

El Ei kaytdssa.

VAKIONORP. 15 Taajuusmuuttaja antaa varoituksen AI<MIN FUNKT (8110) ja nopeus asettuu
parametrilla 12.16 maaritettyyn arvoon.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttda voidaan jatkaa turvallisesti,
A jos analogiatulon signaali haviaa.

VANHA NOPEUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen AI<MIN FUNKT (8110) ja nopeus asettuu | 4
tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeudeksi maarittyy
kymmenen viimeisen sekunnin keskinopeus.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttda voidaan jatkaa turvallisesti,
A jos analogiatulon signaali haviaa.

30.02 PANELI VIKA Maarittda, kuinka taajuusmuuttaja reagoi ohjauspaneelin tiedonsiirtoh&iriéon.
PYSAYTA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ja moottori pysahtyy vapaasti pyorien.
VAKIONOP. 15 Taajuusmuuttaja antaa varoituksen ja nopeus asettuu parametrissa 12.16 2

maaritetylle tasolle.
VAROITUS! Varmista, etta laitteen kaytt6a voidaan jatkaa turvallisesti,
A jos ohjauspaneeliin tulee tiedonsiirtohairi6.

VANHA NOPEUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen ja nopeus asettuu tasolle, jolla 3
taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeudeksi maarittyy kymmenen
viimeisen sekunnin keskinopeus.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttda voidaan jatkaa turvallisesti,
A jos ohjauspaneeliin tulee tiedonsiirtohairié.
30.03 ULKOINEN VIKA Valitsee ulkoisen vikasignaalin digitaalitulon. Lisétietoja on kohdassa Ulkoinen
vika sivulla 64.

El VALITTU Ei kaytossa.

DI1 Ulkoisesta viasta ilmoitetaan digitaalitulolla DI1. O: Vikalaukaisu. Moottori 2
pysahtyy vapaasti pyorien. 1: Ei ulkoista vikaa.

DI2 Katso DI1. 3

DI3 Katso DI1. 4

Dl4 Katso DI1. 5

DI5 Katso DI1. 6

DI6 Katso DI1. 7

DI7 Katso DI1. 8
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DI8 Katso DI1. 9
DI9 Katso DI1. 10
DI10 Katso DI1. 11
DI11 Katso DI1. 12
DI12 Katso DI1. 13

30.04 MOOTT.LAMP.VALV. | Valitsee tavan, jolla taajuusmuuttaja toimii, kun parametrilla 30.05 maaritetty

toiminto havaitsee moottorin ylildmmon. Lisatietoja on kohdassa Moottorin
l&mpdbvalvonta sivulla 65.

PYSAYTA Taajuusmuuttaja antaa varoituksen, kun l[Ampétila ylittda varoitustason (95 % | 1
sallitusta maksimiarvosta). Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan, kun [Ampétila
ylittda vikatason (100 % sallitusta maksimiarvosta).

VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen, kun l[dmpétila ylittda varoitustason (95 % | 2
sallitusta maksimiarvosta).

El Ei kaytossa. 3

30.05 LAMPOVALV. Valitsee moottorin Idmpdvalvonnassa kaytettdvan menetelman. Kun
MENET. taajuusmuuttaja havaitsee ylildmmon, se toimii parametrilla 30.04 maaritetylla

tavalla.
DTC Moottorin I&mpovalvonta perustuu moottorin [Ampenemistéd kuvaavaan 1
laskennalliseen malliin. Laskenta perustuu seuraaviin oletuksiin:
- Moottori on arvioidussa lampétilassa (jannitteen katkaisun yhteydessa
tallennettu parametrin 01.37 MOOT LASKET LAMPO arvo), kun
taajuusmuuttajaan kytketaan jannite. Kun jannite kytketdan ensimmaisen
kerran, moottorin [ampétila on sama kuin ymparistdn lampétila (30 °C).
- Moottorin lampdtila nousee, jos se toimii kuormituskayran ylittavalla alueella.
- Moottorin lampdtila laskee, jos se toimii kayran alittavalla alueella. Tama
patee vain, jos moottori on ylikuumentunut.
- Moottorin Iampenemisen aikavakio on tavallisen itsejadhdyttavan
oikosulkumoottorin likimaarainen arvo.
Mallia voidaan hienosaataa parametrilla 30.07.
Huomaa: Mallia ei voida soveltaa suurtehoisiin moottoreihin (parametrin 99.06
asetus on yli 800 A).
VAROITUS! Tama malli ei suojaa moottoria, jos poly ja lika estavat
A jaahdytyksen.
KAYT. MALLI Lampdvalvonta perustuu kayttdjan maarittdmaan moottorin 2

ldampodvalvontamenetelmaan ja seuraaviin perusoletuksiin:

- Moottori on arvioidussa lampétilassa (jannitteen katkaisun yhteydessa
tallennettu parametrin 01.37 MOOT LASKET LAMPO arvo), kun
taajuusmuuttajaan kytketdan jannite. Kun jannite kytketdan ensimmaisen
kerran, moottorin [Ampétila on sama kuin ympariston lampétila (30 °C).

- Moottorin Iampétila nousee, jos se toimii moottorin kuormituskayran ylittavalla
alueella.

- Moottorin Iampdtila laskee, jos se toimii kdyran alittavalla alueella. Tama
patee vain, jos moottori on ylikuumentunut.

Kayttajan maarittdmassa lampodvalvontamenetelmassa kaytetdan moottorin
ldampoaikavakiota (parametri 30.06) ja moottorin kuormituskayraa (parametrit
30.07, 30.08 ja 30.09). Kayttajan tarvitsee yleisesti ottaen sdataa asetusta vain
silloin, jos ympaériston lampdtila poikkeaa moottorille maaritellystd normaalista
kayttolampdotilasta.

VAROITUS! Tama malli ei suojaa moottoria, jos pdly ja lika estavat
A jaahdytyksen.
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TEMP SENSOR

Moottorin Idmpdvalvonta kdynnistetdan digitaalitulolla DI6. Moottorin 3

termistorin tai termistorireleen avautuvan koskettimen on oltava kytkettyna

digitaalituloon DI6. Taajuusmuuttaja lukee DI6-tilat seuraavasti:

DI6-tila (termistorin vastus) Lampdotila
1 (0...1,5 kohm) Normaali
0 (4 kohm tai suurempi) Ylilampd

termistori kytketaan digitaalituloon, moottorin jannitteisten osien ja

anturin valilla on oltava kaksinkertainen tai vahvistettu eristys.
Vahvistettu eristys vaatii 8 mm:n ryéminta- ja ilmavalin (400 / 500 VAC -
laitteet). Jos termistorin asennus ei tayta vaatimuksia, taajuusmuuttajan muut
1/O-liittimet on suojattava kosketukselta tai termistori on eristettava

2 VAROITUS! Standardissa IEC 664 edellytetaan, ettd kun moottorin

digitaalitulosta termistorireleen avulla.

asetuksia ennen kuin valitset parametrille arvon TEMP SENSOR.

,-\ VAROITUS! Digitaalitulo DI6 voidaan valita muuhun kaytt66n. Muuta
Varmista, ettei mikdan muu parametri valitse signaalildhteeksi

digitaalituloa DI6.

Alla olevassa kuvassa nakyvat vaihtoehtoiset termistoriliitdnnat. Moottorin
paassa kaapelin suojavaippa tulisi maadoittaa 10 nF:n kondensaattorin kautta.

Joustavasti kytketyt moottorin akselit:
Vaihtoehto 1

Termistori-
rele

Bl

RMIO-kortti, X22

6 |Dl6

o
\

. !
|

L /] '

Vaihtoehto 2

7 |+24VDC

RMIO-kortti, X22

6 |Dl6

LA i

L 10nF

Moottori @

Huomaa: Jos moottorin nimellisvirta on yli 800 A, kaytdssa on kayttajan
maarittama lampdvalvontamenetelma, ei laskennallinen malli, ja kayttajan

7 |+24VDC

tulee maarittda parametrit 30.06, 30.07, 30.08 ja 30.09.
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30.06 MOOT. LAMPOAIKAV.| Maarittaa kayttajan maarittdman lampovalvontamenetelméan lampoaikavakion
(katso parametrin 30.05 arvo KAYT. MALLI).
Moottori
Kuorma
100% |- -~ - -
Lampdtila f
100% -
63% -
o t
Moottorin lampdaikavakio
256,0...9999,8 s Aikavakio 256 ... 9999
30.07 MOOT KUORMITETT. | Maéarittda kuormituskayran yhdessa parametrien 30.08 ja 30.09 kanssa
Kuormituskayraa kaytetaan kayttajan maarittamassa
lampdvalvontamenetelméssa (katso parametrin 30.05 arvo KAYT. MALLI).
N I = Moottorin virta
(%) Iy = Moottorin nimellisvirta
150 +
30.07
100 ~
50
30.08
30.09 Taajuusmuuttajan léhtétaajuus
50,0 ... 150,0% Moottorin sallittu jatkuva kuormitus prosentteina moottorin nimellisvirrasta. 50 ... 150
30.08 TYHJAKAYNTIKUOR | Maarittda kuormituskayran yhdessé parametrien 30.07 ja 30.09 kanssa
MA
25.0 ... 150,0% Moottorin sallittu jatkuva kuormitus nollanopeudessa prosentteina moottorin 25...150
nimellisvirrasta.
30.09 RAJATAAJUUS Maarittda kuormituskayran yhdessa parametrien 30.07 ja 30.08 kanssa
1.0...300,0 Hz Taajuusmuuttajan l&ht6taajuus, kun kuorma on 100 % 100 ...
30000
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30.10 MOOTT. JUMISUOJA | M&éarittda miten taajuusmuuttaja reagoi moottorin jumitilanteeseen.
Alikuormitusvalvonta aktivoituu, kun:
- taajuusmuuttaja on jumirajalla (maéritetdan parametreilla 20.03, 20.13 ja
20.14)
- lahtétaajuus on alle parametrilla 30.11 maaritetyn arvon, ja
- edellda mainitut ehdot ovat olleet voimassa pidempaan kuin parametrilla 30.12
asetettu aika.
Huomaa: Jumirajaa rajoittaa sisainen virtaraja 03.04 TORQ_INV_CUR_LIM.
Lisatietoja on kohdassa Jumisuoja sivulla 66.
PYSAYTA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan.
VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen. Varoitus poistuu nakyvista puolessa 2
parametrin 30.12 maarittdmasta ajasta.
El Valvontatoiminto ei ole kaytossa. 3
30.11 JUMITAAJUUS Maarittda jumisuojan taajuusrajan. Katso parametri 30.10.
0,5...50,0 Hz Jumitaajuus 50 ... 5000
30.12  JUMIAIKA Maarittda jumisuojan ajan. Katso parametri 30.10.
10,00...400,00 s Jumiaika 10 ... 400
30.13  ALIKUORMITUSVALY | Valitsee tavan, jolla taajuusmuuttaja toimii alikuormituksessa.
Alikuormitusvalvonta aktivoituu, kun:
- moottorin momentti alittaa parametrissa 30.15 valitun k&yran,
- lahtétaajuus on yli 10 % moottorin nimellistaajuudesta ja
- edelld mainitut ehdot ovat olleet voimassa pidempaan kuin parametrilla 30.14
asetettu aika.
Lisatietoja on kohdassa Alikuormitusvalvonta sivulla 66.
El Valvontatoiminto ei ole kaytossa.
VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen.
PYSAYTA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan.
30.14  ALIKUORMITUSAIKA | Alikuormitusvalvonnan aikaraja. Katso parametri 30.13.
0...600 s Alikuormitusaika 0...600
30.15 AI:IKUQRMITUS- Valitsee alikuormitusvalvonnan kuormituskayran. Katso parametria 30.13.
KAYRA
TN T = Moottorin momentti
(%) Tn= moottorin nimellismomentti
100 7 fn = moottorin nimellistaajuus
80 - @
i 70%
60 - g@
8 50%
40 1
| Q \@ 30%
20 1 | QD
0 . — —
N 24" fN
1...5 Alikuormituskayréan numero 1...5
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30.16 MOOTT. VAIHEVAHTI | Asettaa moottorin vaihevahdin paalle.
Lisatietoja on kohdassa Moottorin Vaihevahti sivulla 66.
El Ei kaytdssa. 0
PYSAYTA Kaytossa. Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan. 65535
30.17 MAASULKU Valitsee tavan, jolla taajuusmuuttaja toimii, kun moottorissa tai
moottorikaapelissa havaitaan maasulku. Lisatietoja on kohdassa
Maasulkuvalvonta sivulla 67.
Huomaa: Kaytettdessa rinnan kytkettyja vaihtosuuntaajamoduuleita (ACS800
Multidrive- ja suuret ACS800-07-yksikot) vain valinta FAULT on kaytossa.
VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen. 0
PYSAYTA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan. 65535
30.18 KOMM. MOD. VIKA | Valitsee tavan, jolla taajuusmuuttaja toimii, kun kenttédvaylatiedonsiirrossa
esiintyy hairi6 eli kun taajuusmuuttaja ei pysty vastaanottamaan paa- tai
apuohjearvon datasettia. Aikaviiveet annetaan parametreilla 30.19 ja 30.21.
PYSAYTA Valvontatoiminto on kaytdssa. Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ja moottori 1
pysahtyy vapaasti pyérien.
El Valvontatoiminto ei ole kaytdssa.
VAKIONOP. 15 Valvontatoiminto on kaytdssa. Taajuusmuuttaja antaa varoituksen ja nopeus 3
asettuu parametrilla 12.16 maaritettyyn arvoon.
VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttdéa voidaan jatkaa turvallisesti
A tiedonsiirtokatkoksen aikana.
VANHA NOPEUS Valvontatoiminto on kaytéssa. Taajuusmuuttaja antaa varoituksen ja nopeus | 4
asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeudeksi
maarittyy kymmenen viimeisen sekunnin keskinopeus.
VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttda voidaan jatkaa turvallisesti
A tiedonsiirtokatkoksen aikana.
30.19 KOMM. VIKAVIIVE Maarittaa paaohjearvon datasetin valvontatoiminnon aikaviiveen. Katso
parametri 30.18.
0,1...60,0 s Aikaviive 10 ... 6000
30.20 KOMM, VIKA RO/AO | Valitsee kenttavaylaohjatun relelahdon ja analogialahddn toiminnan
tiedonsiirtokatkoksen aikana. Katso ryhmét 14 RELELAHDOT ja 15
ANALOGIALAHDOT seka luku Kenttévéyldohjaus. Valvontatoiminnon viive on
annettu parametrilla 30.21.
NOLLA Relelahto paastaa. Analogialahtd asettuu nollaan. 0
VANHA ARVO Relelaht6 pitaa tilan, jossa se oli ennen tiedonsiirtokatkosta. Analogialdhtd 65535
antaa viimeisen arvon ennen tiedonsiirtokatkosta.
VAROITUS! Kun tiedonsiirtoyhteys toimii jalleen, rele- ja
A analogialdhtdjen paivitys alkaa valittémasti ilman vikailmoitusten
kuittausta.
30.21  APU DS VIKA-AIKA | M&arittda apuohjearvon datasetin valvontatoiminnon aikaviiveen. Katso
parametri 30.18. Taajuusmuuttaja aktivoi valvontatoiminnon automaattisesti 60
sekuntia virrankytkennan jalkeen, jos arvo on muu kuin nolla.
Huomaa: T&ta aikaviivettd kaytetddn myds parametrin 30.20 toiminnossa.
0,0...60,0 s Viiveaika. 0,0 s = Toiminto ei ole kaytossa. 0 ... 6000
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30.22  I/O VALINNAN VALV | Valitsee tavan, jolla taajuusmuuttaja toimii, kun signaaliliitdnnéksi on valittu
lisdvarusteena saatava tulo- tai lahtékanava, mutta tiedonsiirtoa analogiseen
tai digitaaliseen 1/0-laajennusmoduuliin ei ole asetettu vastaavasti
parametriryhmassa 98 OPTIOMODULIT.
Esimerkki: Valvontatoiminto aktivoituu, kun parametrin 16.01 arvoksi on
asetettu DI7 mutta parametrin 98.03 arvoksi NO.
El Ei kaytdssa.
VAROITUS Kaytdssa. Taajuusmuuttaja antaa varoituksen. 2
30.23 RAJOJEN HALYTYS | Aktivoi tai poistaa seuraavien rajavaroitusten aktivoinnin: INV VIRTARAJ, DC
JANN RAJA, MOT VIRTARAJ, MOT MOM RAJA ja/tai MOT TEHO RAJ.
Lisatietoja on luvussa Vianetsinta.
0...255 Desimaaliarvo. Tehdasasetuksena ei ole asetettu aktiiviseksi mitaan -
varoituksia eli parametriarvo on O.
bitti 0 INV_CUR_LIM_IND (INV VIRTARAJ)
bitti 1 DC_VOLT_LIM_IND (DC JANN RAJA)
bitti 2 MOT_CUR_LIM_IND (MOT VIRTARAJ)
bitti 3 MOT_TORQ_LIM_IND (MOT MOM RAJA)
bitti 4 MOT_POW_LIM_IND (MOT TEHO RAJ)
Esimerkki: Kun parametriarvoksi asetetaan 3 (bittien O ja 1 arvot ovat 1),
varoitukset INV VIRTARAJ ja DC JANN RAJA ovat aktiivisia.
31 Automaattinen vian kuittaus.
AUTOM.VIANKUITTAUS | Automaattinen vian kuittaus on mahdollista vain tietyntyyppisten vikojen
yhteydessa ja silloin, kun vian kuittaustoiminto on valittu kayttoon kyseiselle
vikatyypille.
Automaattinen vian kuittaus ei toimi, kun taajuusmuuttaja on
paikallisohjauksessa (ohjauspaneelin nayton ensimmaisella rivilla nakyy L-
kirjain).
Lisatietoja on kohdassa Automaattiset viankuittaukset sivulla 70.
31.01  YRITYSTEN LKM Maarittaa, kuinka monta kertaa taajuusmuuttaja yrittda kuitata vian parametrilla
31.02 asetetussa ajassa.
0..5 Kuittausyritysten maara. 0
31.02  YRITYSAIKA Maarittdd automaattisen viankuittausajan. Katso parametri 31.01.
1,0...180,0 s Sallittu kuittausaika. 100 ...
18000
31.03  VIIVEAIKA Maarittda ajan, jonka taajuusmuuttaja odottaa vian havaitsemisen jalkeen,
ennen kuin se yrittda kuitata vian automaattisesti. Katso parametri 31.01.
0,0...30s Kuittausviive 0...300
31.04 YLIJANNITE Asettaa ylivirran automaattisen kuittauksen paéalle / pois paalta.
El Ei kaytossa. 0
KYLLA Kaytossa 65535
31.05  YLIJANNITE Asettaa valipiirin ylijannitevian automaattisen kuittauksen paalle / pois paalta.
El Ei kaytossa. 0
KYLLA Kaytossa 65535
31.06  ALIJANNITE Asettaa valipiirin alijannitevian automaattisen kuittauksen paalle / pois paalta.
El Ei kaytossa. 0
KYLLA Kaytossa 65535
31.07 Al SIGNAALI<MIN Asettaa vian Al SIGNAALI<MIN (analogiatulosignaali alittanut sallitun

minimirajan) automaattisen kuittauksen paalle/pois paalta.
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El Ei kaytossa. 0
KYLLA Kaytossa. 65535
VAROITUS! Taajuusmuuttaja voi kaynnistya pitkankin ajan kuluttua,
A jos analogiatulosignaali palautuu. Varmista, etta toiminnon kaytto ei
aiheuta vaaraa.
31.08 LINE CONV Asettaa vian VAIHTOSUUN (FF51) (vika verkkosuuntaajassa) automaattisen
kuittauksen paalle/pois paalta.
El Ei kaytossa. 0
KYLLA Kaytossa 65535
32 VALVONTA Valvontarajat. Relelahdolla voidaan ilmaista, kun arvo ylittaa/alittaa rajan.
Lisatietoja on kohdassa Valvonnat sivulla 70.
32.01 NOPEUSVALV. 1 Asettaa nopeusvalvontatoiminnon paalle / pois paalta ja valitsee valvontarajan
tyypin.
El Valvonta ei ole kdytdssa. 1
ALITUS Valvonta aktivoituu, jos arvo alittaa rajan. 2
YLITYS Valvonta aktivoituu, jos arvo ylittda rajan. 3
YLI +-RAJAN Valvonta aktivoituu, jos arvo alittaa asetetun rajan. Rajaa valvotaan 4
kumpaankin pyorimissuuntaan. Seuraavassa kuvassa on valvonnan periaate.
nopeus/rpm
YLI +-RAJAN
A
-YLI +-RAJAN
32.02 NOPEUSRAJA 1 M&aarittda nopeudenvalvontarajan. Katso parametri 32.01.
- 18000 ... 18000 rpm | Valvontaraja - 18000 ...
18000
32.03 NOPEUSVALV. 2 Katso parametri 32.01.
El Katso parametri 32.01. 1
ALITUS Katso parametri 32.01. 2
YLITYS Katso parametri 32.01. 3
YLI +-RAJAN Katso parametri 32.01. 4
32.04 NOPEUSRAJA 2 Katso parametri 32.01.
- 18000 ... 18000 rpm | Katso parametri 32.01. - 18000 ...
18000
32.05 VIRTAVALVONTA Asettaa moottorin virtavalvonnan paalle / pois paalta ja valitsee valvontarajan
tyypin.
El Katso parametri 32.01.
ALITUS Katso parametri 32.01.
YLITYS Katso parametri 32.01.
32.06 VIRTARAJA Maarittda moottorin virran valvontarajan (Katso parametri 32.05).
0...1000 A Valvontaraja 0...1000
32.07 MOMENTTIVALV. 1 Asettaa moottorin momentin valvonnan paalle / pois paalta ja valitsee
valvontarajan tyypin.
El Katso parametri 32.01.
ALITUS Katso parametri 32.01. 2
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YLITYS Katso parametri 32.01. 3
32.08 MOMENTTIRAJA 1 Maarittda moottorin momentin valvontarajan (Katso parametri 32.07).
-600 ... 600% Valvontaraja prosentteina moottorin nimellismomentista -6000 ...
6000
32.09 MOMENTTIVALV. 2 Asettaa moottorin momentin valvonnan paalle / pois paalta ja valitsee
valvontarajan tyypin.
El Katso parametri 32.01.
ALITUS Katso parametri 32.01.
YLITYS Katso parametri 32.01.
3210 MOMENTTIRAJA 2 Maarittdd moottorin momentin valvontarajan (Katso parametri 32.09).
-600 ... 600% Valvontaraja prosentteina moottorin nimellismomentista -6000 ...
6000
32.11 OHJEARVON 1 VALV. | Asettaa ulkoisen ohjeen OHJ1 valvonnan paalle/pois paalta ja valitsee
valvontarajan tyypin.
El Katso parametri 32.01.
ALITUS Katso parametri 32.01. 2
YLITYS Katso parametri 32.01. 3
32.12 OHJEARVON 1 RAJA | Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJ1 valvontarajan (Katso parametri 32.11).
0 ... 18000 rpm Valvontaraja 0 ... 18000
32.13 OHJEARVON 2 VALV. | Asettaa ulkoisen ohjeen OHJ2 valvonnan paalle/pois paalta ja valitsee
valvontarajan tyypin.
El Katso parametri 32.01.
ALITUS Katso parametri 32.01.
YLITYS Katso parametri 32.01.
32.14 OHJEARVON 2 RAJA | Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJ1 valvontarajan (Katso parametri 32.13).
0...600% Valvontaraja 0...6000
32.15 OLOARVON 1 VALV. | Asettaa prosessin PID-saadon oloarvon 1 valvonnan paalle/pois paalta ja
valitsee valvontarajan tyypin.
El Katso parametri 32.01.
ALITUS Katso parametri 32.01.
YLITYS Katso parametri 32.01.
32.16 OLOARVON 1 RAJA | Maarittaa oloarvon 1 valvontarajan (Katso parametri 32.15).
0...200% Valvontaraja 0...2000
32.17 OLOARVON 2 VALV. | Asettaa prosessin PID-saadon oloarvon 2 valvonnan paalle/pois paalta ja
valitsee valvontarajan tyypin.
El Katso parametri 32.01.
ALITUS Katso parametri 32.01.
YLITYS Katso parametri 32.01.
32.18 OLOARVON 2 RAJA | M&arittda oloarvon 1 valvontarajan (Katso parametri 32.17).
0...200% Valvontaraja 0...2000
33 TIEDOTUKSET Ohjelmaversiot, koestuspaiva
33.01 OHJELMAVERSIO Tuo nayttdéon taajuusmuuttajan perusohjelman versionumeron ja tyypin.

Huomaa: Kayttdja ei voi muuttaa taté parametriasetusta.
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Versionumero:
ASXXXXYX
Tuotesarja T
A = ACS800
Tuote
S = ACS800 vakiona
Ohjelmaversio
7xyx = Versio 7.xyx
33.02 SOVEL VERSIO Tuo nayttéon sovellusohjelman versionumeron ja tyypin.
Huomaa: Kayttdja ei voi muuttaa tata parametriasetusta.
Versionumero:
ASAXXXYX
Tuotesarja T
A =ACS800
Tuote
S = ACS800 vakiona
Ohjelmatyyppi
A = Sovellusohjelma
Ohjelmaversio
7xyx = Versio 7.xyx
33.03 KOESTUSPAIVA Nayttaa koestuspaivan.
Huomaa: Kayttdja ei voi muuttaa tata parametriasetusta.
Paivays on muodossa PPKKVV (paiva, kuukausi, vuosi) -
33.04 BOARD TYPE Nayttaa ohjauskortin tyypin. Huomaa: RMIO-1x-korteilla on erilaiset FLASH-
muistisirut kuin RMIO-0x-korteilla. Vain ohjelmistoversio ASXR7300 tai sita
uudempi toimii RMIO-1x-korttien kanssa.
34 PROSESSIN - kayttajan asettamat muuttujat ja yksikko
NOPEUS - nopeuden ja momentin oloarvojen suodatus
- moottorin kayntiaikalaskurin nollaus
34.01  SKAALAUS Skaalaa valitun muuttujan kéyttajan asettamaksi muuttujaksi, joka tallennetaan
olosignaaliksi 01.01. Alla olevassa kaaviossa kuvataan niiden parametrien
kayttda, joilla maaritetdan olosignaali 01.01.
PARAMETRI-
TAULUKKO
00.00 L Valitse
99.99 —
34.03 Mul.
34.01 X 0101
Valitse
El
3 6 Oloarvon 01.01
FPM yksikkd
34.02
0,00...100000,00% Skaalauskerroin 0...100000

Oloarvot ja parametrit




167

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus FbEq
34.02 YKSIKKO Valitsee prosessimuuttujan yksikén. Katso parametri 34.01.
El Yksikk6a ei ole valittu. 1
rem kierrosta minuutissa (rpm) 2
% prosentti 3
m/s metrid sekunnissa 4
A ampeeri 5
\Y voltti 6
Hz hertsi 7
s sekunti 8
tunti 9
kh kilotunti 10
C celsius 11
Ift paunaa jalkaa kohden 12
mA milliampeeri 13
mV millivoltti 14
kW kilowatti 15
w watti 16
kWh kilowattitunti 17
F fahrenheit 18
hv hevosvoima 19
MWh megawattitunti 20
m3h kuutiota tunnissa 21
I's litraa sekunnissa 22
baari baari 23
kPa kilopascal 24
GPM gallonaa minuutissa 25
PSI paunaa kuutiotuumaa kohti 26
CFM kuutiojalkaa minuutissa 27
ft jalkaa 28
MGD miljoonaa gallonaa paivassa 29
iHg elohopeatuumaa 30
FPM jalkaa minuutissa 31
Ibs paunaa 32
34.03 PROSESSI Valitsee muuttujan, joka skaalataan halutuksi prosessimuuttujaksi. Katso
MUUTTUJA parametri 34.01.
0...9999 Parametrinumero 0...9999
34.04 MOOT NOP Maarittda suodatusaikavakion oloarvolle 01.02 NOPEUS. Aikavakio vaikuttaa
SUODAIKA kaikkiin toimintoihin, joissa kaytetaan oloarvoa NOPEUS.
Nopeuden oloarvoa kaytetaan esim. nopeusvalvonnassa (pgramgtriryhmé 32
VALVONTA analogialdhddn arvona (ryhma 15 ANALOGIALAHDQOT) tai
ohjauspaneelin tai PC-tietokoneen naytdlla nakyvana oloarvona.
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0 ... 20000 ms Suodatusaikavakio 0 ... 20000
% - - :
Suodattamaton signaali 0 =|- (1 - e¥T)
4
100
| = suotimen tulo (vaihe)
63 . . O = suotimen 18ht6
Suodatettu signaali .
t = aika
. T = suodatusaikavakio
— t
T
34.05 MOOT MOM Maarittda momentin oloarvon suodatusajan (oloarvo 01.05). Vaikuttaa myos
SUODAIKA momentin valvontaan (parametrit 32.07 ja 32.09) ja analogialdhd6n kautta
luettuun momenttiin.
0...20000 ms Suodatusaikavakio 0 ... 20000
% A ; ; .
Suodattamaton signaali 0 =-(1-e VT)
100
63 | = suotimen tulo (vaihe)
. . O = suotimen 18ht6
Suodatettu signaali t = aika
. , T = suodatusaikavakio
— t
T
34.06 NOLLAA Nollaa moottorin kayntiaikalaskurin (oloarvo 01.43).
KAYNTIAIKA
El Ei nollausta. 0
KYLLA Kuittaus. Laskuri aloittaa nollasta. 65535

35 MOOT LAMPOT MITT | Moottorin lampétilan mittaus. Lisatietoja toiminnosta on kohdissa Moottorin
ldmpdtilan mittaus vakio-l/O-kortilla sivulla 74 ja Moottorin lampétilan mittaus
analogisen I/O-laajennuksen kautta sivulla 76.

35.01 MOOT 1 A1 MITT Asettaa moottorin 1 [Ampd&tilan mittaustoiminnon paalle ja valitsee anturityypin.
Huomaa: Jos lisdvarusteena saatavaa analogia-1/O-laajennusta (RAIO)
kaytetaan lampdétilan mittaukseen ja parametrin 35.01 MOOT 1 Al1 MITT ja/tai
35.04 MOOT 2 Al2 MITT arvoksi on asetettu 1xPT100, analogialaajennuksen
tulosignaalialueeksi on asetettava 0...2 V (ei 0...10 V) DIP-kytkimilla.

El KAYTOSSA Toiminto ei ole kéytéssa.

1xPT100 Toiminto on kaytossa. Lampdtila mitataan yhdella Pt 100 -anturilla. 2
Analogialdhtd AO1 sy6ttda vakiovirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin Iampétila nousee. My6s anturin yli meneva jannite
nousee. Myds anturin jannite kasvaa. Lampétilan mittaustoiminto lukee
jannitteen analogiatulosta Al1 ja muuntaa sen celsiusasteiksi.

2XPT100 Toiminto on k&ytdssa. Lampdtila mitataan kahdella Pt 100 -anturilla. Katso 3
1xPT100.

3XPT100 Toiminto on kaytossa. Lampdtila mitataan kolmella Pt 100 -anturilla. Katso 4

1xPT100.
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1.3PTC Toiminto on kdytdssa. Lampédtilaa valvotaan 1-3 PTC-anturilla tai 1-3:lla 5
KTY84-1xx silikonilampétila-anturilla. Analogialahtd AO1 syoéttaa vakiovirtaa
anturin/antureiden kautta. Anturin resistanssi kasvaa voimakkaasti, kun
moottorin lampétila ylittda anturin ohjelampdtilan (Tief). Myds vastuksen vyli
meneva jannite nousee. Lampdtilan mittaustoiminto lukee jannitteen
analogiatulon Al1 kautta ja muuntaa sen ohmeiksi. Seuraavassa kaaviossa on
kuvattu tyypillisid PTC-anturin resistanssiarvoja moottorin kayttélampdétilan
funktiona.
Ohm
Lampadétila Resistanssi 4000
Normaali 0...1,5 kohm 1330
Ylilampd >4 kohm
550
100
T

35.02 MOOT 1 HAL RAJA | Maarittda moottorin 1 lampétilan mittauksen hélytysrajan. Halytys annetaan,
kun raja ylittyy.

-10 ... 5000 ohm/°C | Raja celsiusasteina (°C) tai ohmeina. °C: parametrin 35.01 arvo on 1xPT100, |-10 ... 5000
(PTC/Pt100) 2XPT100, 3XPT100. Ohmi: parametrin 35.01 arvoon 1...3 PTC.

35.03 MOOT 1 VIKA RAJA | M&arittda moottorin 1 lampdétilan mittauksen vikalaukaisurajan. Vikailmoitus
annetaan, kun raja ylittyy.

-10 ... 5000 ohm/°C Raja celsiusasteina (°C) tai ohmeina. °C: parametrin 35.01 arvo on 1xPT100, |-10... 5000
(PTC/Pt100) 2XPT100, 3XPT100. Ohmi: parametrin 35.01 arvoon 1...3 PTC.

35.04 MOOT 2 AI2 MITT Asettaa moottorin 2 Iampédtilan mittaustoiminnon paalle ja valitsee anturityypin.
Kaksi moottoria voidaan suojata vain kayttamalla lisdvarusteena saatavaa
analogialaajennusmoduulia. Parametrin 98.12 on oltava kaytossa.

Huomaa: Jos 98.12 on kaytdssa, analogista 1/0O-laajennusta kaytetadn myos
moottorin 1 lampétilan mittaukseen (vakio-l/O-liittimet eivat ole kaytdssa).
Huomaa: Jos lisdvarusteena saatavaa analogia-1/O-laajennusta (RAIO)
kaytetdan lampaotilan mittaukseen ja parametrin 35.01 MOOT 1 Al1 MITT ja/tai
35.04 MOOT 2 Al2 MITT arvoksi on asetettu 1xPT100, analogialaajennuksen
tulosignaalialueeksi on asetettava 0...2 V (ei 0...10 V) DIP-kytkimilla.
El KAYTOSSA Katso kohta 35.01. 1
1xPT100 Katso kohta 35.01. 2
2XPT100 Katso kohta 35.01. 3
3XPT100 Katso kohta 35.01. 4
1..3PTC Katso kohta 35.01. 5

35.05 MOOT 2 HAL RAJA | Maarittda moottorin 2 lampétilan mittaustoiminnon halytysrajan. Halytys
annetaan, kun raja ylittyy.

-10 ... 5000 ohm/°C | Katso kohta 35.02. -10 ... 5000

(PTC/Pt100)
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35.06 MOOT 2 VIKA RAJA | M&arittda moottorin 2 lampdtilan mittauksen vikalaukaisurajan. Vikailmoitus
annetaan, kun raja ylittyy.
-10 ... 5000 ohm/°C Katso kohta 35.03. -10 ... 5000
(PTC/Pt100)
35.07 MOOT MALLIN Valitsee, kaytetaanko mitattua moottorin 1 [ampétilaa moottorimallin
KOMP kompensoinnissa.
El Toiminto ei ole kaytossa.
KYLLA Lampotilaa kaytetdan moottorimallin kompensoinnissa. 2
Huomaa: Arvo voidaan valita vain, kun kaytetdan Pt 100 -anturia/antureita.
YES PAR35.08 Moottorin lampétila tuodaan automaatiojarjestelmasta taajuusmuuttajaan. 3
35.08 MOT MOD COMP Moottorin Iampétilan takaisinkytkentasignaalin 1ahde, kun parametrin 35.07
PTR arvoksi on asetettu YES PAR35.08.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. -
+255.255.31/C.- Esimerkki: Yhteyden osoitin 85.01 VAKIO 1:
32768 ... C.32767 | 35,08 MOT MOD COMP PTR = +.085,001,00.
40 PID-SAATAJA - prosessin PID-s&ét6 (99.02 = PID-SAATO)
- nopeus- tai momenttiohjeen trimmaus (99.02 ei ole PID-SAATO)
- prosessin PID-s&adén nukkumistoiminto (99.02= PID-SAATO)
Lisatietoja on kohdassa Prosessin PID-saaté sivulla 71.
40.01  PID VAHVISTUS Maarittaa prosessin PID-saatajan vahvistuksen.
0,1...100,0 Vahvistuksen arvo. Seuraavassa taulukossa on muutamia esimerkkeja 10 ... 10000
vahvistuksen asetuksista ja niiden aiheuttamista nopeuden muutoksista, kun
- 10 tai 50 % eroarvon muutos
(eroarvo = prosessin ohjearvo - prosessin oloarvo).
- moottorin maksiminopeus on 1 500 rpm (parametri 20.02)
PID- Nopeuden muutos: Nopeuden muutos:
vahvistus 10 % eroarvo 50 % eroarvo
0,5 75 rpm 375 rpm
1,0 150 rpm 750 rpm
3,0 450 rpm 1 500 rpm (rajoitettu)
40.02 PID INTEGR.AIKA Maarittaa PID-s&atimen integrointiajan.
Virheen/sé&étimen 14ht6
0 I | = saatimen tulo (virhe)
O = saatimen 18ht6
G-l { / G = vahvistus
! t = aika
G-l { ‘ Ti = integrointiaika
— aika
Ti
0,02 ... 320,00 s Integrointiaika 2 ...32000
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40.03 PID DERIV. AIKA Maarittda PID-s&atimen derivointiajan. S&atimen [&hddn derivointiosa
lasketaan kahden perattaisen virhearvon avulla (Ex_1 ja Ek) seuraavan kaavan
mukaisesti:

PID DERIV. AIKA - (Ek - Ek.4)/Tg, jossa
Ts = 12 ms nayteaika
E = eroarvo = prosessin ohjearvo - prosessin oloarvo

0,00...10,00 s Derivointiaika. 0... 1000

40.04 PID DERIV. SUOD. Maarittaa aikavakion yksinapaiselle suotimelle, jota kaytetaan tasoittamaan
prosessin PID-saatimen derivointiosaa.

0,04 ...10,00 s Suodatusaikavakio. 4 ...1000
% . . )
Suodattamaton signaali 0 = |- (1 - e¥T)
100
| = suotimen tulo (vaihe)
63 = i 3htd
Suodatettu signaali O_ §uot|men lahto
t = aika
‘ T = suodatusaikavakio
— t
T
40.05 EROARVON Kaantaa eroarvon prosessin PID-saatajan tulossa (eroarvo = prosessin
KAANTO ohjearvo - prosessin oloarvo).
El Ei kaantoa 0
KYLLA Invertointi. 65535

Nukkumistoiminnon ollessa paalla taajuusmuuttaja toimii seuraavasti:

Taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan, kun moottorin nopeus laskee
nukkumistason alapuolelle (02.02 < 40.21) ja kun prosessin PID-oloarvo on
pienempi havahtumisraja (01.34 < 40.23).

Taajuusmuuttaja havahtuu, kun prosessin PID-oloarvo on suurempi kuin
havahtumisraja (01.34 > 40.23).

Katso my0s kohta Prosessin PID-sé&dén nukkumistoiminto sivulla 72.

40.06 OLOARVON VALINTA| Valitsee prosessin PID-saatajan oloarvon: Muuttujien OLO1 ja OLO2 Iahteet
maaritetaan parametreilla 40.07 ja 40.08.

OLO1 OLO1 1
OLO1-0OLO2 OLO1:n ja OLO 2:n erotus. 2
OLO1+0LO2 OLO1:n ja OLO2:n summa. 3
OLO1*0L02 OLO1:n ja OLO2:n tulo. 4
OLO1/0LO2 OLO1:n ja OLO2:n osamaara. 5
MIN(O1,02) Valitsee pienemman oloarvoista OLO1 ja OLO2. 6
MAX(01,02) Valitsee suuremman oloarvoista OLO1 ja OLO2. 7
sqrt(0O1 - 02) OLO1:n ja OLO2:n erotuksen nelijuuri. 8
sqO1+sq02 OLO1:n ja OLO2:n nelidjuurten summa. 9
40.07 OLOARVOTULO 1 Valitsee muuttujan OLO1 lahteen. Katso parametri 40.06.
Al Analogiatulo Al1 1
Al2 Analogiatulo Al2 2
AI3 Analogiatulo AI3 3
AlS Analogiatulo AlS 4
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Al6 Analogiatulo Al6 5
PARAM 40.25 Lahde valittu parametrilla 40.25. 6
40.08 OLOARVOTULO 2 Valitsee muuttujan OLO2 l&hteen. Katso parametri 40.06.
Al1 Analogiatulo Al1 1
Al2 Analogiatulo Al2 2
Al3 Analogiatulo AI3 3
Al5 Analogiatulo Al5 4
Al6 Analogiatulo Al6 5
40.09 OLOARV 1 MIN Maarittda oloarvon 1 minimiarvon, jos oloarvon 1 Iahteeksi on valittu
analogiatulo. Katso parametri 40.07. Oloarvon 1 minimi- ja maksimiasetukset
(40.10) maarittavat, kuinka mittauslaitteesta saatu jannite/virtasignaali
muunnetaan prosessin PID-saatajan kayttamaksi prosenttiarvoksi.
-1000 ... 1000% Minimiarvo prosentteina asetetusta analogiatuloalueesta. Alla olevassa -10000 ...
yhtaléssa neuvotaan miten arvo lasketaan, kun analogiatuloa Al1 kaytetaan 10000
oloarvona 1.
Al1min - 13.01 100%
OLOARYV 1 MINIMI = 13.02 - 13.01 o
Al1min Mittauslaitteesta saatu jannitearvo, kun mitattu prosessin
oloarvo on halutulla minimitasolla.
13.01 Al1 minimi (parametriasetus)
13.02 Al1 maksimi (parametriasetus)
40.10 OLOARV 1 MAX M&aarittda oloarvon 1 maksimiarvon, jos oloarvon 1 I1&hteeksi on valittu
analogiatulo. Katso parametri 40.07. Oloarvon 1 minimi- ja maksimiasetukset
(40.09) maarittavat, kuinka mittauslaitteesta saatu jannite/virtasignaali
muunnetaan prosessin PID-saatajan kayttamaksi prosenttiarvoksi.
-1000 ... 1000% Maksimiarvo prosentteina asetetusta analogiatuloalueesta. Alla olevassa -10000 ...
yhtaldssa neuvotaan miten arvo lasketaan, kun analogiatuloa Al1 kaytetaan 10000
oloarvona 1.
Al1max - 13.01
OLOARV1 MAX = - 100%
13.02-13.01
Al1max Mittauslaitteesta saatu jannitearvo, kun mitattu prosessioloarvo
on halutulla maksimitasolla.
13.01 Al1 minimi (parametriasetus)
13.02 Al1 maksimi (parametriasetus)
40.11 OLOARV 2 MIN Katso parametri 40.09.
-1000 ... 1000% Katso parametri 40.09. -10000 ...
10000

40.12 OLOARYV 2 MAX

Katso parametri 40.10.
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-1000 ... 1000% Katso parametri 40.10. -10000 ...
10000
40.13 PID INTEGROINTI Valitsee kayttéon prosessin PID-saatajan integroinnin.
POIS Ei kaytdssa
PAALLA Kéaytossa 2
40.14 TRIMMAUS Asettaa suoran tai suhteellisen trimmauksen paalle. Trimmausta kaytettdessa
taajuusmuuttajan ohjeeseen voidaan liittda korjauskerroin. Lisatietoja on
kohdassa Ohjeen trimmaus sivulla 48.
Esimerkki: Nopeussaadetty liukuhihna, jossa hihnan kireys on otettava
huomioon: Nopeusohjetta on hieman saadetty (trimmattu) mitatun hihnan
kireyden mukaan.
Ei ndy, kun parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO.
POIS Trimmaus ei ole kaytdssa.
SUHTEELLINEN Trimmaus on kaytéssa. Trimmauskerroin on suhteessa ulkoiseen 2
%-ohjeeseen (REF2). Katso parametri 11.06.
SUORA Trimmaus on kaytéssa. Trimmauskerroin on suhteessa ohjeen saatopiirissa 3
olevaan kiintedan maksimirajaan (maksiminopeus, -taajuus tai -momentti).
40.15 TRIM OHJE VALINTA | Valitsee trimmausohjeen signaalilahteen. Ei ndy, kun parametrin 99.02 arvo on
PID-SAATO.
Esimerkki: Al5 trimmausohjeena
sclAl5
! minAl5 = parametri 13.16
maxAl5 = parametri 13.17
o sclAI5 = parametri 13.18
<
2 Analogiatuloa Al5 voidaan kayttaa
3 vain lisdvarusteena saatavan 1/O-
E laajennusmoduulin kanssa.
=
sclAI5 /- ..
-maxAl5 -minAl5 minAl5 maxAl5
Analogiatulosignaali
Al1 Analogiatulo Al1 1
Al2 Analogiatulo Al2 2
Al3 Analogiatulo Al3 3
Al5 Analogiatulo Al5 4
Al6 Analogiatulo Al5 5
PAR 40.16 Parametrin 40.16 arvoa kaytetaan trimmausohjeena. 6
PAR 40.28 Parametrin 40.28 arvoa kaytetdan trimmausohjeena. 7
40.16  TRIM OHJE Maarittaa trimmausohjeen arvon, kun parametrin 40.15 arvoksi on valittu PAR
40.16. Ei nay, kun parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO.
-100,0 ... 100,0% Trimmausohje -10000 ...
10000
40.17 TRIM SAATORAJA Maarittaa PID-saatéjan 1ahddn kertoimen, jota kaytetdan trimmauskertoimena.

Ei ndy, kun parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO.
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-100,0 ... 100,0% Kerroin - 10000 ...
10000
40.18 TRIM VALINTA Valitsee, korjataanko nopeus- tai momenttiohjetta trimmaamalla.
Ei ndy, kun parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO.
NOPEUS TRIM Nopeusohjeen trimmaus
MOMENTT TRIM Momenttiohjeen trimmaus
SUORANOP T Nopeusohjeen trimmaus. Trimmausohje lisatdan nopeusohjeeseen kiihdytys/ | 3
hidastusajan laskemisen jalkeen. Trimmaus ei ole kdytdssa hidastavan
pysaytyksen tai hatdpysaytyksen aikana tai parametrilla 30.18 maaritetyssa
nopeudessa kenttavaylatiedonsiirrossa tapahtuvan katkoksen aikana.
40.19 OLOARVON Maarittda aikavakion suotimelle, jonka kautta prosessin takaisinkytkenta on
SUOD.AIK kytketty PID-s&atimeen.
0,04 ... 10,00 s Suodatusaikavakio. 4 ...1000
% /Suodattamaton signaali 0 =-(1-e"T)
Ji4
100 | = suotimen tulo (vaihe)
63 O = suotimen |&hto
Suodatettu signaali t = aika
T = suodatusaikavakio
— t
T
40.20 NUKKUMIS VALINTA | Asettaa nukkumistoiminnon péalle ja valitsee aktivointisignaalin l1ahteen.
Nakyy naytélla vain, kun parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO.
Lisatietoja on kohdassa Prosessin PID-saadén nukkumistoiminto sivulla 72.
POIS Ei kaytossa.
SISAINEN Paalla tai pois paaltd automaattisesti parametrien 40.21 ja 40.23 arvojen 2
mukaan.
DI1 Toiminto asetetaan paalle / pois paalta digitaalitulon DI1 kautta. 3
Paalla: Digitaalitulo DI1 = 1. Pois paalta: DI1 = 0.
Parametreilla 40.21 ja 40.23 asetetut sisdiset nukkumistoiminnon kriteerit eivat
ole voimassa. Nukkumis- ja havahtumisviivet ovat voimassa (parametrit 40.22
ja 40.24).
DI2 Katso DI1. 4
DI3 Katso DI1. 5
Dl4 Katso DI1. 6
DI5 Katso DI1. 7
DI6 Katso DI1. 8
DI7 Katso DI1. 9
DI8 Katso DI1. 10
DI9 Katso DI1. 11
DI10 Katso DI1. 12
DI11 Katso DI1. 13
D12 Katso DI1. 14
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40.21 NUKKUMISRAJA Maarittdd nukkumistoiminnon kaynnistysrajan. Jos moottorin nopeus laskee
maaritetyn tason alapuolelle (40.21) pidemmaksi ajaksi kuin nukkumisviive
(40.22), taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan: moottori pysahtyy ja
ohjauspaneelin naytolla nakyy varoitus "PID NUKKUU”.
Nakyy naytolla vain, kun parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO.
0,0 ... 7200,0 rpm Nukkumisraja 0...7200
40.22 NUKKUMISVIIVE Maarittda nukkumistoiminnon kaynnistysviiveen. Katso parametri 40.21. Kun
moottorin nopeus laskee nukkumistason alapuolelle, laskuri kdynnistyy. Kun
moottorin nopeus ylittdd nukkumistason, laskuri nollautuu.
Nakyy naytolla vain, kun parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO.
0,0...3600,0 s Nukkumisviive 0 ... 36000
40.23 HAVAHTUMISRAJA | Maarittdd nukkumistoiminnon heraamisrajan. Taajuusmuuttaja heraa, jos
prosessin oloarvo on asetettua heraamisrajan arvoa (40.23) alemmalla tasolla
heraamisviivetta (40.24) pidempaan.
Nakyy naytolla vain, kun parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO.
0,0 ... 100,0+% Havahtumisraja prosentteina prosessiohjearvosta. 0 ... 10000
40.24 HAVAHTUMISVIIVE | Maarittda nukkumistoiminnon heraamisviiveen. Katso parametri 40.23. Kun
prosessin oloarvo laskee alle herdamisrajan, heradmislaskuri kaynnistyy. Kun
prosessin todellinen arvo ylittda heraamisrajan, laskuri nollautuu.
Nakyy naytolla vain, kun parametrin 99.02 arvo on PID-SAATO.
0,0...3600,0 s Havahtumisviive 0...36000
40.25 OLO1PTR Maarittaa parametrin 40.07 arvon PAR 40.25 |ahteen tai vakion.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen valisista eroista on | 100 = 1%
+255.255.31/C.- parametrissa 10.04.
32768 ... C.32767
40.26  PID MINIMI Maarittaa PID-saatimen lahdon minimirajan. Saatajan kayttd voidaan rajoittaa
tietylle nopeusalueelle minimi- ja maksimirajoilla.
Esimerkki: Prosessin PID-saaddssa moottori asetetaan pydrimaan vain
eteenpain valitsemalla PID-minimirajaksi 0 % ja maksimirajaksi 100 %.
-100 ... 100% Raja prosentteina moottorin absoluuttisesta maksiminopeudesta. 100 = 1%
40.27  PID MAKSIMI Maarittaa PID-saatimen lahdon maksimirajan. Saatajan kayttd voidaan
rajoittaa tietylle nopeusalueelle minimi- ja maksimirajoilla. Katso parametri
40.26.
-100 ... 100% Raja prosentteina moottorin absoluuttisesta maksiminopeudesta. 100 = 1%
40.28 TRIM OHJE PTR Maarittda trimmausohjeen arvon, kun parametri 40.15 on asetettu arvoon PAR
40.28.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo: 100 = 1%
+255.255.31/ C.- - Parametriosoitin: invertointi-, ryhma-, indeksi- ja bittikentat. Bittinumero on
32768 ... C.32767 kaytdssa ainoastaan loogisten arvojen syoétteita kasittelevissa lohkoissa.
- Vakioarvo: invertointi- ja vakiokentat. Invertointikentan arvon on oltava C,
jotta vakioasetus voidaan ottaa kayttéon.
42 JARRUN OHJAUS Mekaanisen jarrun ohjaus. Toiminto toimii 100 ms:n aikatasolla. Toiminto on
kuvattu kohdassa Mekaanisen jarrun ohjaus sivulla 78.
42.01 JARRUNOHJAUS Asettaa jarrun ohjauksen paalle.
POIS Ei kaytossa.
PAALLA Kaytossa 2
42.02 JARRUN TILATIETO | Asettaa ulkoisen jarrun kytkennan valvonnan paalle ja valitsee signaalilahteen.

Ulkoisen valvontasignaalin kaytté on valinnaista.
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POIS Ei kaytdssa. 1
DI5 Kaytossa. Signaalilahteena on digitaalitulo DI5. DI5 = 1: Jarru on auki. DI5 = 0: | 2
jarru on suljettu.
DI6 Katso DI5. 3
DI11 Katso DI5.
D12 Katso DI5. 5
42.03 JARRUN Maarittda jarrun avausviiveen (= viive sisdisen jarrunavauskomennon ja
AVAUSVIIVE moottorin nopeussaaddn vapautuksen valilld). Viivelaskuri kdynnistyy, kun
taajuusmuuttaja on magnetoinut moottorin ja nostanut moottorin momentin
jarrun vapautuksen yhteydessa tarvittavalle tasolle (parametrit 42.07 ja 42.08).
Samalla kun laskuri kaynnistyy, jarrun ohjaus saa jarrua ohjaavan relelahdén
paastamaan ja jarru alkaa avautua.
0,0...50s Sulkuviive. Viiveeksi on asetettava sama arvo, jonka jarrun valmistaja on 0...500
ilmoittanut jarrun mekaaniseksi avausviiveeksi.
42.04 JARRUN Maarittaa jarrun sulkuviiveen. Viivelaskuri kaynnistyy, kun moottorin nopeuden
SULKUVIIVE oloarvo laskee asetetun rajan (parametri 42.05) alapuolelle ja taajuusmuuttaja
on saanut pysaytyskomennon. Samalla kun laskuri kdynnistyy, jarrun ohjaus
saa jarrua ohjaavan relelahdon paastdmaan ja jarru alkaa sulkeutua. Viiveen
aikana jarrutoiminto pitdd moottorin jannitteisena ja estaa moottorin nopeutta
laskemasta nollanopeuden alle.
0,0...60,0s Sulkuviive. Viivearvoksi on asetettava sama arvo, jonka jarrun valmistaja on 0 ... 6000
ilmoittanut jarrun mekaaniseksi sulkeutumisviiveeksi (= toimintoviive
sulkeutuessa).
42.05 JARRUN SULKUNOP | M&érittéda jarrun sulkunopeuden. Katso parametri 42.04.
0...1000 rpm Sulkunopeus (absoluuttiarvo) 0...100000
42.06 JARRUN VALVONTA | Maéarittelee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi, kun ulkoisen jarrun
tilatietosignaalin tila ei vastaa jarrun ohjaustoiminnon edellyttdmaa tilaa.
PYSAYTA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan: taajuusmuuttaja ilmoittaa viasta ja pysayttaa | 1
moottorin.
VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen. 2
42.07 KAYNN MOMENT Valitsee jarrun avauksessa tarvittavan moottorin kaynnistysmomenttiohjeen
VAL lahteen. Arvo luetaan prosentteina moottorin nimellismomentista.
El Lahdetta ei ole valittu. Tama on oletusarvo. 1
Al1 Analogiatulo Al1 2
Al2 Analogiatulo Al2 3
Al3 Analogiatulo AI3 4
AlS Analogiatulo AlS 5
Al6 Analogiatulo Al6 6
PAR 42.08 Maaritetaan parametrilla 42.08. 7
MUISTI Edellisen jarrun sulkukomennon yhteydessa tallennettu moottorin momentti. 8
42.08 KAYNNISTYSMOME | Maarittd4 moottorin kdynnistysmomentin jarrun avauksessa, jos parametrin
NTT 42.07 arvo on PAR 40.28.
-300 ... 300% Momentin arvo prosentteina moottorin nimellismomentista -30000 ...
30000
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42.09

JATKETTU KAY AIKA

Méaarittelee taajuusmuuttajalle pidennetyn kayntiajan jarrun sulkeutuessa.
Viiveen aikana moottorin magnetointi jatkuu ja moottori on valmis valittdmaan
uudelleenkaynnistykseen.

0,0...60,0s

0,0 s = Jarrunohjaustoiminnon normaali pysaytys: Moottorin magnetointi
kytkeytyy pois paalta, kun jarrun sulkuviive on kulunut.

0,1...60,0 s = Jarrunohjaustoiminnon pidennetty kaynti: Moottorin magnetointi
kytkeytyy pois paalta, kun jarrun sulkuviive ja pidennetty kdyntiaika ovat
kuluneet. Pidennetyn kayntiajan aikana kaytetdan nollamomenttiohjetta, ja
moottori on valmis valittdmaan uudelleenkdynnistykseen.

Kay/Seis

Moottori magnetoitu

1 = jarrun sulkunopeus
2 = jarrun sulkuviive
3 = pidennetty kayntiaika

>

100=1s

42.10

JARR LUKITUSAIKA

Asettaa jarrun pitotoiminnon paalle ja maarittda pitoviiveen. Toiminto vakauttaa
sovelluksen toimintaa, kun moottori toimii Iahella nollanopeutta eika mitattua
nopeuden takaisinkytkentaa ole kaytettavissa (pulssianturi).

0,0...60,0s

0,0 s = ei kdytdssa.

0,1s...60,0 s = kaytdssa. Jos moottorin nopeusohjeen absoluuttiarvo laskee
alle jarrun sulkunopeuden:

- Jarrun pitoviivelaskuri kdynnistyy.

- Jarru sulkeutuu jarrunohjaustoiminnon normaalin pysaytyksen mukaisesti.

Viiveen aikana toiminto pitaa jarrun suljettuna nopeusohjeen arvosta ja
kaynnistyskomennon arvosta huolimatta. Kun viive on kulunut, toiminta jatkuu
normaalisti.

100=1s

45 ENERGY OPT

Energian optimointiasetukset.

45.02

ENERGY TARIFF1

Energian hinta kilowattituntia kohden. Kaytetdan apuna saastojen
laskennassa. Katso parametrit 01.46 SAVED KWH, 01.48 SAVED AMOUNT ja
01.50 SAVED CO2.

0,0000...1024,0000

Energian hinta kilowattituntia kohden.

1=0,001

45.06

E TARIFF UNIT

Maarittda saastolaskelmissa kaytetyn valuutan.

LOCAL

Valuutta maaritetaan parametrin 99.01 Language asetuksella.

EUR

Euro

usD

Yhdysvaltain dollari

45.08

PUMP REF POWER

Pumpun teho, kun se on kytketty suoraan sy6ttoon. Kaytetdan apuna
energiasaastojen laskennassa. Katso parametrit 01.46 SAVED KWH, 01.48
SAVED AMOUNT ja 01.50 SAVED CO2.

0... 950%

Pumpun teho prosentteina moottorin nimellistehosta. Huomaa: Maksimiarvo
maaraytyy moottorin mukaan ja lasketaan kaynnistyksen tai moottorin
tehonmuutoksen yhteydessa.

1000 =
100%
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45.09 ENERGY RESET Nollaa energialaskurit 01.46 SAVED KWH, 01.47 SAVED GWH, 01.48 SAVED
AMOUNT, 01.49 SAVED AMOUNT M, 01.50 SAVED CO2 ja 01.51 SAVED
CO2 KTON.
DONE Nollausta ei ole pyydetty (normaali toiminta). 0
RESET Nollaa energialaskurit. Asetus palaa automaattisesti arvoon DONE.
50 PULSSI-ENKOODERI | Pulssianturin liitanta. Nakyy naytolla vain, kun pulssianturi (lisdvaruste) on
asennettu ja asetettu paalle parametrilla 98.01.
Asetukset eivat muutu, vaikka sovellusmakroa vaihdettaisiin.
50.01 PULSSIEN LKM Pulssien lukumaara kierrosta kohden.
0 ... 29999 ppr Pulssien lukumaara/kierros (pulses per round, ppr) 0 ... 29999
50.02 MITTAUSMENETELM | Maarittaa, kuinka anturipulssit lasketaan.
A
A “BDIR Kanava A: nopeus lasketaan nousevien reunojen perusteella. Kanava B: 0
suunta.
A Kanava A: nopeus lasketaan nousevien ja laskevien reunojen perusteella. 1
Kanava B: ei kaytOssa.
A _BDIR Kanava A: nopeus lasketaan nousevien ja laskevien reunojen perusteella. 2
Kanava B: suunta.
A _B_. Kaikki reunat lasketaan. 3
50.03 ENKOODERIVIKA Maarittaa taajuusmuuttajan toiminnan, jos pulssianturin ja sen liitantdmoduulin
valilla tai moduulin ja taajuusmuuttajan valilla havaitaan tiedonsiirtovika.
Pulssianturin valvontatoiminto aktivoituu, jos toinen seuraavista tiloista on
voimassa:
- Arvioidun nopeuden ja pulssianturista mitatun nopeuden valinen ero on
suurempi kuin 20 % moottorin nimellisnopeudesta.
- Pulssianturista ei vastaanoteta pulsseja maaratyn ajan kuluessa (katso
parametri 50.04) ja taajuusmuuttaja on samaan aikaan virran tai momentin
raja-arvossa.
VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen. 0
PYSAYTA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan, antaa vikailmoituksen ja pysayttaa moottorin.| 65535
50.04 ENCODEERI VIIVE Maarittaa pulssianturin valvontatoiminnon aikaviiveen (katso parametri 50.03).
0 ... 50000 ms Aikaviive 0 ... 50000
50.05 ENCODER DDCS CH | Maarittda ohjauskortin valokuitukanavan, josta ohjelma lukee pulssianturin
litantamoduulista tulevat signaalit.
Asetus on voimassa vain, kun moduuli on kytketty taajuusmuuttajaan DDCS-
litdnnan kautta (ei taajuusmuuttajan lisékorttipaikkaan).
CH1 Signaalit luetaan kanavasta 1 (CH1). Pulssianturin liitdntdmoduulin on oltava | 1
kytkettynd CH1-kanavaan CH2-kanavan sijaan sellaisissa sovelluksissa, joissa
CH2 on varattu isdntdasemalle (esim. isédnté/orja-sovellus). Katso myds
parametri 70.03.
CH2 Signaalit luetaan kanavasta 2 (CH2). Voidaan kayttaa useimmissa 2
tapauksissa.
50.06 SPEED FB SEL Maarittda sddddssa kaytettdvan nopeuden takaisinkytkennan.
INTERNAL Laskettu nopeus 65535
ENCODER Pulssianturilla mitattu nopeuden oloarvo 0
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50.07 ENC CABLE CHECK | Valitsee taajuusmuuttajan toiminnan, kun anturin signaali on kadonnut.
Huomaa: Valvonta on vain RTAC-03:lle. Lisatietoja on RTAC-03 Pulse
Encoder Interface Module User’s Manual -oppaassa [3AFE68650500
(englanninkielinen)].
NO Ei toimintaa 0
WARNING Taajuusmuuttaja antaa varoituksen ENC CABLE.
FAULT Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ENC CABLE. 2
51 KOMM. MODULI Parametrit nakyvat naytolla ja niita tarvitsee muuttaa vain silloin, kun
kenttavaylasovitin (lisdvaruste) on asennettu ja valittu parametrilla 98.02.
Lisatietoja parametreista on kenttavaylasovittimen kayttboppaassa ja luvussa
Kenttévéaylaohjaus.
Nama parametriasetukset eivat muutu, vaikka makroa vaihdettaisiin.
52 VAKIO MODBUS Vakio-Modbus-litdnnan asetukset. Lisatietoja on luvussa Kenttévéylédohjaus.
52.01 ASEMANUMERO Maarittada laitteen osoitteen. Kahta laitetta, joilla on sama osoite, ei voida
kayttda yhta aikaa.
1...247 Osoite 1=1
52.02 SIIRTONOPEUS Maarittaa liitdnnan siirtonopeuden.
600 600 bittia/s 1
1200 1200 bittia/s 2
2400 2400 bittia/s 3
4800 4800 bittia/s 4
9600 9600 bittia/s 5
19200 19200 bittia/s 6
52.03 PARITEETTI Maarittaa pariteetti- ja stop-bittien kaytén. Samaa asetusta on kaytettava
kaikissa verkossa olevissa asemissa.
El 1 STOPBIT Ei pariteettibittia, yksi stop-bitti 1
El 2 STOPBIT Ei pariteettibittia, kaksi stop-bittia 2
PARITON Pariton pariteettibitti, yksi stop-bitti 3
PARILLINEN Parillinen pariteettibitti, yksi stop-bitti 4
60 ISANTA/ORJA Isanta/orja-sovellus. Lisatietoja on luvussa Usean taajuusmuuttajan isénté/
orja-kaytto sivulla 81 ja erillisessa Master/Follower Application Guide -
oppaassa (3AFE64590430 englanninkielinen]).
60.01  VALOKUITU YHTEYS | M&éarittda taajuusmuuttajan tehtédvan isanté/orja-litAnnassa.
Huomaa: Kahta isantdasemaa ei saa liittda verkkoon. Jos orjamuuttaja
vaihdetaan isantdmuuttajaksi (tai painvastoin) talla parametrilla, RMIO-korttiin
on kytkettava jannite uudelleen, jotta isénté/orja-liitdnta toimii kunnolla.
El KAYTOSSA Isénté/orja-liitanta ei ole kaytdssa. 1
ISANTA Isantdasema 2
ORJA Orja-asema 3
VALMIUDESSA Orja-asema, joka lukee ohjaussignaalit kenttavaylaliitdnnan kautta eika isantéd/ | 4
orja-litdnnan kautta.
60.02 MOM OHJE Valitsee moottorin momentinsdaddssa kaytettavan ohjearvon. Yleensa arvoa
VALITSIN muutetaan vain orja-asemassa tai -asemissa.

Parametri nakyy vain, kun parametrin 99.02 arvo on MOMENTTISAATO.
Momenttivalitsin edellyttaa, ettd ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2) on kaytdssa.
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NOLLA

Arvon valinta pakottaa momentinvalitsimen |&hd®n nollaan.

NOPEUS

Orjan nopeussaatimen lahtéa kaytetdan moottorin momentinsdadodn ohjeena.
Taajuusmuuttaja on nopeussaadetty. Arvoa SPEED voidaan kayttaa seka orja-
ettd isdntdasemassa, jos

- isdnnan ja orjan moottorin akselit on kytketty joustavasti. (Pieni nopeusero
isannan ja orjan valilla on mahdollista/sallitaan.)

- kuormitusjousto on kaytdssa (katso parametri 60.06).

2

TORQUE

Taajuusmuuttaja on momenttisdadetty. Arvoa kaytetédan orja-asemassa tai
-asemissa, kun isdnnan ja orjan moottorin akselit on kytketty kiintedsti
vaihteilla, ketjulla tai muulla mekaanisella voimansiirtotavalla eika
taajuusmuuttajien valinen nopeusero ole mahdollista tai sallittu.

Huomaa: Jos TORQUE on valittu, taajuusmuuttaja ei rajoita nopeuden
vaihtelua niin kauan, kun nopeus pysyy parametreilla 20.01 ja 20.02
maaritetyissa rajoissa. Usein tarkempi nopeuden valvonta on tarpeen. Tall6in
on kaytettava arvoa ADD arvon TORQUE sijaan.

MINIMUM

Momentinvalitsin vertaa suoraa momenttiohjetta ja nopeussaatimen 18ht6a,
joista pienempi valitaan moottorin momentinsdadon ohjeeksi. MINIMUM
valitaan vain erityistapauksissa.

MAXIMUM

Momentinvalitsin vertaa suoraa momenttiohjetta ja nopeussaatimen 18ht63,
joista suurempi valitaan moottorin momentinséadon ohjeeksi. MAXIMUM
valitaan vain erityistapauksissa.

ADD

Momentinvalitsin lisda nopeussaatimen 1ahdén momenttiohjeeseen.
Taajuusmuuttaja on momenttisdadetty normaalilla toiminta-alueella. Kun arvo
ADD ja ikkunasaatd on valittu, momenttisdadetyn orjataajuusmuuttajan
nopeuden valvonta on kaytdssa. Katso parametri 60.03.

60.03  IKKUNA SAATO

Asettaa ikkunasaadon paalle. Kun ikkunasaato ja parametrin 60.02 arvo ADD
on valittu, momenttisdadetyn taajuusmuuttajan nopeuden valvonta on
kaytossa. Parametri nakyy naytolla vain, kun parametrin 99.02 arvo on
MOMENTTISAATO. Ikkunasaatd edellyttad, ettd ulkoinen ohjauspaikka 2
(ULK2) on kaytossa.

El

Ei kaytossa.

KYLLA

Ikkunasaéatd on kaytossa. Arvoa KYLLA kaytetdan vain, kun parametrin 60.02
arvo on ADD. Ikkunasaato valvoo nopeuseroa (nopeusohje - nopeuden
oloarvo). Normaalilla kayttéalueella ikkunan ohjaus pitda nopeussaatimen
tulon nollana. Nopeussaadin kaynnistyy vain, jos:

- nopeusvirhe ylittdad parametrin 60.04 arvon tai
- negatiivisen nopeusvirheen absoluuttiarvo ylittda parametrin 60.05 arvon.

Kun nopeusvirhe siirtyy ikkunan maaritysten ulkopuolelle, virhearvon ylittava
osa yhdistetdan nopeussaatimeen. Nopeussaadin muodostaa tulon ja
nopeussaatimen vahvistuksen perusteella ohjetermin (parametri 23.01), jonka
momentinvalitsin lisdd momenttiohjeeseen. Tulosta kaytetdan
taajuusmuuttajan sisdisend momenttiohjeena.

Esimerkki: Kuormituksen puuttuessa taajuusmuuttajan sisaista
momenttiohjetta pienennetaan, jotta moottorin nopeuden liiallinen nousu
voidaan valttda. Jos ikkunasaato ei ole valittuna, moottorin nopeus nousee,
kunnes taajuusmuuttajan nopeusraja saavutetaan.

65535

60.04 IKKUNAN LEV POSIT

Maarittda valvontaikkunan leveyden nopeusohjeen ylapuolella. Katso
parametri 60.03. Parametri ndkyy naytdlla vain, kun parametrin 99.02 arvo on
MOMENTTISAATO.

0 ... 1500 rpm

Positiivinen ikkunan leveys

0... 20000
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60.05

IKKUNAN LEV
NEGAT

Maarittda valvontaikkunan leveyden nopeusohjeen alapuolella. Katso
parametri 60.03. Parametri nakyy naytolla vain, kun parametrin 99.02 arvo on
MOMENTTISAATO.

0 ... 1500 rpm

Negatiivinen ikkunan leveys

0... 20000

60.06

KUORMAN JOUSTO

Maarittda kuormitusjouston. Parametrin arvoa on muutettava vain, jos seka
isanta etta orja ovat nopeussaadettyja:

- Ulkoinen ohjauspaikka 1 (ULK1) on valittu (katso parametri 11.02) tai

- Ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2) on valittu (katso parametri 11.02) ja
parametrin 60.02 arvoksi on asetettu SPEED.

Kuormitusjousto on asetettava seka isannalle etta orjalle. Prosessille sopiva
kuormitusjousto on etsittédva tapauskohtaisesti.

Kuormitusjousto estaa isannan ja orjan valisen ristiriitatilanteen sallimalla niille
pienen nopeuseron. Kuormitusjousto laskee hieman taajuusmuuttajan
nopeutta, kun taajuusmuuttajan kuormitus kasvaa. Nopeuden oloarvon lasku
tietyssa toimintapisteessa riippuu kuormitusjouston asetuksesta ja
taajuusmuuttajan kuormasta ( = momenttiohje / nopeussaatimen Iahtd). Jos
nopeussaatimen Iahté on 100%, kuormitusjousto on nimellistasolla eli sama
kuin parametrin KUORMAN JOUSTO arvo. Kuormitusjouston vaikutus
vahenee lineaarisesti nollaan, kun kuormitus pienenee.

Nopeus vahenee =
Moottorin Nopeussaatimen |&ht6 - Kuorman jousto - Nimellisnopeus
nopeus ) Esimerkki: Nopeussaatimen 1aht6 on 50 %, parametrin DROOP
RATE arvo on 1 %, taajuusmuuttajan nimellisnopeus on 1 500 rpm.
Nopeuden vaheneminen = 0,50 - 0,01 - 1 500 rpm = 7,5 rpm

% nimellis-
arvosta

Ei kuormitusjoustoa
100%

Kuormitusjrusto

| >
>

100%

Nopeussaadin/ Taaj. muutt.
L&ht6/ % kuormitus

0 ... 100%

Kuormitusjousto prosentteina moottorin nimellisnopeudesta

0...1000

60.07

ISANNAN OLOARVO
2

Valitsee signaalin, jonka isanté l1ahettaa orjalle/orjille ohjearvona 1
(nopeusohje).

0000 ... 9999

Parametrinumero

0000 ...
9999

60.08

ISANNAN OLOARVO
3

Valitsee signaalin, jonka isénta lahettda orjalle/orjille ohjearvona 2
(momenttiohje).

0000 ... 9999

Parametrinumero

0000 ...
9999

70 DDCS VALVONTA

Valokuitukanavien 0, 1 ja 3 asetukset.

70.01

KANAVAN 0 OSOITE

Maarittda kanavan 0 osoitteen. Kahta samaa osoitetta ei saa olla kaytéssa
yhta aikaa. Asetusta on muutettava, jos isdntdasema on kytketty kanavaan 0
eika se vaihda orjan osoitetta automaattisesti. Esimerkkeja tallaisista isénnista
ovat ABB Advant Controller tai toinen taajuusmuuttaja.

1...125

Osoite.

1...125

70.02

KANAVAN 3 OSOITE

Maarittda kanavan 3 osoitteen. Kahta samaa osoitetta ei saa olla kaytéssa
yhta aikaa. Yleensa asetusta on muutettava silloin, kun taajuusmuuttaja on
kytketty verkkoon, jossa on useita taajuusmuuttajia sekd PC, jossa on
kaytdssa DriveWindow-ohjelma.
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1...254 Osoite. 1...254
70.03 CH1 SIIRTONOPEUS | Kanavan 1 tiedonsiirtonopeus. Yleensa asetusta on muutettava vain, kun
pulssianturimoduuli on kytketty kanavaan 1 eikd kanavaan 2. Tall6in
nopeudeksi on asetettava 4 megabittid sekunnissa. Katso myds parametri
50.05.
8 Mbit/s 8 megabittia sekunnissa 0
4 Mbit/s 4 megabittid sekunnissa 1
2 Mbit/s 2 megabittia sekunnissa 2
1 Mbit/s 1 megabitti sekunnissa 3
70.04 CHODDCS Valitsee kanavan 0 kytkennan topologian.
KYTKENTA
RENGAS Laitteet on kytketty rengastopologiaksi. 0
TAHTI Laitteet on kytketty tahtitopologiaksi. 65535
70.05 CH2DDCS Valitsee DDCS-kanavan CH2-linkin topologian. 1=
KYTKENTA
0 = RENGAS Laitteet on kytketty renkaaksi. Viestien valittdminen on kaytossa.
1= TAHTI Laitteet on kytketty tahdeksi. Viestien valittdaminen ei ole kaytossa. Tata
vaihtoehtoa kaytetddn NDBU-haaroitinyksikk&jen kanssa.
72 Lisatietoja on kohdassa Kayton kuormituskayra sivulla 84.
KAYT.KUORM.KAYRA
72.01 YLIKUORM Aktivoi kayttajan kuormituskayran ja valitsee taajuusmuuttajan toiminnon, jos
TOIMINTA kayttajan kuormituskayra ylitetdan.
El Kayttajan kuormituskayra ei ole kaytossa. 0
VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen KAYT YLIKUOR. Taajuusmuuttajan 1
lahtdvirtaa ei ole rajoitettu.
VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan KAYT YLIKUOR.
RAJOITUS Taajuusmuuttajan lahtovirran rajoitus on feaysjan kayra-
RAJ/VAROITUS Taajuusmuuttajan 1ahtovirran rajoitus on lzytajan kayra ja taajuusmuuttaja antaa
varoituksen KAYT YLIKUOR.
72.02 KUORMITUSVIRTA 1 | Maarittaa kuormituskayran virran ensimmaisen pisteen parametrilla 72.10
KUORM. TAAJUUS 1 maaritetylla taajuudella.
0...800% Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta. 1=1
72.03 KUORMITUSVIRTA 2 | M&éarittéda kuormituskayran virran toisen pisteen parametrilla 72.11 KUORM.
TAAJUUS 2 maaritetylla taajuudella.
0...800% Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta. 1=1
72.04 KUORMITUSVIRTA 3 | M&éarittda kuormituskayran virran kolmannen pisteen parametrilla 72.12
KUORM. TAAJUUS 3 maaritetylla taajuudella.
0...800% Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta. 1=1
72.05 KUORMITUSVIRTA 4 | M&éarittda kuormituskayran virran neljannen pisteen parametrilla 72.13
KUORM. TAAJUUS 4 maaritetylla taajuudella.
0...800% Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta. 1=1
72.06 KUORMITUSVIRTA 5 | Maéarittda kuormituskayran virran viidennen pisteen parametrilla 72.14
KUORM. TAAJUUS 5 maaritetylla taajuudella.
0...800% Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta. 1=1
72.07 KUORMITUSVIRTA 6 | Maéarittdad kuormituskayran virran kuudennen pisteen parametrilla 72.15

KUORM. TAAJUUS 6 maaritetylla taajuudella.
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0...800% Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta. 1=
72.08 KUORMITUSVIRTA 7 | Maarittaa kuormituskayran virran seitsemannen pisteen parametrilla 72.16
KUORM. TAAJUUS 7 maaritetylla taajuudella.
0...800% Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta. 1=1
72.09 KUORMITUSVIRTA 8 | M&arittda kuormituskayran virran kahdeksannen pisteen parametrilla 72.17
KUORM. TAAJUUS 8 maaritetylla taajuudella.
0...800% Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta. 1=1
72.10 KUORM. TAAJUUS 1 | M&arittda kuormituskdyran taajuuden ensimmaisen pisteen.
0...par. 72.11 % Arvo prosentteina moottorin nimellistaajuudesta. 1=1
72.11 KUORM. TAAJUUS 2 | Maéarittda kuormituskayran taajuuden toisen pisteen.
par. 72.10... Arvo prosentteina moottorin nimellistaajuudesta. 1=1
par. 72.12 %
72.12 KUORM. TAAJUUS 3 | M&arittda kuormituskayran taajuuden kolmannen pisteen.
par. 72.11... Arvo prosentteina moottorin nimellistaajuudesta. 1=1
par. 72.13 %
72.13 KUORM. TAAJUUS 4 | Maarittda kuormituskayran taajuuden neljannen pisteen.
par. 72.12... Arvo prosentteina moottorin nimellistaajuudesta. 1=1
par. 72.14 %
7214 KUORM. TAAJUUS 5 | Maarittaa kuormituskayran taajuuden viidennen pisteen.
par. 72.13... Arvo prosentteina moottorin nimellistaajuudesta. 1=1
par. 72.15 %
7215 KUORM. TAAJUUS 6 | Maarittda kuormituskayran taajuuden kuudennen pisteen.
par. 72.14... Arvo prosentteina moottorin nimellistaajuudesta. 1=1
par. 72.16 %
7216  KUORM. TAAJUUS 7 | Maarittaa kuormituskayran taajuuden seitsemannen pisteen.
par. 72.15... Arvo prosentteina moottorin nimellistaajuudesta. 1=1
par. 72.17 %
72.17 KUORM. TAAJUUS 8 | M&arittda kuormituskayran taajuuden kahdeksannen pisteen.
par. 72.16...600 % Arvo prosentteina moottorin nimellistaajuudesta. 1=1
72.18 KUORM. VIRTARAJA | M&éarittda ylikuormitusvirran. Arvoa kayttéda ylikuorman integraattori (flzdt).
Jos moottorin jatkuva kuormitettavuus (maaritetty kayttajan kuormituskayra) ei
ole 100 % nimellistaajuudella, ylikuormitusvirta lasketaan seuraavalla kaavalla:
2 2 2
72.18 LOAD CURRENT LIMIT = «/Ioverload - Iuser curve T 100
jossa lyjikuorma ON moottorin ylikuormitus ja lsytzjan kayra ON kayttajan
kuormituskayran maarittdma virta nimellistaajuudella. Kayttajan
kuormituskayra maaritetdan parametreilla 72.02...72.17.
Esimerkki: Moottorin ylikuormitettavuus on 150 % nimellisvirrasta
10 sekuntia 10 minuutin aikana ja jatkuva kuormitettavuus on 80 %
nimellistaajuudella:
72.18 LOAD CURRENT LIMIT = /150 - 80° + 100° = 162%
72.19 LOAD THERMAL TIME = 10 s
72.20 LOAD COOLING TIME = 590 s
100...800% Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta (99.06 MOOTT. NIM VIRTA) 10=1%
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72.19 KUORM. AIKAVAKIO | M&éarittéda ylikuormitusajan. Arvoa kayttaa ylikuorman integraattori (Ilzdt). Katso |10=1s
esimerkki parametrissa 72.18 KUORM. VIRTARAJA.

0,0...9999,9 s Aika. Jos arvoksi on asetettu nolla, taajuusmuuttajan Iahtévirta rajoitetaan
parametreilla 72.02...72.17 maaritetyn kayttdjan kuormituskayran mukaisesti.

7220 KUORM.JAAHD.AIKA | Maarittaa jaahdytysajan. Ylikuorman integraattorin 13hté nollataan, jos virta
pysyy yhtajaksoisesti kayttajan kuormituskayran alapuolella maaritetyn
jaadhdytysajan. Katso esimerkki parametrissa 72.18 KUORM. VIRTARAJA.

0...9999 s Aika 1=1s

83 ADAP.OHJELMOINTI | Adaptiivisen ohjelmoinnin asetukset. Lisatietoja on Adaptiivisen ohjelman
sovellusoppaassa (3AFE64527231 [suomenkielinen]).
83.01 OHJELMA Valitsee adaptiivisen ohjelman toimintatilan.

SEIS Pysaytys. Ohjelmaa ei voi muokata.

KAYNTIIN Kay. Ohjelmaa ei voi muokata.

MUOKKAA Pysaytd muokkaustilaan. Ohjelmaa voidaan muokata. 3

83.02 MUOKKAUS Valitsee komennon parametrin 83.03 maarittelemaan paikkaan sijoitetulle
lohkolle. Ohjelman on oltava muokkaustilassa (katso parametri 83.01).

El Perusarvo. Arvoksi palautuu automaattisesti El, kun muokkauskomentoa on 1
kaytetty.

SIIRRA ALAS Siirtda lohkon parametrin 83.03 maarittelemaan paikkaan ja seuraavat lohkot | 2
yhden paikan ylemmaksi. Uusi toimilohko sijoitetaan tyhjalle paikalle
ohjelmoimalla lohkoparametrisarja normaalisti.

Esimerkki: Uusi lohko halutaan sijoittaa toimilohkojen 4 (parametrit
84.20...84.25) ja 5 (parametrit 84.25...84.29) valiin.

Toimi seuraavasti:

- Siirry ohjelman muokkaustilaan parametrilla 83.01.

- Valitse uuden toimilohkon paikaksi paikka 5 parametrilla 83.03.

- Siirra toimilohko paikkaan 5 ja kaikkia seuraavia toimilohkoja yksi sija
eteenpéin parametrilla 83.02. (vaihtoehto SIIRRA ALAS)

- Ohjelmoi tyhja paikka 5 parametreilla 84.25...84.29 normaalisti.

POISTA Poistaa toimilohkon parametrin 83.03 maarittelemasta paikasta ja siirtaa 3
seuraavat toimilohkot yhden sijan alemmaksi.

SUOJAA Asettaa adaptiivisen ohjelman suojauksen paalle. Voit aktivoida suojauksen 4

seuraavasti:

- Varmista, etté adaptiivisen ohjelman toimintatila on KAY tai SEIS (parametri
83.01).

- Aseta suojauskoodi (parametri 83.05).
- Muuta parametrin 83.02 arvoksi SUOJAA.
Kun komento on aktivoitu:

- Ryhman 84 kaikki parametrit paitsi lohkoldhtéjen parametrit ovat poissa
nakyvista (lukusuojaus).

- Ohjelmaa ei voida vaihtaa muokkaustilaan (parametri 83.01).
- Parametrin 83.05 arvo on 0.
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AVAA SUOJAUS Asettaa adaptiivisen ohjelman suojauksen pois paalta. Poista suojaus 5
seuraavasti:

- Varmista, etta adaptiivisen ohjelman toimintatila on KAY tai SEIS (parametri
83.01).

- Aseta suojauskoodi (parametri 83.05).
- Vaihda parametrin 83.02 arvoksi AVAA SUOJAUS.

Huomautus: Jos suojauskoodi on havinnyt, suojaus voidaan poistaa myds
vaihtamalla sovellusmakron asetusta (parametri 99.02).

83.03 MUOKATTAVA Maarittda toimilohkon paikkanumeron parametrilla 83.02 valitulle komennolle.
LOHKO
1...15 Lohkon paikkanumero 1=1
83.04 SUORITUSAIKA Valitsee suoritusajan adaptiiviselle ohjelmalle. Asetus on voimassa kaikissa
toimilohkoissa.
12 ms 12 millisekuntia
100 ms 100 millisekuntia
1000 ms 1 000 millisekuntia
83.05 PASSCODE Asettaa adaptiivisen ohjelman suojauskoodin. Suojauskoodia tarvitaan

ohjelman suojauksen asetuksessa ja poistossa. Katso parametri 83.02.

0... Suojauskoodi. Asetus palautuu nollaksi, kun suojaus on asetettu paalle / pois
paaltd. Huomaa: Kirjoita suojauskoodi muistiin ja sailytéd se varmassa tallessa.

84 ADAPT. OHJELMA - toimilohkojen ja niiden tuloliitantdjen valinta.
- vianhaku

Lisatietoja on Adaptiivisen ohjelman sovellusoppaassa (3AFE64527231
[suomenkielinen]).

84.01 TILA Nayttda adaptiivisen ohjelman tilasanan arvon. Seuraavassa taulukossa on
lueteltu vaihtoehtoiset bittien tilat ja niitd vastaavat paneelin naytdssa nakyvat
arvot.

Bitt|Nayttd |Merkitys

i

0o N Pysahtynyt

1 |2 Kaynnissa

2 |4 Vika

3 |8 Muokkaus

4 |10 Tarkistus

5 1|20 Pinoon lisays
6 |40 Pinosta poisto
8 |100 Alustus

84.02 VIALLINEN PARAM Nayttda adaptiivisen ohjelman viallisen parametrin. -

84.05 LOHKO1 Valitsee toimilohkon lohkoparametrisarjalle 1. Lisatietoja on Adaptiivisen
ohjelman sovellusoppaassa (3AFE64527231 [suomenkielinen]).
ABS 1
ADD 10
AND 2
BITWISE 26
COMPARE 16
COUNT 21
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DPOT 23
EVENT 20
FILTER 13
MASK-SET 24
MAX 17
MIN 18
MULDIV 12
NO 1
OR 3
PI 14
PI-BAL 15
PI BIPOLAR 25
RAMP 22
SR 5
SWITCH-B 7
SWITCH-I 19
TOFF 9
TON 8
TRIGG 6
XOR 4
84.06 TULO1 Valitsee lahteen lohkoparametrisarjan 1 tulolle 11.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo: -
+255.255.31/ C.- - Parametriosoitin: invertointi-, ryhma-, indeksi- ja bittikentat. Bittinumero on
32768 ... C.32767 kaytossa ainoastaan loogisten arvojen syotteita kasittelevissa lohkoissa.
- Vakioarvo: invertointi- ja vakiokentat. Invertointikentén arvon on oltava C,
jotta vakioasetus voidaan ottaa kayttéon.
Esimerkki: Digitaalitulon DI2 tila on liitetty tuloon 1 seuraavasti:
- Aseta lahteen valintaparametrin (84.06) arvoksi +.01.17.01. (Sovellusohjelma
tallentaa digitaalitulon DI2 tilaksi oloarvon 01.17 bitin 1.)
- Invertoi arvo vaihtamalla osoittimen etumerkkia (-01.17.01.).
84.07 TULO 2 Katso parametri 84.06.
-255.255.31 ... Katso parametri 84.06. -
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
84.08 TULO3 Katso parametri 84.06.
-255.255.31 ... Katso parametri 84.06. -
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
84.09 LAHTO Tallentaa ja nayttaa lohkoparametrisarjan 1 1ahdon.
84.79 LAHTO Tallentaa lohkoparametrisarjan 15 lahdon. -

85 KAYTTAJAN VAKIOT

Adaptiivisen ohjelman vakioiden ja ilmoitusten tallennuspaikka. Lisatietoja on
Adaptiivisen ohjelman sovellusoppaassa (3AFE64527231 [suomenkielinen]).

85.01

VAKIO 1

Asettaa vakion adaptiiviselle ohjelmalle.
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-8388608 to 8388607 | Kokonaisluku 1=
85.02 VAKIO 2 Asettaa vakion adaptiiviselle ohjelmalle.

-8388608 to 8388607 | Kokonaisluku 1=1
85.03 VAKIO 3 Asettaa vakion adaptiiviselle ohjelmalle.

-8388608 to 8388607 | Kokonaisluku 1=1
85.04 VAKIO 4 Asettaa vakion adaptiiviselle ohjelmalle.

-8388608 to 8388607 | Kokonaisluku 1=1
85.05 VAKIO5 Asettaa vakion adaptiiviselle ohjelmalle.

-8388608 to 8388607 | Kokonaisluku 1=1
85.06 VAKIO 6 Asettaa vakion adaptiiviselle ohjelmalle.

-8388608 to 8388607 | Kokonaisluku 1=1
85.07 VAKIO7 Asettaa vakion adaptiiviselle ohjelmalle.

-8388608 to 8388607 | Kokonaisluku 1=1
85.08 VAKIO 8 Asettaa vakion adaptiiviselle ohjelmalle.

-8388608 to 8388607 | Kokonaisluku 1=1
85.09 VAKIO9 Asettaa vakion adaptiiviselle ohjelmalle.

-8388608 to 8388607 | Kokonaisluku 1=1
85.10 VAKIO 10 Asettaa vakion adaptiiviselle ohjelmalle.

-8388608 to 8388607 | Kokonaisluku 1=1
85.11 TEKSTI 1 Tallentaa ilmoituksen kaytettavaksi adaptiivisessa ohjelmassa (lohko EVENT).

ILMOITUS 1 lImoitus -
85.12 TEKSTI 2 Tallentaa ilmoituksen kaytettavaksi adaptiivisessa ohjelmassa (lohko EVENT).

ILMOITUS 2 lImoitus -
85.13 TEKSTI 3 Tallentaa ilmoituksen kaytettavaksi adaptiivisessa ohjelmassa (lohko EVENT).

ILMOITUS 3 lImoitus -
85.14 TEKSTI 4 Tallentaa ilmoituksen kaytettavaksi adaptiivisessa ohjelmassa (lohko EVENT).

ILMOITUS 4 lImoitus -
85.15 TEKSTI5 Tallentaa ilmoituksen kaytettavaksi adaptiivisessa ohjelmassa (lohko EVENT).

ILMOITUS 5 lImoitus -

90 DS VAST OTTO OS

- Osoitteet, joihin kirjoitetaan vastaanotetut kenttavayladatasetit.
- Paa- ja apudatasettien numerot.

Parametri nakyvat naytélla vain, kun kenttavaylatiedonsiirto on otettu kayttdén
parametrilla 98.02. Lisatietoja on luvussa Kenttavéyldohjaus.

90.01 APUDSOHJE 3 Valitsee osoitteen, johon kirjoitetaan kenttavaylaohjeen REF3 arvo.
0...8999 Parametrinumero
90.02 APU DS OHJE 4 Valitsee osoitteen, johon kirjoitetaan kenttavaylaohjeen REF4 arvo.
0...8999 Parametrinumero
90.03 APUDS OHJE 5 Valitsee osoitteen, johon kirjoitetaan kenttavaylaohjeen REF5 arvo.
0...8999 Parametrinumero
90.04 PAA DS NUMERO Maarittaa datasetin, josta taajuusmuuttaja lukee ohjaussanan, ohjeet REF1 ja

REF2.

1...255

Datasetin numero
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90.05 APU DS NUMERO Maarittaa datasetin, josta taajuusmuuttaja lukee ohjeet REF3, REF4 ja REF5.
1...255 Datasetin numero
92 DS LAHETYSOSOITE | P44- ja apudatasetit, jotka taajuusmuuttaja Iahettaa kenttavaylaisannalle.
Parametri nakyvat naytolla vain, kun kenttavaylatiedonsiirto on otettu kayttoon
parametrilla 98.02. Lisatietoja on luvussa Kenttédvéylédohjaus.
92.01  MAIN DS STATUS Tallentaa osoitteen, josta paatilasana luetaan. Kiintea arvo, joka ei ndy
WORD naytolla.
302 (kiinted) Parametrinumero
92.02 PAA DS OLOARVO 1 | Valitsee osoitteen, josta oloarvo 1 luetaan paadatasettiin.
0...9999 Parametrinumero
92.03 PAA DS OLOARVO 2 | Valitsee osoitteen, josta oloarvo 2 luetaan paadatasettiin.
0...9999 Parametrinumero
92.04 APU DS OLOARVO 5 | Valitsee osoitteen, josta oloarvo 3 luetaan apudatasettiin.
0...9999 Parametrinumero
92.05 APU DS OLOARVO 4 | Valitsee osoitteen, josta oloarvo 4 luetaan apudatasettiin.
0...9999 Parametrinumero
92.06 APU DS OLOARVO 5 | Valitsee osoitteen, josta oloarvo 5 luetaan apudatasettiin.
0...9999 Parametrinumero
92.07 PAATILAS B10 PTR | Valitsee osoitteen, josta paatilasanan 03.02 bitti 10 luetaan.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo:
+255.255.31/ C.- - Parametriosoitin: invertointi-, ryhma-, indeksi- ja bittikentat. Bittinumero on
32768 ... C.32767 kaytdssa ainoastaan loogisten arvojen syobtteita kasittelevissé lohkoissa.
- Vakioarvo: invertointi- ja vakiokentat. Invertointikentdn arvon on oltava C,
jotta vakioasetus voidaan ottaa kayttoon.
92.08 PAA TILAS B13 PTR | Valitsee osoitteen, josta paatilasanan 03.02 bitti 13 luetaan.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo:
+255.255.31/ C.- - Parametriosoitin: invertointi-, ryhma-, indeksi- ja bittikentat. Bittinumero on
32768 ... C.32767 kaytossa ainoastaan loogisten arvojen syotteita kasittelevissa lohkoissa.
- Vakioarvo: invertointi- ja vakiokentat. Invertointikentén arvon on oltava C,
jotta vakioasetus voidaan ottaa kayttoon.
92.09 PAATILAS B14 PTR | Valitsee osoitteen, josta paatilasanan 03.02 bitti 14 luetaan.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo:
+255.255.31/C.- - Parametriosoitin: invertointi-, ryhma-, indeksi- ja bittikentat. Bittinumero on
32768 ... C.32767 kaytdssa ainoastaan loogisten arvojen sydtteitd kasittelevissa lohkoissa.
- Vakioarvo: invertointi- ja vakiokentat. Invertointikentén arvon on oltava C,
jotta vakioasetus voidaan ottaa kayttéon.
95 LAITTEISTO Puhaltimen nopeudensaato, sinisuodinsovellus jne.
95.01 PUHALTIMEN Valitsee lisdvarusteena saatavan vaihtosuuntaajan jaahdytyspuhaltimen
NOPEUS nopeudensaadon.
VAKIO 50 Hz Puhallin py6rii 50 Hz:n vakiotaajuudella ollessaan kaynnissa. 0
KAY/SEIS Taajuusmuuttaja on pysahtynyt: Puhallin py6rii 10 Hz:n vakiotaajuudella. 1
Taajuusmuuttaja on kdynnissa: Puhallin pyorii 50 Hz:n vakiotaajuudella.
OHJATTU Puhaltimen nopeus maarittyy IGBT-lampdétilan ja puhaltimen nopeuskayran 2

perusteella.
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95.02

KYTKIN VAROKE
OHJ

Aktivoi vaihtosuuntaajan DC-kytkimen (kytkinvaroke) valvontatoiminnon.
Valvonnan on oltava valittuna, kun kytkinvarokkeen ohjauskortti (ASFC) on
kaytossa ja kytketty vaihtosuuntaajan AINT-korttiin, eli kaikissa DC-kytkimella
varustetuissa runkokoon R8i vaihtosuuntaajissa. Toimintoa ei saa valita
kayttoon yksikoissa, jotka eivat kayta DC-kytkimella varustettua ASFC-korttia,
eli runkokoon R2i...R7i vaihtosuuntaajissa ja kaikissa single drive -yksikdiss3,
joissa ei ole DC-kytkinta. Jokaisen yksikon oletusasetus (ON tai OFF) tehdaan
tehtaalla.

ACS800:n IGBT-pulssien toiminta estetdan, kun ohjelma havaitsee, ettd DC-
kytkin avataan tai vaihtosuuntaajan lataus on kdynnissa (jannite kytkettyna).
Sovellusohjelma antaa halytyksen INV ESTO, jos DC-kytkin avataan
vaihtosuuntaajan ollessa pysahtynyt. Vaihtosuuntaaja laukeaa vikaan INV
ESTO, jos DC-kytkin avataan vaihtosuuntaajan ollessa kaynnissa.

POIS

Ei kdytossa.

PAALLA

Kaytdssa

95.03

VAIHTOSUUNTAAJIA

Rinnan kytkettyjen vaihtosuuntaajamoduulien maara. Aktivoi supistettu ajo -
toiminnon. Lisatietoja on kohdassa Supistettu ajo -toiminto sivulla 83.

1...12

Rinnan kytkettyjen vaihtosuuntaajamoduulien maara.

95.04

EX/SIN OHJAUS

Valitsee kayttéon sinisuodinsovelluksen tai rajahdysvaarallisten tilojen (EX)
moottorisovelluksen.

El

Ei kéytdssa.

EX

Rajahdysvaarallisten tilojen (EX) moottorisovellus. Kaytetdan ATEX-direktiivin
mukaisissa moottoreissa.

SIN

Sinisuodinsovellus. Lisétietoja on Sine Filters User’s Manual for ACS800
Drives -oppaassa (3AFE68389178 [englanninkielinen]).

EX&SIN

Rajahdysvaarallisten tilojen (EX) moottorisovellukset ja sinisuodinsovellukset.
Lisatietoja on Sine Filters User’s Manual for ACS800 Drives -oppaassa
(BAFE68389178 [englanninkielinen]).

Huomautus: Tata valintaa ei tueta laiteohjelmiston versiosta AS7R7363
alkaen.

95.05

KYTK. TAAJ. RAJOIT

Valitsee kayttodn kytkentataajuuden minimirajan rajahdysvaarallisten tilojen
(EX) moottorisovelluksissa. Tama parametri nakyy, jos parametrin 95.04 EX/
SIN OHJAUS arvoksi on asetettu EX.

El

Ei kaytdssa.

KYLLA

Kaytdssa. Kytkentataajuuden minimirajaksi on asetettu 2 kHz. Kaytetaan 2
kHz:n minimikytkentataajuuden mukaan ATEX-sertifioiduissa moottoreissa.
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95.06

LCU Q TEHO-OHJE

Maarittda ohjearvon verkkosuuntaajan (IGBT-sy6ttdyksikodn) loistehon luontia
varten. Verkkosuuntaaja voi luoda loistehoa sy6ttéverkkoon. Ohje kirjoitetaan
verkkosuuntaajayksikon parametriin 24.02 Q POWER REF2. Lisétietoja on
IGBT Supply Control Program 7.x Firmware manual -oppaassa
[BAFE68315735 (englanninkielinen)].

Esimerkki 1: Kun parametrin 24.03 Q POWER REF2 SEL arvoksi valitaan
PERCENT, parametrin 24.02 Q POWER REF2 arvo 10 000 vastaa parametrin
24.01 Q POWER REF arvoa 100 % (eli 100 % muuttajan nimellistehosta
signaalilla 04.06 CONV NOM POWER annettuna).

Esimerkki 2: Kun parametrin 24.03 Q POWER REF2 SEL arvoksi valitaan
kVAr, parametrin 24.02 Q POWER REF2 arvo 1 000 vastaa parametrin 24.01
Q POWER REF seuraavalla kaavalla laskettua arvoa: 100 - (1000 kVAr jaettu
muuttajan nimellisteholla, kVAr)%.

Esimerkki 3: Kun parametrin 24.03 Q POWER REF2 SEL arvoksi valitaan
PHI, parametrin 24.02 POWER REF2 arvo 3 000 vastaa suunnilleen
parametrin 24.01 Q POWER REF seuraavalla kaavalla laskettua arvoa:

P S Q

JP?+ @ )
P

Positiivinen ohje 30° iimaisee kapasitiivisen kuorman.
Negatiivinen ohje 30° ilmaiseen induktiivisen kuorman.
P = signaalin 01.09 POWER arvo

cos(30) = g:

Parametrin 24.03 arvot muunnetaan asteiksi verkkosuuntaajan
sovellusohjelmalla: -3000...30000 £-30°...30°. Arvo -10 000/10 000 vastaa
asteita -30°/30°, silla alueeksi on rajoitettu -3 000/3 000.

-10000...10000

Ohjearvo.

Katso
parametrin
kuvaus

95.07

LCU DC OHJE

Maarittaa valipiirin tasajanniteohjeen verkkosuuntaajaa (IGBT-syo6ttoyksikk6a)
varten. Ohje kirjoitetaan verkkosuuntaajan parametriin 23.01 DC VOLT REF.
Lisatietoja on IGBT Supply Control Program 7.x Firmware manual -oppaassa
[BAFE68315735 (englanninkielinen)].

0..1100 V

Jannite

95.08

LCU PAR1 VALINTA

Valitsee verkkosuuntaajan osoitteen, josta olosignaali 09.12 LCU OLOARVO 1
luetaan.

0...9999

Verkkosuuntaajaparametri. Oletusarvo 106 = verkkosuuntaajan parametri
01.06 LINE CURRENT. Lisétietoja on IGBT Supply Control Program 7.x
Firmware manual -oppaassa [3AFE68315735 (englanninkielinen)].

0...9999

95.09

LCU PAR2 VALINTA

Valitsee verkkosuuntaajan osoitteen, josta olosignaali 09.13 LCU OLOARVO 2
luetaan.

0...9999

Verkkosuuntaajaparametri. Oletusarvo 110 = verkkosuuntaajan parametri
01.10 DC VOLTAGE. Lisatietoja on IGBT Supply Control Program 7.x
Firmware manual -oppaassa [3AFE68315735 (englanninkielinen)].

0...9999

95.10

TEMP INV AMBIENT

Maarittda ymparistdn Iampdtilan taajuusmuuttajan Iampdtilan parannettua
valvontatoimintoa varten. Lisatietoja on kohdassa Kehittynyt taajuusmuuttajan
ldmpétilan valvonta, ACS800, runkokoot R7 ja R8 sivulla 68.

Huomaa: Jos ympéristdn [dmpétila on yli 40 °C, taajuusmuuttajan
kuormitettavuus pienenee. Lisdtietoja kuormituksen pienenemisesta on
asianmukaisessa laiteoppaassa.
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20...50 °C Lampatila 10=17
95.11 SUPPLY CTRL Ottaa kayttdon / poistaa kaytosta verkkosuuntaajan (LSU) ohjauksen ja
MODE tiedonsiirron vaihtosuuntaajasta (INU). LSU:n parametrin 98.02 KOMM.
MODULI arvon on oltava INU COM LIM.
El KAYTOSSA Verkkosuuntaajan ohjaus pois kéytosta. 0
LINE CONV Rajoitettu ohjaus vaihtosuuntaajan RMIO-kortin DDCS-kanavasta CH1. 65535
11.02 Q REF SELECT
Vaihtosuuntaajan Verkkosuuntaajan RMIO-kortti PARAM 24.01
RMIO-kortti ° S EPFOVER

Datasetti 121 (CH1)

MCW

95.06 LCU Q TEHO-OHJE

98.02 KOMM. MODULI Al o \
= INVERTER \

95.07 LCU DC OHJE

Datasetti 122 (CH1)

MSW

9.12 LCU OLOARVO 1

9.13 LCU OLOARVO 2

Datasetti 123 (CH1)

95.08 LCU PART VALINTA

95.09 LCU PAR2 VALINTA

2403 QPOWERREF2SEL| | A2 o
Datasetti 121 (CHO) PERCENT Al3 °
MCW (Kinted) /° + PARAM 24.02
O-REF (Kiintea) (" 24.02 )— E\m‘r _C),r
DC REF (Kiintea) ~ o—1 COSPHI
Datasetti 122 (CHO)
MSW (kiintea) 24.04
106 (arvo) @
110 (arvo)
11.01 DC REF SELECT|
Datasetti 123 (CHO) PARAM 23.01 o
106 \
110 Al1 o \
A
MCW = p&&ohjaussana Az o
MSW = paatilasana A3 o
FIELDBUS

DCVOLT
REF

95.12 LCURUN PTR Verkkosuuntaajan kady-komennon valinta. Kun parametrin 95.11 SUPPLY
CTRL MODE arvoksi on maaritetty LINE CONV, moduloinnin kaynnistys
voidaan maarittda vapaasti parametriin tai signaaliin bittiosoittimella.
Huomautus: Tama parametri on kaytettavissa vain laiteohjelmiston versiossa
ASTR.
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo: -
+255.255.31/C.- - Parametriosoitin: invertointi-, ryhma-, indeksi- ja bittikentat. Bittinumero on
32768 ... C.32767 kaytdssa ainoastaan loogisten arvojen syoétteita kasittelevissa lohkoissa.
- Vakioarvo: invertointi- ja vakiokentat. Invertointikentan arvon on oltava C,
jotta vakioasetus voidaan ottaa kayttoéon.
96 ULK AO Lahtdsignaalin valinta ja kasittely analogialaajennusmoduulia varten
(lisdvaruste).
Parametrit nakyvat vain, kun moduuli on asennettu ja otettu kayttéon
parametrilla 98.06.
96.01  ULK AO1 Valitsee analogisen 1/O-laajennusmoduulin analogialahtédén AO1 kytketyn
signaalin.
ElI VALITTU Katso parametri 15.01. 1
PROS. NOPEUS Katso parametri 15.01. 2
NOPEUS Katso parametri 15.01. 3
TAAJUUS Katso parametri 15.01. 4
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VIRTA Katso parametri 15.01. 5
MOMENTTI Katso parametri 15.01. 6
TEHO Katso parametri 15.01. 7
DC-JANNITE Katso parametri 15.01. 8
LAHTOJANN. Katso parametri 15.01. 9
SOV.ULOSTULO Katso parametri 15.01. 10
OHJEARVO Katso parametri 15.01. 11
SAATOVIRHE Katso parametri 15.01. 12
OLOARVO 1 Katso parametri 15.01. 13
OLOARVO 2 Katso parametri 15.01. 14
KOMM.REF4 Katso parametri 15.01. 15
PARAM 96.11 Lahde valittu parametrilla 96.11. 16

96.02 INVERT ULK AO1 Invertoi analogisen I/O-laajennusmoduulin analogialdahdén AO1.

El Ei kaytossa. 0
KYLLA Kéytdssa. Analogiasignaali on minimitasolla, kun taajuusmuuttajan signaali on | 65535
maksimitasolla ja painvastoin.

96.03  MINIMI ULK AO1 Maarittda minimiarvon analogisen 1/O-laajennusmoduulin analogialdhdélle

AO1.

Huomaa: Kun arvoksi valitaan 10 mA tai 12 mA, AO1 ei asetu minimiin vaan
olosignaalin arvoksi tulee nolla.

Esimerkki: Moottorin nopeus luetaan analogialdahdon kautta.

- Moottorin nimellisnopeus on 1 000 rpm (parametri 99.08).

-96.02 on EI.

- 96.05 on 100 %.

Seuraavassa kuvassa on analogialdhddn arvon nopeuden funktiona.

Analogialéhté
mA
A
N o e
‘ ‘ ‘ ‘ =7 ——
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, == Analogialahto
) PR signaalin minimi
| 2L | @ oma
| -~ 9~ : | @ ama
| -~ | |
& _ // X 7 ‘ 1 ® 10mA
LW TN S ® 12mA
- / I
® i 1
-~ T |
-1000 -500 0 500 1000
Nopeus/rpm
0 mA 0 mA 1
4mA 4mA 2
10 mA 10 mA 3
12 mA 12 mA 4
96.04 SUOD AIKA ULK AO1 | Maérittaa suodatusaikavakion analogisen |/O-laajennusmoduulin
analogialahdélle AO1. Katso parametri 15.04.
0,00...10,00 s Suodatusaikavakio 0...1000
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96.05 SKAALAUS ULK AO1 | M&arittda skaalauskertoimen analogisen I/O-laajennusmoduulin
analogialdhdolle AO1. Katso parametri 15.05.
10 ... 1000% Skaalauskerroin 100 ...
10000
96.06 ULKAO2 Valitsee analogisen |/0O-laajennusmoduulin analogialahtoén AO2 kytketyn
signaalin.
El VALITTU Katso parametri 15.01. 1
PROS. NOPEUS Katso parametri 15.01. 2
NOPEUS Katso parametri 15.01. 3
TAAJUUS Katso parametri 15.01. 4
VIRTA Katso parametri 15.01. 5
MOMENTTI Katso parametri 15.01. 6
TEHO Katso parametri 15.01. 7
DC-JANNITE Katso parametri 15.01. 8
LAHTOJANN. Katso parametri 15.01. 9
SOV.ULOSTULO Katso parametri 15.01. 10
OHJEARVO Katso parametri 15.01. 11
SAATOVIRHE Katso parametri 15.01. 12
OLOARVO 1 Katso parametri 15.01. 13
OLOARVO 2 Katso parametri 15.01. 14
KOMM.REF5 Katso parametri 15.06. 15
PARAM 96.12 Lahde valittu parametrilla 96.12. 16
96.07 INVERT ULK AO2 Invertoi analogisen I/0O-laajennusmoduulin analogialdhdén AO2.
Analogiasignaali on minimitasolla, kun taajuusmuuttajan signaali on
maksimitasolla ja painvastoin.
El Ei kdytossa. 0
KYLLA Kaytossa 65535
96.08 MINIMI ULK AO2 Maarittda minimiarvon analogisen |/O-laajennusmoduulin analogialahddlle
AO2. Katso parametri 96.03.
0 mA 0 mA 1
4 mA 4 mA 2
10 mA 10 mA 3
12 mA 12 mA 4
96.09 SUOD AIKA ULK AO2 | Maarittaa suodatusaikavakion analogisen |/O-laajennusmoduulin
analogialdhddlle AO2. Katso parametri 15.04.
0,00...10,00 s Suodatusaikavakio 0...1000
96.10 SKAALAUS ULK AO2 | Maarittda skaalauskertoimen analogisen I/O-laajennusmoduulin
analogialdhddlle AO2. Katso parametri 15.05.
10 ... 1000% Skaalauskerroin 100 ...
10000
96.11 ULK AO1 PTR Maarittda parametrin 96.01 arvon PAR 96.11 l&hteen tai vakion. 1000 =
1 mA
-255.255.31 ... Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja naiden arvojen valisista eroista on | -

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

parametrissa 10.04.
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96.12

ULK AO2 PTR

Maéarittda parametrin 96.06 arvon PAR 96.12 |ahteen tai vakion.

1000 =
1 mA

-255.255.31 ...
+255.255.31/ C.-

32768 ... C.32767

Parametri-indeksi tai vakioarvo. Lisatietoja ndiden arvojen valisista eroista on
parametrissa 10.04.

98 OPTIOMODULIT

Optiomoduulien kayttéonotto.

Parametriasetukset eivat muutu, vaikka sovellusmakroa vaihdetaan (parametri
99.02).

98.01

PULSSIENKOODERI

Kaynnistaa tiedonsiirron pulssianturimoduulin (lisdvaruste) kanssa. Katso
myds parametriryhmaa 50 PULSSI-ENKOODERI.

NTAC

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: NTAC-moduuli. Liitanta: DDCS-
valokaapeliliitanta.

Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 16. Lisatietoja on
NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide -oppaassa
(BAFY58919730 [englanninkielinen]).

El

Ei kaytossa.

RTAC PAIKKA1

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RTAC. Liitanta: Taajuusmuuttajan
korttipaikka 1.

RTAC PAIKKA2

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RTAC. Liitanta: Taajuusmuuttajan
korttipaikka 2.

RTAC-DDCS

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RTAC. Liitédnta: 1/0-moduulin sovitin
(AIMA), joka kommunikoi taajuusmuuttajan kanssa DDCS-valokaapeliliitdnnan
kautta.

Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 16. Lisatietoja on RTAC-
01 Pulse Encoder Interface User's Manual -oppaassa (3BAFE64486853
[englanninkielinen]).

RRIA-SLOT1

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RRIA. Liitdnta: Taajuusmuuttajan
lisékorttipaikka 1.

RRIA-SLOT2

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RRIA. Liitdnta: Taajuusmuuttajan
lisdkorttipaikka 2.

RRIA-DDCS

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RRIA. Liitdnta: 1/0-moduulin sovitin
(AIMA), joka kommunikoi taajuusmuuttajan kanssa DDCS-valokaapelilitinnan
kautta.

Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 16. Lisatietoja on RRIA-01
Resolver Interface Module User's Manual -oppaassa [3AFE68570760
(englanninkielinen)].

RTACO03-SLOT1

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RTAC-03. Liitanta:
Taajuusmuuttajan korttipaikka 1.

RTACO03-SLOT2

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RTAC-03. Liitanta:
Taajuusmuuttajan korttipaikka 2.

RTAC03-DDCS

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RTAC-03. Liitanta: I/O-moduulin
sovitin (AIMA), joka kommunikoi taajuusmuuttajan kanssa DDCS-
valokaapelilitdnnan kautta.

Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 16. Lisatietoja on RTAC-
03 Pulse Encoder Interface User's Manual -oppaassa (3AFE68650500
[englanninkielinen]).

98.02

KOMM. MODULI

Ottaa kayttoon ulkoisen sarjaliikenteen ja valitsee liitdnnan. Lisatietoja on
luvussa Kenttévéayléohjaus.

El

Ei tiedonsiirtoa
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FIELDBUS Taajuusmuuttaja kommunikoi korttipaikkaan 1 liitetyn Rxxx-tyypin 2
kenttavaylasovittimen kautta tai RMIO-kortin CHO-kanavaan liitetyn Nxxx-
tyypin kenttavaylasovittimen kautta. Katso myds parametriryhnma 51 KOMM.
MODULI.

ADVANT Taajuusmuuttaja kommunikoi ABB Advant OCS -jarjestelman kanssa RDCO- | 3
kortin CHO-kanavan kautta (lisdvaruste). Katso my®s parametriryhma 70
DDCS VALVONTA.

VAKIO MODBUS Taajuusmuuttaja kommunikoi Modbus-ohjaimen kanssa taajuusmuuttajan 4
lisakorttipaikassa 1 olevan Modbus-sovittimen (RMBA) kautta. Katso myds
parametri 52 VAKIO MODBUS.

VALINNAINEN Taajuusmuuttaja kommunikoi kayttajan maarittdman liitdnnan kautta. 5
Ohjausléhteet maaritetdan parametreilla 90.04 ja 90.05.

98.03  DI/O LAAJ.MOD1 Kaynnistaa tiedonsiirron digitaalisen I/O-laajennusmoduulin 1 (lisdvaruste)
kanssa ja maarittda moduulin tyypin ja liitdnnan.
Moduulin tulot: Parametrissa 98.09 on lisétietoja siita, kuinka tuloja kdytetdan
sovellusohjelmassa.
Moduulin 1&hdét: Parametreissa 14.10 ja 14.11 on lisatietoja siita, kuinka
moduulin releldhdét otetaan kayttdon.

NDIO Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: NDIO-moduuli. Liitdnta: DDCS- 1
valokaapeliliitanta.

Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 2. Lisatietoja on NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide -oppaassa
(BAFY58919730 [englanninkielinen]).

El Ei kaytossa. 2

RDIO PAIKKA1 Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RDIO. Liitédnta: Taajuusmuuttajan 3
korttipaikka 1.

RDIO PAIKKA2 Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RDIO. Liitdnta: Taajuusmuuttajan 4
korttipaikka 2.

RDIO-DDCS Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RDIO. Liitdnta: I/O-moduulin sovitin | 5
(AIMA), joka kommunikoi taajuusmuuttajan kanssa DDCS-valokaapelilitannan
kautta.

Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 2. Lisatietoja on RDIO

Module User’s Manual -oppaassa (3AFE64485733 [englanninkielinen]).
98.04 DI/O LAAJ.MOD2 Kaynnistaa tiedonsiirron digitaalisen 1/O-laajennusmoduulin 2 (lisdvaruste)

kanssa ja maarittdda moduulin tyypin ja liitAnnan.

Moduulin tulot: Parametrissa 98.10 on lisatietoja siita, kuinka tuloja kaytetaan

sovellusohjelmassa.

Moduulin 1ahd6t: Parametreissa 14.12 ja 14.13 on lisatietoja siita, kuinka

moduulin relelahdét otetaan kayttéon.

NDIO Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: NDIO-moduuli. Liitanta: DDCS- 1
valokaapeliliitanta.

Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 3. Lisatietoja on NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide -oppaassa
(3AFY58919730 [englanninkielinen]).

El Ei kaytossa.

RDIO PAIKKA1 Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RDIO. Liitanta: Taajuusmuuttajan 3
korttipaikka 1.

RDIO PAIKKA2 Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RDIO. Liitdnta: Taajuusmuuttajan 4

korttipaikka 2.
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RDIO-DDCS

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RDIO. Liitdnta: I/O-moduulin sovitin
(AIMA), joka kommunikoi taajuusmuuttajan kanssa DDCS-valokaapeliliitdnnan
kautta.

Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 3. Lisatietoja on RD/O
Module User’s Manual -oppaassa (3AFE64485733 [englanninkielinen]).

5

98.05

DI/O LAAJ.MOD3

Kaynnistaa tiedonsiirron digitaalisen I/O-laajennusmoduulin 3 (lisdvaruste)
kanssa ja maarittdd moduulin tyypin ja liitdnnan.

Moduulin tulot: Parametrissa 98.11 on lisatietoja siitd, kuinka tuloja kaytetaan
sovellusohjelmassa.

Moduulin 1ahd6t: Parametreissa 14.14 ja 14.15 on lisatietoja siita, kuinka
moduulin relelahdot otetaan kayttdon.

NDIO

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: NDIO-moduuli. Liitdnta: DDCS-
valokaapeliliitanta.

Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 4. Lisatietoja on NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide -oppaassa
(8AFY58919730 [englanninkielinen]).

El

Ei kaytossa.

RDIO PAIKKA1

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RDIO. Liitanta: Taajuusmuuttajan
korttipaikka 1.

RDIO PAIKKA2

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RDIO. Liitdnta: Taajuusmuuttajan
korttipaikka 2.

RDIO-DDCS

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RDIO. Liitanta: 1/0O-moduulin sovitin
(AIMA), joka kommunikoi taajuusmuuttajan kanssa DDCS-valokaapelilitdinnan
kautta.

Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 4. Lisatietoja on RD/IO
Module User’s Manual -oppaassa (3AFE64485733 [englanninkielinen]).

98.06

Al/O LAAJ. MODULI

Kaynnistaa tiedonsiirron analogisen 1/0O-laajennusmoduulin (lisdvaruste)
kanssa ja maarittaa moduulin tyypin ja liitannan.

Moduulin tulot:

- Taajuusmuuttajan sovellusohjelman Al5 ja Al6 on kytketty moduulin tuloihin 1
ja2.

- Parametreilla 98.13 ja 98.14 maaritetaan signaalityypit.

Moduulin 1&hdét:

- Parametreissa 96.01 ja 96.06 on lisétietoja siita, kuinka moduulin 1&8hdét 1 ja
2 otetaan kayttoon.

NAIO

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: NAIO. Liitanta: DDCS-
valokaapeliliitanta.

Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 5. Lisatietoja on NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide -oppaassa
(BAFY58919730 [englanninkielinen]).

El

Tiedonsiirto ei ole kdynnissa.

RAIO PAIKKA 1

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RAIO. Liitanta: Taajuusmuuttajan
korttipaikka 1.

RAIO PAIKKA 1

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RAIO. Liitdnta: Taajuusmuuttajan
korttipaikka 2.

Oloarvot ja parametrit




187

Paikka Nimi/Arvo Kuvaus FbEq
RAIO-DDCS Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RAIO. Liitdnta: I/O-moduulin sovitin | 5
(AIMA), joka kommunikoi taajuusmuuttajan kanssa DDCS-valokaapeliliitdnnan
kautta.
Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 5. Lisatietoja on RAIO
Module User’s Manual -oppaassa (3AFE64484567 [englanninkielinen]).
98.07 KOMM. PROFIILI Maarittaa profiilin, johon kenttavaylan tai toisen taajuusmuuttajan kanssa
tapahtuva tiedonsiirto perustuu. Nakyy naytélla vain, kun kenttavaylan
tiedonsiirto on valittu parametrilla 98.02.
ABB DRIVES ABB Drives -profiili
YLEINEN Yleinen taajuusmuuttajan profiili. Kédytetdan kenttdvaylamoduuleissa, joiden 2
lajimerkki on muotoa Rxxx (asennetaan taajuusmuuttajan lisékorttipaikkaan).
CSA 2.8/3.0 Sovellusohjelmistoversioiden 2.8 ja 3.0 kayttdma tiedonsiirtoprofiili. 3
98.09 DI/O LAAJ.1 DI Maarittaa digitaalisen 1/0O-laajennusmoduulin 1 tulojen nimet
sovellusohjelmassa. Katso parametri 98.03.
DI7,8 Moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 lisdavat tulokanavien maaraa. Moduulin tulot | 1
ovat nimeltdan DI7 ja DI8.
KORV. DI1,2,3 Moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 korvaavat vakiotulokanavat DI1 ja DI2. Tulot | 2
ovat nimeltdan DI1 ja DI2.
DI17,8,9 Moduulin digitaalitulot DI1, DI2 ja DI3 lisdavat tulokanavien maaraa. Moduulin | 3
tulot ovat nimeltdan DI7, DI8 ja DI9.
REPL DI1,2,3 Moduulin digitaalitulot DI1, DI2 ja DI3 korvaavat vakiotulokanavat DI1, DI2 ja | 4
DI3. Tulot ovat nimeltdan DI1, DI2 ja DI3.
98.10 DI/O LAAJ.2 DI Maarittaa digitaalisen I/O-laajennusmoduulin 2 tulojen nimet
sovellusohjelmassa. Katso parametri 98.04.
DI9,10 Moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 lisdavat tulokanavien maaraa. Moduulin tulot | 1
ovat nimeltaan DI9 ja DI10.
KORV. DI3,4 Moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 korvaavat vakiotulokanavat DI3 ja DI4. Tulot | 2
ovat nimeltdan DI3 ja DI4.
DI10,11,12 Moduulin digitaalitulot DI1, DI2 ja DI3 lisaavat tulokanavien maaraa. Moduulin | 3
tulot ovat nimeltaan DI10, DI11 ja DI12.
KORV. DI4,5,6 Moduulin digitaalitulot DI1, DI2 ja DI3 korvaavat vakiotulokanavat DI1, DI2 ja | 4
DI3. Tulot ovat nimeltdan DI4, DI5 ja DI6.
98.11 DI/O LAAJ.3 DI Maarittda digitaalisen 1/0O-laajennusmoduulin 3 tulojen nimet
sovellusohjelmassa. Katso parametri 98.05.
DI11,12 Moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 lisdavat tulokanavien maaraa. Moduulin tulot | 1
ovat nimeltdan DI11 ja DI12.
KORV. DI5,6 Moduulin digitaalitulot DI1 ja DI2 korvaavat vakiotulokanavat DI5 ja DI6. Tulot | 2

ovat nimeltdan DI5 ja DI6.
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98.12  MOOT LAMPO MITT

Kéynnistaa tiedonsiirron analogisen 1/0O-laajennusmoduulin kanssa ja varaa
moduulin moottorin lampdtilan mittaustoimintoa varten. Talla parametrilla
maaritetaan lisaksi moduulin tyyppi ja liitanta.

Lisatietoja moottorin lampétilan mittauksesta on parametriryhmassa 35 MOOT

LAMPOT MITT ja kohdassa Moottorin lémpétilan mittaus analogisen I/O-
laajennuksen kautta sivulla 76.

Alla olevassa taulukossa kerrotaan moduulin analogiatulojen (Al) ja -lahtéjen
(AO) kaytosta.

Moottorin 1 lampétilan mittaus

AO1 | Syéttaa vakiovirtaa moottorin 1 Iampétila-anturiin. Virta riippuu
parametrin 35.01 asetuksesta:

- AO1 on 9,1 mA, jos parametrin arvo on 1xPT100
- AO1 on 1,6 mA, jos parametrin arvoon 1...3 PTC

Al Mittaa jannitteen moottorin 1 lampétila-anturin kautta.

Moottorin 2 lampétilan mittaus

AO2 | Syoéttaa vakiovirtaa moottorin 2 Iampétila-anturiin. Virta riippuu
parametrin 35.04 asetuksesta:

- AO2 on 9,1 mA, jos parametrin arvo on 1xPT100
- AO2 on 1,6 mA, jos parametrin arvoon 1...3 PTC

Al2 Mittaa jannitteen moottorin 2 lampétila-anturin kautta.

Ennen taajuusmuuttajan parametrien asettamista on varmistettava, etta
moduulin laiteasetukset sopivat moottorin Iampétilan mittaukseen:

1. Moduulin asemanumero on 9.
2. Tulosignaalit on valittu seuraavasti:
- jos kaytéssa on yksi Pt 100 -anturi, alueeksi on asetettu 0 ... 2 V.

- jos kaytdssa on 2—-3 Pt 100 -anturia tai 1-3 PTC-anturia, alueeksi on asetettu
0..10V.

3. Valittuna on unipolaarinen kayttdtapa.

NAIO

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: NAIO. Liitanta: DDCS-
valokaapeliliitanta.

Huomaa: Tee laiteasetukset edelld mainitulla tavalla. Lisatietoja on NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide -oppaassa
(8AFY58919730 [englanninkielinen]).

El

Ei kaytossa.

RAIO PAIKKA 1

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RAIO. Liitdnta: Taajuusmuuttajan
korttipaikka 1.

Huomaa: Tee laiteasetukset edelld mainitulla tavalla. Asemanumeroa ei
tarvita. Lisatietoja on RA/O Module User’s Manual -oppaassa (3AFE64484567
[englanninkielinen]).

RAIO PAIKKA 1

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RAIO. Liitanta: Taajuusmuuttajan
korttipaikka 2.

Huomaa: Tee laiteasetukset edelld mainitulla tavalla. Asemanumeroa ei
tarvita. Lisatietoja on RAIO Module User’s Manual -oppaassa (3AFE64484567
[englanninkielinen]).
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RAIO-DDCS Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: RAIO. Liitdnta: I/O-moduulin sovitin | 5
(AIMA), joka kommunikoi taajuusmuuttajan kanssa DDCS-valokaapeliliitdnnan
kautta.
Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 9. Lisatietoja on RA/O
Module User’s Manual -oppaassa (3AFE64484567 [englanninkielinen]).

98.13  Al/O LAAJ. A1 Maarittaa analogisen I/O-laajennusmoduulin tulon1 signaalityypin (AI5
sovellusohjelmassa). Asetuksen on oltava sama kuin moduuliin kytketyn
signaalin.

Huomaa: Tiedonsiirto on valittava kayttéon parametrilla 98.06.
UNIPOLAR Al5 Unipolaarinen
BIPOLAR Al5 Bipolaarinen 2

98.14  Al/O LAAJ. AI2 Maarittaa analogisen I/O-laajennusmoduulin tulon 2 signaalityypin (Al6
sovellusohjelmassa). Asetuksen on oltava sama kuin moduuliin kytketyn
signaalin.

Huomaa: Tiedonsiirto on valittava kadyttéén parametrilla 98.06.
UNIPOLAR Al6 Unipolaarinen
BIPOLAR Al6 Bipolaarinen 2
98.16  SIN FILT SUPERV Aktivoi tiedonsiirron digitaali-1/O-laajennusmoduulin kanssa ja varaa moduulin
sinisuotimen lampétilan mittauksen kayttéon.
Tama parametri nakyy, jos parametrin 95.04 arvoksi on asetettu SIN tai
EX&SIN. Parametriarvoksi asetetaan automaattisesti El, jos parametrin 95.04
arvoa muutetaan.
Huomaa: Tata parametria kdytetaan vain erikoissovelluksissa.
NDIO Moduulin tyyppi: NDIO-moduuli. Liitdnta: DDCS-valokaapeliliitdnta. 1
Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 8. Lisatietoja on NTAC-0x/
NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide -oppaassa
(BAFY58919730 [englanninkielinen]).
El Valvonta ei ole kaytossa. 2
RDIO PAIKKA1 Moduulin tyyppi: RDIO. Liitdnta: Taajuusmuuttajan korttipaikka 1. 3
RDIO PAIKKA2 Moduulin tyyppi: RDIO. Liitanta: Taajuusmuuttajan korttipaikka 2. 4
RDIO-DDCS Moduulin tyyppi: RDIO. Liitdnta: I/O-moduulin sovitin (AIMA), joka kommunikoi | 5
taajuusmuuttajan kanssa DDCS-valokaapelilitannan kautta.
Huomaa: Moduulin asemanumeroksi on asetettava 8. Lisatietoja on RDIO
Module User’s Manual -oppaassa (3AFE64485733 [englanninkielinen]).

99 Kielen valinta. Moottorin kayttdonottotietojen maaritys.

KAYTTOONOTTOTIEDO

T

99.01 KIELI Valitsee nayton kielen.

ENGLISH Englanti (Br)

ENGLISH AM Englanti (Am). Kun tdma kieli on valittu: tehoyksikkd on HP (hevosvoima), ei | 1

kW.

DEUTSCH Saksa 2
ITALIANO Italia 3
ESPANOL Espanja 4
PORTUGUES Portugali 5
NEDERLANDS Hollanti 6
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FRANCAIS

Ranska

DANSK

Tanska

SUOMI

Suomi

SVENSKA

Ruotsi

10

CESKY

Tsekki

11

POLSKI/LOC1

Puola

12

PO-RUS/LOC2

Vengja

13

99.02 SOVELLUKSET

Valitsee sovellusmakron. Lisatietoja on luvussa Sovellusmakrot.

Huomaa: Kun makron parametrien oletusasetuksia muutetaan, uudet
asetukset tulevat voimaan valittémasti ja pysyvat voimassa, vaikka
taajuusmuuttajan jannite kytketdan pois paalta ja takaisin paalle. Kaikkien
vakiomakrojen parametrien oletusasetusten (tehdasasetukset) varmuuskopiot
ovat kuitenkin kaytéssa. Katso parametri 99.03.

TEHDAS

Tehdasmakro vakiosovelluksille

KASI/AUTO

Taajuusmuuttajaan on kytketty kaksi ohjausyksikkda:

- yksikké 1 kommunikoi ulkoisessa ohjauspaikassa ULK1 maaritetyn liitdnnan
kautta.

- yksikk6é 2 kommunikoi ulkoisessa ohjauspaikassa ULK2 maaritetyn liitdnnan
kautta.

- Kaytdssa on joko ULK1 tai ULK2. Vaihto digitaalitulolla.

PID-SAATO

PID-saato. Sovelluksiin, joissa taajuusmuuttaja sdataa prosessiarvoa.
Esimerkiksi paineenkorotuspumppua ohjaavan taajuusmuuttajan painesaato.
Mitattu paine ja paineohje on liitetty taajuusmuuttajaan.

Katso kohdat Prosessin PID-s&été sivulla 71 ja Prosessin PID-s&&dén
nukkumistoiminto sivulla 72.

MOMENTTISAAT

Momenttisdatomakro

VAKIONOPEUS

Vakionopeusmakro. Sovelluksiin, joita yleensa kaytetaan esiohjelmoidun
nopeuskuvion mukaan (vakionopeudet seka kiihdytys- ja hidastusajat).

PALAUTA 1

Kayttajamakro 1 on ladattu kayttdon. Ennen latausta on tarkistettava, etta
tallennetut parametriasetukset ja moottorin malli sopivat sovellukseen.

TALLETA 1

Kayttdjamakron 1 tallennus. Tallentaa nykyiset parametriasetukset ja moottorin
mallin.

Huomaa: Jotkin parametrit eivat sisélly makroihin. Katso parametri 99.03.

PALAUTA 2

Kayttajamakro 2 on ladattu kayttdon. Ennen latausta on tarkistettava, etta
tallennetut parametriasetukset ja moottorin malli sopivat sovellukseen.

TALLETA 2

Kayttdjamakron 2 tallennus. Tallentaa nykyiset parametriasetukset ja moottorin
mallin.

Huomaa: Jotkin parametrit eivat sisélly makroihin. Katso parametri 99.03.

99.03 SOVEL. PALAUTUS

Palauttaa kaytossa olevan sovellusmakron alkuperaiset asetukset (99.02).

- Jos valittuna on vakiomakro (Factory, ... , Sequential Control), parametriarvot
palautetaan oletusarvoiksi (tehdasasetukset). Poikkeukset: parametriryhman
99 asetukset eivat muutu. Moottorin malli ei muutu.

- Jos valittuna on kayttajamakro 1 tai 2, parametriarvot palautetaan viimeksi
tallennettuihin arvoihin. Myds viimeksi tallennettu moottorin malli palautetaan.
Poikkeukset: Parametrien 16.05 ja 99.02 asetukset eivat muutu.

Huomaa: Parametriasetukset ja moottorin malli palautetaan samojen
periaatteiden mukaan, kun makro vaihdetaan.

El

Ei toimintaa

Oloarvot ja parametrit
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Paikka Nimi/Arvo

Kuvaus

FbEq

KYLLA

Oletusarvot palautetaan.

65535

99.04

MOOTTORIOHJAUS

Valitsee moottorin ohjaustavan.

DTC

Suora momentinsaatd (DTC) sopii useimpiin sovelluksiin.

SKALAARI

Skalaarisaatd sopii niissa erityistapauksissa, joissa DTC-saatda ei voida
kayttaa. Skalaarisaatdéa suositellaan seuraavissa tapauksissa:

- monimoottoritaajuusmuuttajissa, joissa moottoreiden maara vaihtelee

- jos moottorin nimellisvirta on alle 1/6 taajuusmuuttajan (vaihtosuuntaajaan)
nimellisldhtdvirrasta

- taajuusmuuttajaa kaytetaan testitarkoituksiin ilman moottoria.

Huomaa: Skalaarisdadolla ei saavuteta yhta hyvaa moottorisdatoéa kuin
suoralla momentinsaadélla (DTC). Skalaari- ja DTC-saadon valisista eroista
kerrotaan tdman kayttdoppaan parametriluettelossa. Muutamat vakio-
ominaisuudet eivat ole kaytdssa skalaarisdatotilassa: Moottorin ID-ajo (ryhméa
99 KAYTTOONOTTOTIEDOT), nopeusrajat (ryhmé 20 RAJAT), momenttirajat
(ryhma 20 RAJAT), DC-pito (ryhma 21 KAYNNISTYS/PYSAYT.), DC-
magnetointi (ryhméa 21 KAYNNISTYS/PYSAYT.), nopeusséaétimen viritys
(ryhma 23 NOPEUSSAADIN), momentins&été (ryhmé 24 MOMENTTISAATO),
vuon optimointi (ryhma 26 MOOTTORIOHJAUS), vuojarrutus (ryhma 26
MOOTTORIOHJAUS), alikuormitusvalvonta (ryhma 30 VIKAFUNKTIOT),
moottorin vaihevahti (ryhma 30 VIKAFUNKTIOT), moottorin jumisuoja (ryhma
30 VIKAFUNKTIOT).

Lisatietoja on kohdassa Skalaariséétd sivulla 63.

65535

99.05

MOOTT NIM
JANNITE

Maarittda moottorin nimellisjannitteen. Arvon on oltava sama kuin moottorin
arvokilvessa oleva nimellisnopeus.

1/2...2-UN

Jannite. Sallittu alue on 1/2 ... 2 - Uy (ACS800).

Huomaa: Moottorin eristykseen kohdistuva rasitus riippuu aina
taajuusmuuttajan syéttdjannitteestd. Tama patee myds silloin, kun moottorin
jannite on pienempi kuin taajuusmuuttajan ja sen sy6tdn jannite.

99.06

MOOTT NIM VIRTA

Maarittda moottorin nimellisvirran. Arvon on oltava sama kuin moottorin
arvokilvessa oleva nimellisnopeus. Jos vaihtosuuntaajaan on kytketty useita
moottoreita, parametriin on syotettdva moottorien kokonaisvirta.

Huomaa: Moottorin oikea toiminta edellyttaa, ettd moottorin magnetointivirta ei
ylitd 90 %:a vaihtosuuntaajan nimellisvirrasta.

0...2" lyng

Sallittu alue: noin 1/6 2 - I, ACS800:sta. (parametri 99.04 = DTC).
Sallittu alue: noin 0...2 - I,y ACS800:sta (parametri 99.04 = SKALAARI).

1=0,1A

99.07

MOOTT NIM
TAAJUUS

Maarittda moottorin nimellistaajuuden.

8 ...300 Hz

Nimellistaajuus (yleensa 50 tai 60 Hz)

800 ...
30000

99.08

MOOTT NIM
NOPEUS

Maarittda moottorin nimellisnopeuden. Arvon on oltava sama kuin moottorin
arvokilvessa oleva nimellisnopeus. Moottorin synkronista nopeutta tai muuta
likimaaraista arvoa ei saa kayttaa!

Huomaa: Jos parametrin 99.08 arvoa muutetaan, parametriryhman 20 RAJAT
nopeusrajat muuttuvat samalla automaattisesti.

1... 18000 rpm

Moottorin nimellisnopeus

1...18000

99.09

MOOTT NIM TEHO

Maarittaa moottorin nimellistehon. Arvon on oltava sama kuin moottorin
arvokilvessa oleva nimellisteho. Jos vaihtosuuntaajaan on kytketty useita
moottoreita, parametriin on syotettdva moottorien kokonaisteho.

0 ... 9000 kW

Moottorin nimellisteho

0 ... 90000

Oloarvot ja parametrit
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Paikka Nimi/Arvo

Kuvaus

FbEq

99.10 MOOTT ID-AJO

Valitsee moottorin tunnistustavan. Moottorin tunnistuksen aikana
taajuusmuuttaja tunnistaa moottorin ominaisuudet optimaalista
moottorinohjausta varten. ID-ajo on kuvattu luvussa Kéyttéénotto ja ohjaus I/
O:n kautta.

Huomaa: ID-ajo (NORMAALI tai SUPISTETTU) tulisi valita, jos:

- toimitaan lahellad nollanopeutta ja/tai

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

Huomaa: ID-ajoa (NORMAALI tai SUPISTETTU) ei voida suorittaa, jos
parametrin 99.04 arvo on SKALAARI.

Lisatietoja on kohdassa Moottorin tunnistus sivulla 54.

ID MAGN

Ei ID-ajoa. Moottorin malli lasketaan ensimmaisen kaynnistyksen yhteydessa
magnetoimalla moottoria 20 sekunnista minuuttiin nollanopeudella. Tama arvo
voidaan valita useimmissa sovelluksissa.

NORMAALI

Vakio-ID-ajo. Takaa parhaan mahdollisen saatotarkkuuden. ID-ajo kestaa noin
minuutin.

Huomaa: Moottori on kytkettava irti kaytetysta laitteesta.

Huomaa:Tarkista moottorin pyérimissuunta ennen ID-ajon kdynnistamista.
Moottori pyorii eteenpain ID-ajon aikana.

nimellisnopeudesta. VARMISTA ENNEN ID-AJON KAYNNISTYSTA,

j VAROITUS! ID-ajon aikana moottori toimii enintdén noin 50...80 %
ETTA MOOTTORIA VOIDAAN KAYTTAA TURVALLISESTI!

SUPISTETTU

Supistettu ID-ajo. On valittava normaalin ID-ajon sijaan, jos:

- mekaaniset havitt ovat yli 20 % (moottoria ei voida irrottaa kaytettavasta
laitteesta)

- vuon vahennysta ei sallita moottorin kdydessa (esimerkiksi
kartiojarrumoottoreissa, joissa jarrutus kaynnistyy, kun vuo laskee tietyn tason
alle).

Huomaa: Tarkista moottorin pydrimissuunta ennen ID-ajon kdynnistamista.
Moottori pyorii eteenpain ID-ajon aikana.

nimellisnopeudesta. VARMISTA ENNEN ID-AJON KAYNNISTYSTA,

2 VAROITUS! ID-ajon aikana moottori toimii enintdan noin 50...80 %
ETTA MOOTTORIA VOIDAAN KAYTTAA TURVALLISESTI!

99.11  LAITTEEN NIMI

Maarittda taajuusmuuttajan tai sovelluksen nimen. Nimi nékyy ohjauspaneelin
naytélla taajuusmuuttajan valintatilassa. Huomaa: Nimi voidaan kirjoittaa vain
taajuusmuuttajan PC-tyokalulla.

Oloarvot ja parametrit
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Kenttavaylaohjaus

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla
tiedonsiirtoverkon kautta.

Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaan — yleensa
kenttavaylaohjaimeen — sovittimella. Taajuusmuuttaja voidaan asettaa
vastaanottamaan kaikki ohjaustietonsa ulkoisen ohjausliitdnnan kautta, tai ohjaus
voidaan jakaa ulkoisen ohjausliitdinnan ja muiden kaytettavissa olevien lahteiden,
kuten digitaali- ja analogiatulojen, valilla. Alla olevassa kaaviossa on kuvattu
taajuusmuuttajan ohjausliitannat ja I/O-liitannat.

I = I‘ I‘I Kenttavayla-
I

ohjain
Kenttavayla-
ACS800 Muut (* (*
laitteet
E %ﬂ ‘ | I = I I I = Advant
Kenttavaylasovitin Saatimen I [ | I I I controller
Rxxx (esim. AC
— Modbus 800M,
HH Korttipaikka 1 - —_— _ C.80)
E | RMBA-01-sovitin (*
2| vakio- Modbus-
9' litanta
E Korttipaikka 1 tai 2 I/O-sovitin
RTAC/RDIO/RAIO
RDCO-tiedonsiitolC11__{ AiMA-01 10 [
o moduuli (DDCS) | sovitinmoduuli
n " i ﬂuﬂ CHO Kenttavaylasovitin
(DDCS) Nxxx
tai
Datavirta
<¢———— Ohjaussana (CW)
- Ohjearvot
Prosessi-1/O (jaksoittainen)
Tilasana (SW) ——
Oloarvot EE—
-
Parametrien luku- ja kirjoituspyynnét/vasteet Huoltoviestit (ei-jaksoittainen)
-

(x Taajuusmuuttajaan voidaan liittdd samanaikaisesti joko Rxxx- tai Nxxx- ja RMBA-01-sovitin.)

Kenttévéayldohjaus
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Varmennettu kenttavaylaohjaus

Taajuusmuuttajaan voidaan kytkea kaksi kenttavaylaa seuraavan
sovitinkokoonpanon avulla:

* Tyypin Rxxx-kenttavaylasovitin (ei RMBA-01) asennetaan taajuusmuuttajan
korttipaikkaan 1.

*+ RMBA-01 Modbus-sovitin asennetaan korttipaikkaan 2.
Esim. PROFIBUS Modbus

ACS800
RMIO-kortti

RPBA-01-sovitin
PROFIBUS-DP-liitanta

Korttipaikka 1

RMBA-01-sovitin
vakio- Modbus-liitanta

| Korttipaikka 2

Ohjaus (eli paaohjearvon datasetti, katso kohta Kenttavayldohjausliitantéa sivulla
205) aktivoidaan asettamalla parametrin 98.02 arvoksi KENTTAVAYLA tai
VAKIO MODBUS.

Jos yhden kenttavaylan kanssa on tiedonsiirto-ongelmia, ohjaus voidaan vaihtaa
toiseen kenttavaylaan. Vaihtoa vaylien valilla voidaan ohjata

esimerkiksi adaptiivisella ohjelmoinnilla. Molemmat kenttavaylat voivat lukea
parametreja ja signaaleja, mutta samanaikainen jaksoittainen kirjoitus samaan
parametriin on kielletty.

Kenttévéayldohjaus
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Kenttavaylasovittimen kautta tapahtuvan tiedonsiirtoyhteyden asetus

Kaytettavissa on useiden eri tiedonsiirtoprotokollien kenttavaylasovittimia (esim.
PROFIBUS® ja Modbus®). Rxxx-tyypin kenttavaylasovitinmoduulit asennetaan
nestejaahdytysyksikon laajennuskorttipaikkaan 1. Nxxx-tyypin
kenttavaylasovitinmoduulit kytketdan RDCO:n kanavaan CHO.

Huomaa: Ohjeet RMBA-01-moduulin asennukseen ovat kohdassa Vakio-Modbus-
liitdnnén kautta tapahtuvan tiedonsiirfoyhteyden asetus sivulla 197.

Ennen kuin taajuusmuuttaja konfiguroidaan kenttavaylaohjausta varten sovitin on
asennettava mekaanisesti ja sahkdisesti taajuusmuuttajan laiteoppaassa ja
sovittimen oppaassa annettujen ohjeiden mukaan.

Alla olevassa taulukossa on lueteltu parametrit, jotka on maariteltava
kenttavaylasovittimen kautta tapahtuvan tiedonsiirtoyhteyden asetusta varten.

Parametri

Asetusvaihto-
ehdot

Kenttavayla-
ohjauksen asetus

Toiminto/Tietoja

TIEDONSIIRTOYHTEYDEN MUODOSTAMINEN

98.02 El FIELDBUS Kaynnistaa taajuusmuuttajan ja
KENTTAVAYLA kenttavayldsovitinmoduulin vélisen tiedonsiirron.
VAKIO MODBUS Aktivoi sovittimen parametrit (ryhma 51).
VALINNAINEN

98.07 ABB DRIVES ABB DRIVES Valitsee taajuusmuuttajan kayttaman
YLEINEN CSA YLEINEN tai CSA tiedonsiirtoprofiilin. Lisatietoja on kohdassa
2.8/3.0 2.8/3.0 Tiedonsiirtoprofiilit sivulla 213.

SOVITINMODUULIN

KONFIGUROINTI

51.01 MODULE
TYPE

Nayttaa kenttavaylasovitinmoduulin tyypin.

51.02
(KENTTAVAYLA-
PARAMETRI 2)

51.26
(KENTTAVAYLA-
PARAMETRI 26)

Nama parametrit ovat sovitinmoduulikohtaisia.
kaikki ndma parametrit eivat valttdmatta nay.

Lisatietoja on moduulin oppaassa. Huomaa, etta

51.27 FBA PAR (0) DONE - Vahvistaa kaikki sovitinmoduulin
REFRESH* (1) REFRESH konfigurointiasetuksiin tehdyt muutokset.
Paivityksen jalkeen parametrin arvo on
automaattisesti DONE.
51.28 FILE CPI Xyz - Nayttda taajuusmuuttajan muistiin tallennetun
FW REV* (binaarikoodinen kenttavaylasovittimen konfigurointitiedoston
desimaali) vaatiman CPl-laitteistoversion. Yhteensopivuus

edellyttaa, etta kenttavaylasovittimen CPI-
laitteistoversiossa (katso par. 51.32) on sama tai
uudempi CPIl-versio. x = version padanumero;

y = version lisdnumero; z = korjausnumero.
Esimerkki: 107 = versio 1.07.

Kenttévéayldohjaus
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Parametri Asetusvaihto- Kenttavayla- Toiminto/Tietoja
ehdot ohjauksen asetus
51.29 FILE Xyz - Nayttda taajuusmuuttajan muistiin tallennetut
CONFIG ID* (binaarikoodinen kenttavaylasovittimen konfigurointitiedoston tiedot.
desimaali) Tietoihin vaikuttaa taajuusmuuttajan
sovellusohjelma.
51.30 FILE Xyz - Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun
CONFIG REV* (binaarikoodinen kenttavaylasovittimen konfigurointitiedoston
desimaali) version. X = version paanumero; y = version
lisdnumero; z = korjausnumero. Esimerkki: 1 =
versio 0.01.
51.31 FBA (0) IDLE - Nayttaa sovittimen tilan.
STATUS* g; $I>;AEECO'L']“TT IDLE = Sovitinta ei ole konfiguroitu.
(3) CONFIG EXEC. INIT = Sovitinta alustetaan.
ERROR TIME OUT = Sovittimen ja taajuusmuuttajan
(4) OFF-LINE valinen tiedonsiirto on katkennut.
(5) ON-LINE CONFIG ERROR = Sovittimen konfigurointivirhe.
(6) RESET Taajuusmuuttajan CPl-ohjelmaversion paa- tai

lis@numero ei ole moduulin vaatima versionumero
(vrt. par. 51.32), tai konfigurointitiedoston lataus on
epaonnistunut yli viisi kertaa.

OFF-LINE = Sovitin ei ole verkossa.
ON-LINE = Sovitin on verkossa.
RESET = Sovitin palauttaa laitteiston alkutilaan.

51.32FBACPIFW
REV*

Nayttaa korttipaikassa 1 olevan moduulin CPI-
ohjelman version. x = version paanumero;

y = version lisdnumero; z = korjausnumero.
Esimerkki: 107 = versio 1.07.

51.33 FBA APPL
FW REV*

Nayttaa korttipaikassa 1 olevan moduulin
sovellusohjelman version. x = version paanumero;
y = version lisdnumero; z = korjausnumero.
Esimerkki: 107 = versio 1.07.

*Parametrit 51.27 ... 51.33 ndkyvat vain, kun asennettuna on Rxxx-tyyppinen kenttavaylasovitin.

Kun ryhman 51 moduulin konfigurointiparametrit on asetettu, taajuusmuuttajan
ohjausparametrit (katso Taajuusmuuttajan ohjausparametrit sivulla 207) on

tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.

Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttaja kdynnistetdan seuraavan

kerran tai kun valitaan parametri 51.27.

Kenttévéayldohjaus
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Vakio-Modbus-liitannan kautta tapahtuvan tiedonsiirtoyhteyden asetus

Taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1 tai 2 asennettu RMBA-01-Modbus-sovitin
muodostaa vakio-Modbus-liitdnnan. Liitdntaa voidaan kayttaa ulkoiseen ohjaukseen
Modbus RTU-protokolla-ohjaimella.

Ennen kuin taajuusmuuttaja konfiguroidaan Modbus-ohjausta varten, sovitin on
asennettava mekaanisesti ja sahkoisesti taajuusmuuttajan laiteoppaassa ja
sovittimen oppaassa annettujen ohjeiden mukaan.

Seuraavassa taulukossa on lueteltu parametrit, jotka on maaritettava vakio-Modbus-
litdnnan kautta tapahtuvan tiedonsiirtoyhteyden asetusta varten.

Parametri

Asetusvaihto-ehdot

Vakio-Modbus-
liitdnnan kautta
tapahtuvan ohjauksen
asetukset

Toiminto/Tietoja

TIEDONSIIRTOYHTEYDEN MUODOSTAMINEN

98.02 El VAKIO MODBUS Muodostaa yhteyden taajuusmuuttajan (vakio-
KENTTAVAYLA Modbus-liitdnt&) ja Modbus-protokollachjaimen
ADVANT valille. Aktivoi ryhman 52 parametrit.
VAKIO MODBUS
VALINNAINEN
98.07 ABB DRIVES ABB DRIVES Valitsee taajuusmuuttajan kayttaman
YLEINEN CSA 2.8/3.0 tiedonsiirtoprofiilin. Lisatietoja on kohdassa
Tiedonsiirtoprofiilit sivulla 213.
TIEDONSIIRTOYHTEYDEN ASETUSPARAMETRIT

52.01 1..247 - Maarittaa taajuusmuuttajan asemanumeron
vakio-Modbus-liitdnnalle.
52.02 600 - Maarittaa tiedonsiirtonopeuden vakio-Modbus-
1200 litdnnalle.
2400
4800
9600
19200
52.03 PARITON - Valitsee pariteettiasetuksen vakio-Modbus-
PARILLINEN EI 1 litannalle.
STOPBIT EI 2
STOPBIT

Kun ryhman 52 tiedonsiirtoparametrit on asetettu, taajuusmuuttajan
ohjausparametrit (katso Taajuusmuuttajan ohjausparametrit sivulla 207) on
tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.

Kenttévéayldohjaus
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Modbus-osoitteet

Ohjaussana, tilasana, ohjearvot ja oloarvot on on lajiteltu seuraavasti Modbus-

ohjaimen muistissa:

Data kenttavayldaohjaimesta Data taajuusmuuttajasta
taajuusmuuttajaan kenttivaylaohjaimeen

Osoite Oppaan siséltdo Osoite Oppaan sisiltdo
40001 Ohjaussana 40004 Tilasana

40002 Ohjearvo 1 40005 Oloarvo 1
40003 Ohjearvo 2 40006 Oloarvo 2
40007 Ohjearvo 3 40010 Oloarvo 3
40008 Ohjearvo 4 40011 Oloarvo 4
40009 Ohjearvo 5 40012 Oloarvo 5

Lisatietoja Modbus-tiedonsiirrosta on Modiconin www-sivuilla osoitteessa
http://www.modicon.com.

Kenttévéayldohjaus
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Advant controllerin kautta tapahtuvan tiedonsiirtoyhteyden asetus

Advant controller kytketddn DDCS-liitdnnan kautta RDCO-moduulin kanavaan CHO.
* AC 800M Advant Controller

DriveBus-yhteys: Edellyttda CI858 DriveBus Communication Interface -liitantaa.
Katso CI858 DriveBus Communication Interface User’s Manual, [3AFE 68237432
(englanninkielinen)].

Optical ModuleBus -yhteys: TB811 (5 MBd) tai TB810 (10 MBd), edellyttda Optical
ModuleBus Port Interface -liitdntdd. Katso kohta Optical ModuleBus -yhteys
jaliempana.

Lisatietoja on AC 800M Controller Hardware Manual -oppaassa (3BSE027941
[englanninkielinen]) ja AC 800M/C Communication, Protocols and Design Manual
-oppaassa (3BSE028811 [englanninkielinen]), ABB Industrial Systems, Vasteras,
Ruotsi.

« AC 80 Advant Controller

Optical ModuleBus -yhteys: TB811 (5 MBd) tai TB810 (10 MBd), edellyttda Optical
ModuleBus Port Interface -liitantaa. Katso kohta Optical ModuleBus -yhteys
jaliempana.

¢ CI810A Fieldbus Communication Interface (FCI)

Optical ModuleBus -yhteys

Edellyttdad TB811 (5 MBd) tai TB810 (10 MBd) Optical ModuleBus Port Interface
-litantaa.

TB811 Optical ModuleBus Port Interface -liitdinnassa on 5 MBd:n optiset
komponentit, ja TB810-liitannassa 10 MBd:n komponentit. Valokuituliitdnnan
kaikkien optisten komponenttien on oltava samaa tyyppia, silla 5 MBd:n komponentit
eivat sovi yhteen 10 MBd:n komponenttien kanssa. Valinta TB810:n ja TB811:n
valilla riippuu laitteesta, johon liitdnta on kytketty. Jos kaytdssa on RDCO-
tiedonsiirtomoduuli, liitdnta valitaan seuraavasti:

Optional ModuleBus Port DDCS-tiedonsiirtomoduuli
Interface -liitanta
RDCO-01 RDCO-02 RDCO-03
TB811 x x
TB810 X

Jos haaroitinyksikkdd NDBU-85/95 kaytetdan CI810A:n kanssa, on kaytettava
TB810 Optical ModuleBus Port Interface -liitantaa.

Kenttévéayldohjaus
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Alla olevassa taulukossa on lueteltu parametrit, jotka on maariteltava
taajuusmuuttajan ja Advant controllerin valista tiedonsiirtoyhteytta varten.

Parametri

Asetusvaihto-ehdot

CHO-ohjauksen asetus

Toiminto/Tietoja

TIEDONSIIRTOYHTEYDEN MUODOSTAMINEN

98.02 El ADVANT Muodostaa yhteyden taajuusmuuttajan
KENTTAVAYLA (valokaapelikanava CHO) ja Advant
ADVANT controllerin vélille. Siirtonopeus on
VAKIO MODBUS 4 Mbit/s.
VALINNAINEN
98.07 ABB DRIVES ABB DRIVES Valitsee taajuusmuuttajan kayttdman
YLEINEN tiedonsiirtoprofiilin. Lisatietoja on
CSA 2.8/3.0 kohdassa Tiedonsiirtoprofiilit sivulla 213.
70.01 0-254 AC 800M ModuleBus & 1...125 Maéarittda asemaosoitteen DDCS-
AC 80 ModuleBus & 17-125 kanavalle CHO.
FCI (CI810A) & 17-125
70.04 RENGAS Valitsee kanavan CHO liitdnnan
TAHTI topologian.

Kun tiedonsiirron aktivointiparametrit on asetettu, taajuusmuuttajan ohjausparametrit
(katso Taajuusmuuttajan ohjausparametrit sivulla 207) on tarkistettava ja tarvittaessa

asetettava.

Optical ModuleBus -liitdnnassa kanavan 0 osoite (parametri 70.01) lasketaan
POSITION-liittimen arvosta sopivassa tietokantaelementissa (AC 80:lle DRISTD)

seuraavasti:

1. Kerro POSITION-arvon sadat luvulla 16.

2. Lisda tulokseen POSITION-arvon kymmenet ja ykkoset.

Jos esimerkiksi DRISTD-tietokantaelementin POSITION-liittimen arvo on 110
(Optical ModuleBus -renkaan kymmenes taajuusmuuttaja), parametrin 70.01 arvoksi
on asetettava 16 x 1 + 10 = 26.
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Taajuusmuuttajan ohjausparametrit

Kun kenttavaylayhteys on asetettu, alla olevassa taulukossa luetellut
taajuusmuuttajan ohjausparametrit on tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.

Sarakkeessa Kenttavaylaohjauksen asetus annetaan arvo, jota kaytetaan, kun
kenttavaylaliitanta on signaalin haluttu Iahde tai kohde. Sarakkeessa
Toiminto/Tietoja on parametrin kuvaus.

Kenttavaylasignaalin

reitit ja viesti selitetddn kohdassa Kenttavayldohjausliitanta

sivulla 205.

Parametri Kenttiavaylaohjauksen Toiminto/Tietoja
asetus

KOMENNON LAHTEEN VALINTA

10.01 KOM.OHJS Mahdollistaa kenttavaylan ohjaussanan (paitsi 03.01 paaohjaussanan bitti
11), kun EXT1 on valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi. Katso myds parametri
10.07.

10.02 KOM.OHJS Mahdollistaa kenttavaylan ohjaussanan (paitsi 03.01 pdaohjaussanan bitti
11), kun ULK2 on valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

10.03 ETEEN Mahdollistaa pyérimissuunnan ohjauksen parametreilla 10.01 ja 10.02
TAAKSE tai maaritetylld tavalla. Lisatietoja pydrimissuunnan ohjauksesta on kohdassa
PYYNNOSTA Ohjearvon késittely sivulla 207.

10.07 0 tai 1 Arvo 1 korvaa parametrin 10.01 asetuksen, joten kenttadvaylan ohjaussana
(paitsi 03.01 paaohjaussanan bitti 11) voidaan valita, kun ULK1 on valittu
aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

Huomautus 1: Nakyy vain, kun Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili on valittu
(katso parametri 98.07).
Huomautus 2: Asetus ei tallennu pysyvaismuistiin.

10.08 0 tai 1 Arvo 1 korvaa parametrin 11.03 asetuksen, joten kenttavaylan ohjearvo
REF1 on kdytdssa, kun ULK1 on valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.
Huomautus 1: Nakyy vain, kun Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili on valittu
(katso parametri 98.07).

Huomautus 2: Asetus ei tallennu pysyvaismuistiin.

11.02 KOM.OHJS Mahdollistaa ULK1/ULK2:n valinnan kenttavaylan ohjaussanan bitilla 11
EXT CTRL LOC.

11.03 KOMM.REF1 Kenttavaylan ohjearvo REF1 on kdytdssa, kun ULK1 on valittu aktiiviseksi
NOPEA KOMM ohjauspaikaksi. Lisatietoja asetusvaihtoehdoista on kohdassa Ohjearvot
KOM.REF1+Al1 sivulla 206.

KOM.REF1+Al5
KOM.REF1*Al1 tai
KOM.REF1*AI5

11.06 KOMM.REF2 Kenttavaylan ohjearvo REF2 on kaytdssa, kun ULK2 on valittu aktiviiseksi
NOPEA KOMM ohjauspaikaksi. Lisatietoja asetusvaihtoehdoista on kohdassa Ohjearvot
KOM.REF2+Al1 sivulla 206.

KOM.REF2+AI5
KOM.REF2*Al1 tai
KOM.REF2*AI5
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Parametri

Kenttavaylaohjauksen
asetus

Toiminto/Tietoja

LAHTOSIGNAALIEN LAHTEEN VALINTA

14.01 KOM.REF3 Mahdollistaa relelahdén RO1 ohjauksen kenttavaylan ohjearvon REF3
bitilla 13.

14.02 KOM.REF3 Mahdollistaa relelahdén RO2 ohjauksen kenttavaylan ohjearvon REF3
bitilla 14.

14.03 KOM.REF3 Mahdollistaa relelahdén RO3 ohjauksen kenttavaylan ohjearvon REF3
bitilla 15.

15.01 KOMM.REF4 Ohjaa kenttavaylan ohjearvon REF4 sisallon analogialahtodon AO1.
Skaalaus: 20000 = 20 mA

15.06 KOMM.REF5 Ohjaa kenttavaylan ohjearvon REF5 sisallon analogialahtodn AO2.
Skaalaus: 20000 = 20 mA.

SYSTEEMIOHJAUKSEN TULOT

16.01 KOM.OHJS Mahdollistaa ulkoinen kaynnistyksen esto -signaalin ohjauksen
kenttavaylan 03.01 padohjaussanan bitilla 3.

Huomaa: Arvoksi on asetettava El, kun Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili on
valittu (katso parametri 98.07).

16.04 KOM.OHJS Mahdollistaa viankuittauksen kenttavaylan 03.01 paaohjaussanan bitilla 7.
Huomaa: Viankuittaus kenttédvaylan ohjaussanalla (bitti 7) on kaytdssa
automaattisesti, eika siihen vaikuta parametrin 16.04 asetus, jos
parametrin 10.01 tai 10.02 arvoksi on asetettu KOM.OHJS.

16.07 TEHTY; KAYNNISSA.. Tallentaa parametriarvon muutokset (my0ds kenttavaylaohjauksen kautta

tehdyt) pysyvaismuistiin.

TIEDONSIIRTOKATKOSTEN TOIMINNOT

30.18 PYSAYTA Maarittaa taajuusmuuttajan toiminnan kenttavaylan tiedonsiirtokatkoksen
El VAKIONOP. 15 sattuessa.
VANHA NOPEUS Huomaa: Tiedonsiirtokatkosten havaitseminen perustuu saatujen paa- ja
apudatasettien valvontaan (joiden lahteet valitaan parametreilla 90.04 ja
90.05).
30.19 0,1...60,0s Maarittaa paaohjearvon datasetissa sattuvan katkoksen havaitsemisen ja
parametrin 30.18 maarittdman toiminnon valisen viiveen.
30.20 NOLLA Maarittaa tilan, johon relelahdot RO1 ... RO3 ja analogialahdét AO1 ja AO2
VANHA ARVO jaavat katkoksen sattuessa apuohjearvon datasetissa.
30.21 0,0...60,0s Maarittaa apuohjearvon datasetissa sattuvan katkoksen havaitsemisen ja

parametrilla 30.18 asetetun toiminnon valisen viiveen.

Huomautus: Tama valvontatoiminto ei toimi, jos tdman parametrin tai
parametrien 90.01, 90.02 tai 90.03 arvoksi on asetettu 0.
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Parametri

Kenttavayldaohjauksen
asetus

Toiminto/Tietoja

KENTTAVAYLAOHJEEN KOHTEEN VALINTA

90.01 0...8999 Maarittda taajuusmuuttajan parametrin, johon kenttéavayldohjeen REF3
arvo kirjoitetaan.
Versio on muotoa xxyy, jossa xx = parametriryhma (10...89), yy =
parametritunnus, esim. 3001 = parametri 30.01.

90.02 0...8999 Maarittda taajuusmuuttajan parametrin, johon kenttéavayldohjeen REF4
arvo kirjoitetaan.
Versio on muotoa Katso parametri 90.01.

90.03 0...8999 Maarittaa taajuusmuuttajan parametrin, johon kenttavaylaohjeen REF5
arvo kirjoitetaan.
Versio on muotoa Katso parametri 90.01.

90.04 1 (kenttavayldohjaus) tai Jos parametrin 98.02 arvo on VALINNAINEN, parametri valitsee lahteen,

81 (vakio-Modbus-ohjaus) | josta taajuusmuuttaja lukee paaohjearvon datasetin (sisaltaa kenttéavaylan

ohjaussanan seka kenttavaylaohjeet REF1 ja REF2).

90.05 3 (kenttavaylaohjaus) tai Jos parametrin 98.02 arvo on VALINNAINEN, parametri valitsee lahteen,

83 (vakio-Modbus-ohjaus)

josta taajuusmuuttaja lukee apuohjearvon datasetin (sisaltaa
kenttdvaylaohjeet REF3, REF4 ja REF5).

KENTTAVAYLAN OLOARVON VALINTA

92.01

302 (kiinted)

Tilasana lahetetaan padoloarvon datasetin ensimmaisena sanana.

92.02

0...9999

Valitsee oloarvon tai parametriarvon, joka lahetetaan paaoloarvon
datasetin toisena sanana (ACT1).

Muoto: (x)xyy, jossa (x)x = oloarvoryhma tai parametriryhma, yy = oloarvo
tai parametritunnus. Esim. 103 = oloarvo 1.03 TAAJUUS; 2202 = parametri
22.02 KIHDYTYSAIKA 1.

Huomaa: Kun valittuna on Generic Drive - tiedonsiirtoprofiili (parametri
98.07 = YLEINEN), taman parametrin arvo on 102 (oloarvo 1.02 NOPEUS
— moottorin ohjaustapana DTC) tai 103 (1.03 TAAJUUS - ohjaustapana
skalaarisaato).

92.03

0...9999

Valitsee oloarvon tai parametriarvon, joka lahetetaan paaoloarvon
datasetin kolmantena sanana (ACT2).

Muoto: Katso parametri 92.02.

92.04

0...9999

Valitsee oloarvon tai parametriarvon, joka lahetetaan apuoloarvon
datasetin ensimmaisena sanana (ACT3).

Versio on muotoa Katso parametri 92.02.

92.05

0...9999

Valitsee oloarvon tai parametriarvon, joka lahetetaan apuoloarvon
datasetin toisena sanana (ACT4).

Versio on muotoa Katso parametri 92.02.

92.06

0...9999

Valitsee oloarvon tai parametriarvon, joka lahetetaan apuoloarvon
datasetin kolmantena sanana (ACT5).

Versio on muotoa Katso parametri 92.02.

92.07

-255.255.31 ...

+255.255.31/C.-32768 ...

C.32767

Valitsee osoitteen, josta paatilasanan 03.02 bitti 10 luetaan.
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+255.255.31/C.-32768 ...

C.32767

Parametri Kenttavaylaohjauksen Toiminto/Tietoja
asetus

92.08 -255.255.31 ... Valitsee osoitteen, josta paatilasanan 03.02 bitti 13 luetaan.
+255.255.31/ C.-32768 ...
C.32767

92.09 -255.255.31 ... Valitsee osoitteen, josta paatilasanan 03.02 bitti 14 luetaan.

Kenttavéayldohjaus




205

Kenttavaylaohjausliitanta

Kenttavayldjarjestelman ja taajuusmuuttajan valisessa tiedonsiirrossa kaytetaan
datasetteja. Yksi datasetti (DS) koostuu kolmesta 16-bittisestad sanasta eli
datasanasta (DW). ACS800:n vakio-ohjausohjelmisto tukee neljan datasetin kayttoa,
kahta kumpaankin suuntaan.

Taajuusmuuttajan ohjaukseen kaytettavaa kahta datasettia kutsutaan paaohjearvon
datasetiksi ja apuohjearvon datasetiksi. Parametreilla 90.04 ja 90.05 maaritetaan
l&hteet, joista taajuusmuuttaja lukee paa- ja apuohjearvon datasetit. Padohjearvon
datasetin sisalté on vakio. Apuohjearvon datasetin sisaltd voidaan valita
parametreilla 90.01, 90.02 ja 90.03.

Taajuusmuuttajan tilatiedot sisaltavaa kahta datasettia kutsutaan paaoloarvon
datasetiksi ja apuoloarvon datasetiksi. Osa kummankin datasetin sisallosta voidaan
valita ryhman 92 parametreilla.

Data kenttiavayldohjaimesta Data taajuusmuuttajasta
taajuusmuuttajaan kenttavayldaohjaimeen
Sana Oppaan Valitsin Sana Oppaan Valitsin
sisaltoé sisaltod
*Tun- Paiohjearvon datasetti DS1 *Tun- Padoloarvon datasetti DS2
nus nus
1 1. sana Ohjaussana (Vakio) 4 1. sana Tilasana (Vakio)
2 2. sana Ohjearvo 1 (Vakio) 5 2. sana Oloarvo 1 **Par. 92.02
3 3. sana Ohjearvo 2 (Vakio) 6 3. sana Oloarvo 2 Par. 92.03
*Tun- | Apuohjearvon datasetti DS3 *Tun- | Apu Apuoloarvon datasetti DS4
nus nus
7 1. sana Ohjearvo 3 Par. 90.01 10 1. sana Oloarvo 3 Par. 92.04
8 2. sana Ohjearvo 4 Par. 90.02 11 2. sana Oloarvo 4 Par. 92.05
9 3. sana Ohjearvo 5 Par. 90.03 12 3. sana Oloarvo 5 Par. 92.06

*Tunnusnumero tarvitaan, kun datasanan kohdistus prosessitietoihin maaritetdan
ryhman 51 kenttavaylaparametrien kautta. TAma toiminto riippuu
kenttavaylasovittimen tyypista.

**Kun valittuna on Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili, oloarvo 1 on vakio 01.02
NOPEUS (moottorin ohjaustapana DTC) tai 01.03 TAAJUUS (ohjaustapana
skalaarisaato).

Paaohjearvon ja paaoloarvon paivitysaika on 6 millisekuntia: apuohjearvon ja
apuoloarvon paivitysaika on 100 millisekuntia.
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Ohjaussana ja tilasana

Ohjaussanan (CW) avulla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajarjestelmasta.
Kenttavaylaohjaus on kaytdssa, kun ohjauspaikaksi (ULK1 tai ULK2, katso
parametrit 10.01 ja 10.02) on asetettu KOM.OHJS tai kun parametrin 10.07 arvoksi
on asetettu 1 (vain, kun Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili on valittuna).

Kenttavaylaohjain 1ahettaa ohjaussanan taajuusmuuttajaan. Taajuusmuuttaja siirtyy
tilasta toiseen ohjaussanan bittikoodattujen ohjeiden mukaisesti.

Tilasana (SW) on sana, joka sisaltaa tilatietoja ja jonka taajuusmuuttaja lahettaa
kenttavaylaohjaimelle.

Lisatietoja ohjaus- ja tilasanasta on kohdassa Tiedonsiirtoprofiilit sivulla 213.

Ohjearvot

Onhjearvot (REF) ovat 16-bittisia sanoja, jotka koostuvat etumerkista ja
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohjearvo (joka merkitsee taaksepain pyorivaa
suuntaa) muodostetaan laskemalla naiden kahden komplementti vastaavasta
positiivisesta ohjearvosta.

Kenttédvéylédohjeen valinta ja korjaus

Kenttavaylaohje (KOMM.REF signaalin valinnan yhteydessa) valitaan asettamalla
ohjearvon valintaparametrin — 11.03 tai 11.06 — arvoksi KOMM.REFx, NOPEA
KOMM, KOM.REFx+AI1, KOM.REFx+AI5, KOM.REFx*Al1 tai KOM.REFx*Al5. (Kun
valittuna on Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili, kenttavaylaohje voidaan valita myos
asettamalla parametrin 10.08 arvoksi 1.) Nelja viimeksi mainittua arvoa
mahdollistavat kenttavayldohjeen korjauksen analogiatulojen avulla seuraavan
taulukon mukaisesti. (Analogiatulon Al5 kaytt6a varten tarvitaan lisdvarusteena
saatava analoginen |/O-laajennusmoduuli RAIO-01).

KOMM.REF1 (parametrissa 11.03) tai KOMM.REF2 (parametrissa 11.06)
Kenttavaylaohje lahetetaan sellaisenaan ilman korjausta.

NOPEA KOMM
Kenttavaylaohje lahetetdan sellaisenaan, ilman korjausta. Ohje luetaan 2
millisekunnin valein, jos toinen seuraavista ehdoista tayttyy:

* Ohjauspaikka on ULK1, parametrin 99.04 MOOTTORIOHJAUS arvo on DTC ja
parametrin 40.14 TRIMMAUS arvo on El KAYTOSSA

* Ohjauspaikka on ULK2, parametrin 99.04 MOOTTORIOHJAUS arvo on DTC,
parametrin 40.14 TRIMMAUS arvo on EI KAYTOSSA ja momenttiohje on
kaytossa.

Muissa tapauksissa kenttavaylaohje luetaan 6 millisekunnin valein.

Huomaa: Kun NOPEA KOMM on valittu, kriittiset nopeudet eivat ole kaytdssa.
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KOM.REF1+Al1; KOM.REF1+AlI5; KOM.REF1*Al1; KOM.REF1*Al5 (par.
KOM.REF2+AIl1; KOM.REF2+Al5; KOM.REF2*Al1; KOM.REF2*AlI5 (par.
Nama arvot mahdollistavat kenttavaylaohjeen korjauksen seuraavasti:

Parametriasetus AI1/AI5 tulojannitteen vaikutus kenttdvayldohjeeseen

KOM.REFx+AI1
KOMREFX+A|5 Kenttf—ivéiyléiohjeen

korjauskerroin

(100 + 0.5 x [par. 13.03])%

100%

(100 — 0.5 % [par. 13.03])% >
0 5V 10V AI1/AIS5 tulo-
Jannite
KOM.REFx*AI1
KOM.REFx*Al5 Kenttavayldaohjeen
’ korjauskerroin
A
100%
50%
0% >
0 5V 10V AI1/AIS5 tulo-
Jénnite

Ohjearvon kasittely

Ohjauspaikkojen (ULK1 ja ULK2) pyérimissuunta maaritelladn ryhman 10
parametreilla. Kenttavaylaohjeet ovat bipolaarisia eli joko negatiivisia tai positiivisia.
Seuraavan sivun kaaviossa kuvataan, kuinka ryhman 10 parametrit ja
kenttdvaylaohjeen etumerkki tuottavat ohjeet REF1/REF2.

Huomaa:

* Kun tiedonsiirtoprofiiliksi on valittu ABB Drives, 100 %:n ohje maaritetaan
parametreilla 11.05 (REF1) ja 11.08 (REF2).

* Kun valittuna on Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili, 100 %:n ohje maaritetdan
parametrilla 99.08, kun moottorin ohjaustapana on DTC (REF1), tai parametrilla
99.07, kun ohjaustapana on skalaarisdaté (REF1), ja parametrilla 11.08 (REF2).

» Ulkoisen ohjeen skaalausparametrit 11.04 ja 11.07 ovat myds voimassa.

Lisatietoja kenttavaylaohjeen skaalauksesta on kohdassa Kenttdvéyldohjeen
Skaalaus sivulla 217 (ABB Drives -profiili) tai kohdassa Kenttavéylaohjeen skaalaus
sivulla 220 (Generic Drive -profiili).
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*Suunnan maaraa KOM.REF-arvon Suunnan maaraa digitaalinen komento,
etumerkki esim. digitaalitulo, ohjauspaneeli
Parametri Tulos Tulos
10.03 REF1/2 REF1/2
PYORIMIS- T T
SUUNTA = Maks.ohje +- - - - - Maks.ohje + - - - - -
ETEEN . .
Kenttéivéyléi-| : | Kenttéivéiylé-| : |
ohje 1/2 v f ohje 1/2 f f
| -100% 100% | | -100% 100% |
-163% 163% -163% 163%
—[Maks.ohje] + —[Maks.ohje] +
Parametri Tulos Tulos
10.03 REF1/2 REF1/2
PYORIMIS- T T
SUUNTA = )
-+ Maks.ohje -+ Maks.ohje
TAAKSE !
-163% 163% -163% 163%
Kenttavayla.| -100% 100% | Kenttavayld- | -100% 100% |
ohje 1/2 | I T | ohje 1/2 | : I |
—————— + —[Maks.ohje] —[Maks.ohje] —+- - - - - \
Parametri Tulos Tulos
1 0.93 REF1/2 REFLIZ Suuntakomento:
PYORIMIS- ETEEN
SUUNTA = )
I o Maks.ohje - - - - - Maks.ohje 4-- - - - -
PYYNNOSTA - ) .
-163% X :
Kenttivayld- | -100% | Kenttavayli- | . |
ohje 1/2 f f ohje 1/2 f f
| 100% | | -100% 100% |
. 163% -163% . 163%
------ L —[Maks.ohje] —[Maks.ohje] + - - - - - '
J 1 Suuntakomento:
TAAKSE
*Suunnan maaraa KOM.REF-arvon etumerkki, kun
parametrin 10.01/10.02 ULKx KAY/SEIS/SUU arvoksi on asetettu KOM.OHJS
TAI
parametrin 11.03/11.06 ULK. OHJx VALINTA arvoksi on asetettu NOPEA KOMM.

Oloarvot

Oloarvot (ACT) ovat 16-bittisid sanoja, jotka sisaltavat tietoja taajuusmuuttajan
toiminnasta. Valvottavat toiminnot valitaan ryhman 92 parametreilla. Isannalle
oloarvoina lahetettavien kokonaislukujen skaalaus riippuu valitusta funktiosta;
lisatietoja on luvussa Oloarvot ja parametrit.
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Tiedonsiirtoprofiilit
ACSB800 tukee kolmea tiedonsiirtoprofiilia:
* ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili
» Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili
+ CSA 2.8/3.0 -tiedonsiirtoprofiili.

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili tulisi valita, kun kaytetdan Nxxx-kenttavaylasovittimia,
seka silloin, kun kaytetaan Rxxx-kenttavaylasovittimia ja valittuna on
valmistajakohtainen tila (ohjelmoitavan logiikan kautta).

Vain Rxxx-kenttdvaylasovittimet tukevat Generic Drive -tiedonsiirtoprofiilia.

CSA 2.8/3.0 -tiedonsiirtoprofiili on yhteensopiva sovellusohjelmaversioiden 2.8 ja 3.0
kanssa. Taman tiedonsiirtoprofiilin kanssa ohjelmoitavaa logiikkaa ei tarvitse
ohjelmoida uudelleen, kun taajuusmuuttajat, joissa on ylla mainitut ohjelmaversiot,
vaihdetaan.

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili on valittuna, kun parametrin 98.07 arvoksi on asetettu
ABB DRIVES. Profiilin ohjaussana, tilasana ja ohjeiden skaalaus on kuvattu
seuraavissa taulukoissa.

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiilia voidaan kayttaa seka ULK1:n ettd ULK2:n kautta.
Ohjaussanakomennot ovat voimassa, kun parametrin 10.01 tai 10.02 (aktiivinen
ohjauspaikka) arvoksi on asetettu KOM.OHJS.
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03.01 PAAOHJAUSSANA

Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa kuvan 1 tiloihin, katso Kuva 1 .

Bitti

Nimi

arvo

Siirry kohtaan TILA/Kuvaus

OFF1 CONTROL

1

Siirry kohtaan READY TO OPERATE.

0

Pysaytys valitun hidastusajan mukaan (22.03/22.05). Siirry kohtaan OFF1 ACTIVE;
seuraavaksi kohtaan READY TO SWITCH ON, jos muut lukitukset (OFF2, OFF3)
eivat ole aktiivisia.

OFF2 CONTROL

—_

Jatka kayttoa (OFF2 ei ole aktiivinen).

Hataseis OFF, vapaasti hidastuva pysaytys.
Siirry kohtaan OFF2 ACTIVE; seuraavaksi kohtaan SWITCH-ON INHIBITED.

OFF3 CONTROL

—_

Jatka kayttoa (OFF3 ei ole aktiivinen).

Hataseis, pysaytys parametrilla 22.07 maéaritetyssa ajassa. Siiry kohtaan OFF3
ACTIVE; seuraavaksi kohtaan SWITCH-ON INHIBITED.

Varoitus: Varmista, ettd moottori ja kdytettava laite voidaan pysayttaa talla
pysaytystavalla.

INHIBIT_
OPERATION

Siirry kohtaan OPERATION ENABLED. (Huomautus: Ulkoisen kaynnistyksen eston
on oltava aktiivinen; katso parametri 16.01. Jos parametrin 16.01 arvo on KOM.OHJS,
tama bitti valitsee kayttd6n myods ulkoinen kaynnistyksen esto -signaalin.)

Esta toiminta. Siirry kohtaan OPERATION INHIBITED.

RAMP_OUT_
ZERO

Normaali toiminta.
Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED.

Aseta hidastusajan funktiogeneraattorin [aht6 nollaan.
Taajuusmuuttaja pysahtyy. (Virta- ja tasajanniterajat ovat voimassa.)

RAMP_HOLD

Mahdollista generaattorin toiminta.
Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED.

Pida ramppiarvo (kiihdytysajan funktiogeneraattorin 1aht6 pidetaan).

RAMP_IN_
ZERO

Normaali toiminta. Siirry kohtaan OPERATING.

Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin tulo nollaan.

RESET

Aktiivisen vian kuittaus. Siirry kohtaan SWITCH-ON INHIBITED.

Jatka normaalia toimintaa.

INCHING_1

Ei kdytossa.

Ei kaytossa.

INCHING_2

Ei kdytossa.

Ei kaytossa.

10

REMOTE_CMD

Kenttavaylaohjaus mahdollinen.

Ohjaussana <> 0 tai ohjearvo <> 0: Sailyta viimeinen ohjaussana ja ohjearvo.
Ohjaussana = 0 ja ohjearvo = 0: Kenttavaylaohjaus mahdollinen.
Ohjearvo ja kiihdytys/hidastusaika on lukittu.

11

EXT CTRL LOC

Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK2. Voimassa, jos parametrin 11.02 arvo on
KOM.OHJS.

Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK1. Voimassa, jos parametrin 11.02 arvo on
KOM.OHJS.

12 ...

15

Varattu
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03.02 PAATILASANA
Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa kuvan 1 tiloihin, katso Kuva 1 .

Bitti Nimi arvo TILA/Kuvaus

0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.

0 NOT READY TO SWITCH ON.

1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.

0 OFF1 ACTIVE.
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 TRIPPED 1 FAULT.
0 Ei vikaa.
4 OFF_2_STA 1 OFF2 ei ole aktiivinen.
0 OFF2 ACTIVE.
5 OFF_3_STA 1 OFF3 ei ole aktiivinen.
0 OFF3 ACTIVE.
6 SWC_ON_INHIB 1 SWITCH-ON INHIBITED.
0
7 ALARM 1 Varoitus/halytys.
0 Ei varoitusta/halytysta.

8 AT_SETPOINT 1 OPERATING. Oloarvo on yhta suuri kuin ohjearvo (= on sallituissa rajoissa eli
nopeussaaddssa nopeusvirhe on alle tai tasan 10 % moottorin
nimellisnopeudesta).

0 Oloarvo on eri suuri kuin ohjearvo (=ei ole sallituissa rajoissa).

9 REMOTE 1 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: REMOTE (ULK1 tai ULK2).

0 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: LOCAL.

10 ABOVE_LIMIT 1 Bitti luetaan parametrilla 92.07 PAA TILAS B14 PTR maaritetysté osoitteesta.
Oletusarvo on signaalin 03.14 bitti 9 ABOVE_LIMIT: Taajuuden tai nopeuden
oloarvo on yhta suuri tai suurempi kuin valvontaraja (par. 32.02).

0 Taajuuden tai nopeuden oloarvo on valvontarajoissa.
11 EXT CTRL LOC 1 Ulkoinen ohjauspaikka ULK2 on valittu.
0 Ulkoinen ohjauspaikka ULK1 on valittu.

12 EXT RUN ENABLE | 1 Ulkoinen k@ynnistyksen esto -signaali on vastaanotettu.

0 Ulkoinen kaynnistyksen esto -signaalia ei ole vastaanotettu.

13 Bitti luetaan parametrilla 92.08 PAA TILAS B13 PTR mééritetysta osoitteesta.
Oletusarvoisesti ei ole valittu mitaan osoitetta.

14 Bitti luetaan parametrilla 92.09 PAA TILAS B14 PTR méaéritetysta osoitteesta.
Oletusarvoisesti ei ole valittu mitdan osoitetta.

15 1 Kenttavaylasovittimen havaitsema tiedonsiirtovika (valokuitukanavassa CHO).

0 Kenttavaylasovitin (CHO) -yhteys OK.
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ABB Drives
Tiedonsiirto
profiili

CW = Ohjaussana

SW = Tilasana

n = Nopeus

| = Tulovirta

RFG = Toimintogeneraattori
f = Taajuus

mista tahansa tilasta

+ Fault

FAULT

<1
| o~
SWITCH-ON
MAINS OFF INHIBITED | — (s Bite=1)
+ Virta paalla (ON) + (CW Bit0=0)
|
- 1
NOT READY
TO SWITCH ON |—— 0=
ABCD (SW Bit0=0)
I (CW=xxxx X1xx xxxx x110)
(CW Bit3=0)
READY TO
OPERATION SWITCHON 5w Bito=1)
INHIBITED | — (SW Bit2=0)
operation N (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
estetty
|
-
READY TO
OPERATE

—— (SW Bit1=1)

mista tahansa tilasta

+ OFF1 (CW bitti 0=0)

E(CW=xxxx x1xx xxxx 1111

| + (CW Bit7=1)
>

—— (SW Bit3=1)

ja SW Bit12=1)
OFF1 mista tahansa tilasta mista tahansa tilasta
ACTIVE I o
(SW Bit1=0) Emergency Stop Emergency OFIi
n(f)=0/1=0 ja
SW Bit12=1) A(():":I"I:\:/SE - A(cj;r\?E ,
B C v —— (SW Bit5=0) —— (SW Bit4=0)
n(f)=0/1=0

(CW Bit4=0)

I~ =

c D OPERATION
ENABLED | (sw Bit2=1)
A

(CW Bit5=0) (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

|

|l 1

D RFG: OUTPUT
ENABLED
B

(CW bitti 6=0 (CW=xxxx x1xx xx11 1111)

I~

Lot 1

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

(CW=xxxx x1xx x111 1111)

K

OPERATING

—<+—!

—— (SW bitti 8=1)

Kuva 1 ABB Drives -tiedonsiirtoprofiilin tilakaavio.
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Kun ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili on valittuna, kenttavaylaohjeet REF1 ja REF2

skaalataan alla olevan taulukon mukaan.

Huomaa: Ohjeiden mahdolliset korjaukset tehddan ennen skaalausta. Lisatietoja on
kohdassa Ohjearvot sivulla 206.

Ohjeen | Kaytetty Alue Ohjearvon tyyppi Skaalaus Huomautukset

nro sovellus-
makro (par.

99.02)
REF1 (mika -32768 ... Nopeus tai taajuus -20000 = -[par. 11.05] Lopullista ohjearvoa
tahansa) 32767 (lman NOPEA KOMM | _{ = _[par. 11.04] rajoittavat 20.01/20.02
-valintaa) [nopeus] tai 20.07/20.08
0 = [par. 11.04] .
[taajuus].
20000 = [par. 11.05]
Nopeus tai taajuus, -20000 = -[par. 11.05] Lopullista ohjearvoa
kun NOPEA KOMM 0=0 rajoittavat 20.01/20.02
on valittu 20000 = [par. 11.05] [nopeus] tai 20.07/20.08
[taajuus].

REF2 TEHDAS, -32768 ... Nopeus tai Taajuus -20000 = -[par. 11.08] Lopullista ohjearvoa
KASI/AUTO 32767 (ilman NOPEA KOMM | -1 = -[par. 11.07] rajoittavat 20.01/20.02
tai VAKIO- -valintaa) 0 = [par. 11.07] [nopeus] tai 20.07/20.08
NOPEUS 20000 = [par. 11.08] [taajuus].

Nopeus tai taajuus, -20000 = -[par. 11.08] Lopullista ohjearvoa
kun NOPEA KOMM 0=0 rajoittavat 20.01/20.02
valittu 20000 = [par. 11.08] [nopeus] tai 20.07/20.08
[taajuus].
T CTRL tai -32768 ... Momentti -10000 = -[par. 11.08] Lopullista ohjearvoa
M/F 32767 (ilman NOPEA KOMM | -1 = -[par. 11.07] rajoittaa parametri
(lisdvaruste) -valintaa) 0 = [par. 11.07] 20.04.
10000 = [par. 11.08]
Momentti, kun -10000 = -[par. 11.08] Lopullista ohjearvoa
NOPEA KOMM valittu | 0=0 rajoittaa parametri
10000 = [par. 11.08] 20.04.
PID-SAATO -32768 ... PID-ohje -10000 = -[par. 11.08]
32767 (ilman NOPEA KOMM | -1 = -[par. 11.07]

-valintaa)

0 = [par. 11.07]
10000 = [par. 11.08]

PID-ohje, kun
NOPEA KOMM valittu

-10000 = -[par. 11.08]
0=0
10000 = [par. 11.08]
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Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili

Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili on valittuna, kun parametrin 98.07 arvoksi on
asetettu GENERIC. Generic Drive -profiili maarittaa taajuusmuuttajien — vain
nopeussaadettyjen — laiteprofiilin tiettyjen kenttavaylastandardien, kuten
PROFIDRIVE (PROFIBUS-liitanta), AC/DC Drive (DeviceNet-liitanta) ja Drives and
Motion Control (CANopen-liitdnta). Jokaisessa laiteprofiilissa maaritetaan ohjaus- ja
tilasanat seka ohje- ja oloarvojen skaalaus. Profiileissa maaritetdan myos
huoltosanat, jotka siirretaan taajuusmuuttajan sovelluksen kayttoliittymaan
standardien mukaisesti.

Generic Drive -tiedonsiirtoprofiilia voidaan kayttaa seka ULK1 etta ULK2:n* kautta.

Generic Drive -profiilin oikea toiminta edellyttaa, ettd ohjaussanakomennot on valittu
asettamalla parametrin 10.01 tai 10.02 (ohjauspaikan mukaan) arvoksi KOM.OHJS
(tai asettamalla parametrin 10.07 arvoksi 1) ja parametrin 16.01 arvoksi KYLLA.

*Lisatietoja toimittajan tarjoamasta ULK2 ohjeen tuesta on asianmukaisessa
kenttavaylaoppaassa.

Huomaa: Generic Drive -profiili on valittavissa vain Rxxx-kenttavaylasovittimia
kaytettdessa.
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Generic Drive -tiedonsiirtoprofiilin tukemat komennot

Nimi Kuvaus

STOP Taajuusmuuttaja hidastaa moottorin nollanopeuteen valitussa hidastusajassa (parametri 22.03 tai
22.05).

START Taajuusmuuttaja kiihdyttaa asetettuun ohjearvoon valitussa kiihdytysajassa (parametri 22.02 tai
22.04). Ohjearvon etumerkki ja parametrin 10.03 asetus maarittdvat pydrimissuunnan.

COAST STOP Taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti pyorien eli lopettaa moduloinnin. Jarrun ohjaustoiminto ohittaa
komennon ja pakottaa taajuusmuuttajan hidastamaan nollanopeuteen valitussa hidastusajassa.
Kun jarrun ohjaustoiminto on kaytossa, Hatapysaytys hidastaen (OFF3) -komennon jélkeen
annetut komennot Pysaytys vapaasti pydrien ja Hatapysaytys vapaasti pydrien (OFF2) -
komennot pysayttavat taajuusmuuttajan vapaasti pyorien.

QUICK STOP Taajuusmuuttaja hidastaa moottorin nollanopeuteen parametrissa 22.07 asetetussa

hatapysaytyshidastusajassa.

CURRENT LIMIT
STOP (CLS)

Taajuusmuuttaja hidastaa moottorin nollanopeuteen asetetun virtarajan (par. 20.03) tai
momenttirajan (20.04) mukaan (kumpi saavutetaan ensin). Sama patee janniterajapysaytykseen
(VLS).

INCHING1

Kun tdméa komento on valittuna, taajuusmuuttaja kiihdyttdd moottorin vakionopeuteen 12
(maaritetdan parametrissa 12.13). Kun komento perutaan, taajuusmuuttaja hidastaa moottorin
nollanopeuteen.

Huomaa: Nopeusohjeen kiihdytys/hidastusajat eivat ole voimassa. Vain taajuusmuuttajan virtaraja
(tai momenttiraja) rajoittaa nopeuden muutosta.

Huomaa: Jog-toiminto 1 ohittaa Jog-toiminnon 2.
Huomaa: Ei ole voimassa skalaarisaatotilassa.

INCHING2

Kun tdma komento on valittuna, taajuusmuuttaja kiihdyttda moottorin vakionopeuteen 13
(maaritetdan parametrissa 12.14). Kun komento perutaan, taajuusmuuttaja hidastaa moottorin
nollanopeuteen.

Huomaa: Nopeusohjeen kiihdytys/hidastusajat eivat ole voimassa. Vain taajuusmuuttajan virtaraja
(tai momenttiraja) rajoittaa nopeuden muutosta.

Huomaa: Jog-toiminto 1 ohittaa Jog-toiminnon 2.
Huomaa: Ei ole voimassa skalaarisaatétilassa.

RAMP OUT ZERO

Kun komento on valittuna, pakottaa ohjegeneraattorin 14hddn nollaan.

RAMP HOLD

Kun komento on valittuna, asettaa ohjegeneraattorin lahdén pitoon.

FORCED TRIP

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan. Taajuusmuuttaja ilmoittaa FORCED TRIP -viasta.

RESET

Kuittaa aktiivisen vian.
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Kenttévéylédohjeen skaalaus

Generic Drive -tiedonsiirtoprofiili on valittuna, kenttavaylan kautta saatu nopeusohje
ja taajuusmuuttajasta saatu nopeuden oloarvo skaalataan alla olevan taulukon
mukaan.

Huomaa: Ohjeiden mahdolliset korjaukset tehdaan ennen skaalausta (katso kohta
Ohjearvot sivulla 206).

Ohjeen | Kaytetty Alue Ohjearvon Nopeusohjeen Nopeuden Huomautukset

nro sovellus- tyyppi skaalaus oloarvon
makro (par. skaalaus*
99.02)

REF1 (mika -32768... | Nopeus tai 0=0 0=0
tahansa) 32767 taajuus 20000 = 20000 = [par.

[par. 99.08 (DTC) / 99.08 (DTC) /
99.07 (skalaari)]** 99.07 (skalaari)]**

REF2 TEHDAS, -32768... | Nopeus tai -20000 = -[par. 0=0 Lopullista
KASI/AUTO 32767 Taajuus (ilman 11.08] 20000 = [par. ohjearvoa
tai VAKIO- NOPEA KOMM | -1 = [par. 11.07] 99.08 (DTC) / rajoittavat
NOPEUS -valintaa) 0 = [par. 11.07] 99.07 (skalaari)]** | 20.01/20.02

20000 = [par. 11.08] [nopeus] tai
20.07/20.08
[taajuus]
Nopeus tai -20000 = -[par. 0=0 Lopullista
taajuus, kun 11.08] 20000 = [par. ohjearvoa
NOPEAKOMM | 0=0 99.08 (DTC) / rajoittavat
valittu 20000 = [par. 11.08] 99.07 (skalaari)]** 20.01/20.02
[nopeus] tai
20.07/20.08
[taajuus]
MOMENTTI- | -32768... | Momentti -10000 = -[par. 0=0 Lopullista
SAATO tai 32767 (ilman NOPEA | 11.08] 20000 = [par. ohjearvoa
ISANTA/ORJ KOMM - -1 = -[par. 11.07] 99.08 (DTC) / rajoittaa par.
A vaIintaa) 0= [par. 1107] 99.07 (skalaari)]** 20.04
(lisdvaruste) 10000 = [par. 11.08]
Momentti, kun -10000 = -[par. 0=0 Lopullista
NOPEA KOMM | 11.08] 20000 = [par. ohjearvoa
valittu 0=0 99.08 (DTC) / rajoittaa par.
10000 = [par. 11.08] 99.07 (skalaari)]** 20.04
PID-SAATO -32768... | PID-ohje -10000 = -[par. 0=0
32767 (ilman NOPEA | 11.08] 20000 = [par.
KOMM - -1 = -[par. 11.07] 99.08 (DTC) /
valintaa) 0 = [par. 11.07] 99.07 (skalaari)]**
10000 = [par. 11.08]
PID-ohje, kun -10000 = -[par. 0=0
NOPEA KOMM | 11.08] 20000 = [par.
valittu 0=0

10000 = [par. 11.08]

99.08 (DTC) /
99.07 (skalaari)]**

* Kun ohjaustapana on DTC, nopeuden oloarvon suodatusaikaa voidaan sdataa parametrilla 34.04.
** Huomaa: Maksimiohjearvo on 163 % (eli 163 % = 1,63 * parametrin 99.08/99.07 arvo).
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CSA 2.8/3.0 -tiedonsiirtoprofiili

CSA 2.8/3.0 -tiedonsiirtoprofiili on valittuna, kun parametrin 98.07 arvoksi on
asetettu CSA 2.8/3.0. Profiilin ohjaus- ja tilasanat on annettu alla olevassa
taulukossa.
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CSA 2.8/3.0 -tiedonsiirtoprofiilin OHJAUSSANA

Bitti | Nimi | Arvo |Kuvaus
0 Varattu
1 ENABLE 1 Kaytossa.
0 Pysaytys vapaasti pyorien.
Varattu
START/STOP 0 = 1 | Kaynnistys.
0 Pysaytys parametrin 21.03 PYSAYTYS mukaan
Varattu
CNTRL_MODE 1 Valitse ohjaustapa 2
0 Valitse ohjaustapa 1
Varattu
Varattu

RESET_FAULT ‘ 0=>1 |Taajuusmuuttajan vian kuittaus

9...15 | Varattu

CSA 2.8/3.0 -tiedonsiirtoprofiilin TILASANA

Bitti | Nimi Arvo | Kuvaus
0 READY 1 Kayttovalmis
0 Alustus tai alustusvirhe
1 ENABLE 1 Kaytossa.
0 Pysaytys vapaasti pyorien.
Varattu
RUNNING 1 Kaynnissa valituilla ohjearvoilla
0 Pyséahtynyt
Varattu
REMOTE 1 Taajuusmuuttaja kauko-ohjauksessa
0 Taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa
Varattu
AT_SETPOINT 1 Taajuusmuuttaja ohjearvossa
0 Taajuusmuuttaja ei ohjearvossa
8 FAULTED 1 Vika on aktiivinen.
0 Ei aktiivisia vikoja
9 WARNING 1 Varoitus on aktiivinen
0 Ei aktiivisia varoituksia
10 LIMIT 1 Taajuusmuuttaja rajalla
0 Taajuusmuuttaja ei rajalla

11 ... 15 | Varattu

Ohjearvon ja oloarvon skaalaus on sama kuin ABB Drives -profiilissa.

Kenttévéayldohjaus
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Erilaisia tila-, vika-, halytys- ja rajatilasanoja

03.03 AUXILIARY STATUS WORD

Bitti Nimi Kuvaus

0 Varattu

1 OUT OF WINDOW Nopeusero on ikkunan ulkopuolella (nopeussaadossa)*

2 Varattu

3 MAGNETIZED Vuo on muodostunut moottorissa

4 Varattu

5 SYNC RDY Paikkalaskuri synkronoitu

6 1 START NOT Taajuusmuuttajaa ei ole kaynnistetty sen jalkeen, kun ryhman
DONE 99 moottoriparametreja on muutettu

7 IDENTIF RUN Moottorin ID-ajo onnistui
DONE

8 START INHIBITION Safe torque off -toiminto tai odottamattoman kaynnistyksen

esto on aktiivinen.

9 LIMITING Ohjaus rajalla. Katso oloarvo 3.04 LIMIT WORD 1 alla

10 TORQ CONTROL Momenttiohjetta noudatetaan*

1 ZERO SPEED Moottorin pydrimisnopeuden absoluuttinen oloarvo on alle

nollanopeusrajan (4 % synkronisesta nopeudesta)

12 INTERNAL SPEED Sisaistd nopeuden takaisinkytkentda noudatetaan
FB

13 M/F COMM ERR Isénté/orja-litdnnan (kanavassa CH2) tiedonsiirtovika*

14 ... 15 Varattu

*Katso Master/Follower Application Guide -opas (3AFY58962180 [englanninkielinen]).

Kenttévéayldohjaus
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03.04 LIMIT WORD 1

Bitti Nimi Aktiivinen raja

0 TORQ MOTOR LIM Kippimomenttiraja

1 SPD_TOR_MIN_LIM Nopeussaaddn momentin alaraja

2 SPD_TOR_MAX_LIM Nopeussdadén momentin ylaraja

3 TORQ_USER_CUR_LIM Kayttajan maarittelema virtaraja

4 TORQ_INV_CUR_LIM Sisainen virtaraja

5 TORQ_MIN_LIM Mika tahansa momentin alaraja

6 TORQ_MAX_LIM Mik& tahansa momentin ylaraja

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Momenttiohjeen alaraja

8 TREF_TORQ_MAX_LIM Momenttiohjeen ylaraja
FLUX_MIN_LIM Vuo-ohjeen alaraja

10 FREQ_MIN_LIMIT Nopeuden/taajuuden alaraja

11 FREQ_MAX_LIMIT Nopeuden/taajuuden ylaraja

12 DC_UNDERVOLT DC-alijanniteraja

13 DC_OVERVOLT DC-ylijanniteraja

14 TORQUE LIMIT Mik& tahansa momenttiraja

15 FREQ_LIMIT Mika tahansa nopeus/taajuusraja

03.05 VIKASANA 1

Bitti Nimi Kuvaus

0 OIKOSULKU Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsinta.

1 YLIVIRTA

2 DC YLIJANNIT

3 ACS800 LAMPOTILA

4 MAASULKU

5 TERMISTORI

6 MOOT LAMPOT.

7 SYS.VIKASANA Jéarjestelman vikasana (oloarvo 3.07) ilmoittaa vian.

8 ALIKUORMA Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsinta.

9 YLITAAJUUS

10...15 Varattu

Kenttévéayldohjaus
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Bitti Nimi
0 SYOTTOVAIHE Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
1 EI MOOT TIET luvussa Vianetsinta.

2 DC ALIJANNIT

3 Varattu

: UL KAYNN ESTO Liséitietoja mahdollisista syisté ja korjaustoimista on
5 ENKOODERI luvussa Vianetsinta.

6 1/0 COMM

7 OHJ KORT LAMP

8 ULKOINE VIKA

9 OVER SWFREQ

10 AI<MIN FUNKT

1 PPCC LINK

12 KOMM MODULI

13 PANELI

14 MOOTT. JUMI

15 MOOTT. VAIHE

Kenttévéayldohjaus
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03.07 JARJESTELMAN VIKASANA

Bitti Nimi Kuvaus
0 FLT (F1_7) Tehtaalla asetetun oletusparametritiedoston vika
1 MAKRO TAL Kayttadjamakrotiedoston vika
2 FLT (F1_4) FPROM-toimintavika
3 FLT (F1_5) FPROM-datavika
4 FLT (F2_12) Sisainen aikatason 2 ylivuoto
5 FLT (F2_13) Sisainen aikatason 3 ylivuoto
6 FLT (F2_14) Sisainen aikatason 4 ylivuoto
7 FLT (F2_15) Sisainen aikatason 5 ylivuoto
8 FLT (F2_16) Tilakaavion ylivuoto
FLT (F2_17) Sovellusohjelman suoritusvirhe
10 FLT (F2_18) Sovellusohjelman suoritusvirhe
11 FLT (F2_19) Laiton ohje
12 FLT (F2_3) Rekisteripinon ylivuoto
13 FLT (F2_1) Jarjestelmapinon ylivuoto
14 FLT (F2_0) Jarjestelmapinon ylivuoto
15 Varattu

03.08 HALYTYSSANA 1

Bitti Nimi Kuvaus

0 START INHIBIT Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsintéa.

1 Varattu

2 TERMISTORI Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on

- - luvussa Vianetsinta.

3 MOOT LAMPOT.

4 ACS800 LAMPOTILA

5 ENKOODERI

6 LAMP MITTAUS

7 ...11 | Varattu

12 KOMM MODULI Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsintéa.

13 Varattu

14 MAASULKU Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsinta.

15 Varattu

Kenttévéayldohjaus



03.09 HALYTYSSANA 2
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Bitti Nimi Kuvaus

0 Varattu

1 ALIKUORMA Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsinta.

2,3 Varattu

4 ENCODER Lisatietoja mahdollisista syisté ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsinta.

5,6 Varattu

7 JAN.KATK TIED (FFAO) POWERFAIL.DDF-tiedoston palautusvirhe.

8 ALM (OS_17) POWERDOWN.DDF-tiedoston palautusvirhe.

9 MOOTT. JUMI Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsinta.

10 AI<MIN FUNKT

11,12 Varattu

13 PANELI Lisatietoja mahdollisista syisté ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsinta.

14,15 Varattu

03.13 APUTILASANA 3

Bitti Nimi Kuvaus

0 SUUN. VAIHTO Moottori pyorii taaksepain.

1 ULK. OHJ Ulkoinen ohjaus on valittu.

2 OHJEARVO 2 Ohjearvo 2 on valittu.

3 VAKIONOPEUS Vakionopeus (1...15) on valittu.

4 KAYNNISTETTY Taajuusmuuttaja on vastaanottanut Kay-komennon.

5 MAKRO 2 Kayttajamakro 2 on ladattu.

6 OPEN BRAKE Jarrun avauskomento on paalla (ON). Katso ryhma 42
JARRUN OHJAUS.

7 OHJE PUUTTUU Ohjearvo puuttuu.

8 STOP DI STATUS RMIO-kortin lukitustulon tila.

9 READY Toimintavalmis: Ulkoisen kdynnistyksen signaali on
paalla, ei vikaa.

10 DATASET STATUS Datasettia ei ole paivitetty.

11 MACRO CHG Makro vaihdetaan tai tallennetaan.

12...15 Varattu

Kenttévéayldohjaus
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03.14 APUTILASANA 4

Bitti Nimi Kuvaus

0 NOPEUSRAJA 1 Moottorin nopeus on ylittdnyt tai alittanut valvontarajan 1.
Katso ryhma 32 VALVONTA.

1 NOPEUSRAJA 2 Moottorin nopeus on ylittdnyt tai alittanut valvontarajan 2.
Katso ryhma 32 VALVONTA.

2 VIRTARAJA Moottorin virta on ylittanyt tai alittanut asetetun
valvontarajan. Katso ryhma 32 VALVONTA.

3 OHJE 1 RAJA Ohjearvo 1 on ylittanyt tai alittanut asetetun valvontarajan.
Katso ryhma 32 VALVONTA.

4 OHJE 2 RAJA Ohjearvo 2 on ylittanyt tai alittanut asetetun valvontarajan.
Katso ryhma 32 VALVONTA.

5 MOM. RAJA 1 Moottorin momentti on ylittanyt tai alittanut valvontarajan
TORQUE1. Katso ryhma 32 VALVONTA.

6 MOM. RAJA 2 Moottorin momentti on ylittanyt tai alittanut valvontarajan
TORQUE2. Katso ryhma 32 VALVONTA.

7 OLOARVORAJA 1 PID-saatajan oloarvo 1 on ylittanyt tai alittanut asetetun
valvontarajan. Katso ryhma 32 VALVONTA.

8 OLOARVORAJA 2 PID-saatajan oloarvo 2 on ylittanyt tai alittanut asetetun
valvontarajan. Katso ryhma 32 VALVONTA.

9 ABOVE_LIMIT 1 = Taajuuden tai nopeuden oloarvo on yhta suuri tai
suurempi kuin valvontaraja (par. 32.02).
0 = Taajuuden tai nopeuden oloarvo on valvontarajoissa.

10 ... Varattu

15

03.15 VIKASANA 4

Bitti Nimi Kuvaus

0 KUR YLILAMPO Step-up-moduulivika

1 MOOTTORIN 1 LAMPO Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on

- - luvussa Vianetsinta.

2 MOOTTORIN 2 LAMPO

3 JARRUN TILA

4 ...15 | Varattu

Kenttévéayldohjaus




03.16 HALYTYSSANA 4

03.1
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Bitti

Nimi

Kuvaus

0

PUH YLILAMPO

Step-up-moduulin puhaltimen ylilampdhalytys

1

MOOTTORIN 1 LAMPO

MOOTTORIN 2 LAMPO

JARRUN TILA

PID NUKKUU

Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsinta.

MAKRON VAIHT

Kayttaja- tai sovellusmakro tallennetaan tai ladataan

2
3
4
5
6 ...

15

Varattu

7 VIKASANA 5

Bitti

Nimi

Kuvaus

0

JV.VIKA

—_

JV.JOHDOTUS

JK.OIKOSULKU

JV.YLILAMPO

JK.YLILAMPO

KURIST LAMPO

PP YLIKUORMA

INV ESTO

LAMPOTILAERO

O || N[o|lo| B~ O[DN

POWEREF INV xx/ INV
JANNITE

N
o

INV LUKUMAAR

—_
=N

KAYT YLIKUOR

Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsintéa.

-
N

Varattu

N
w

INV YLILAMPO

Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsintéa.

14..15

Varattu

Kenttévéayldohjaus
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03.18 HALYTYSSANA 5

Bitti Nimi Kuvaus
0 VAIHDA PUH. Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
] SYNKR.NOP luvussa Vianetsinta.
2 JV.YLILAMPO
3 JK.YLILAMPO
4 KURIST LAMPO
5 PP YLIKUORMA
6 INV ESTO
7 VIRTA EPASYM
8 INV VIRTARAJA
DC JANN RAJA
10 MOT VIRTARAJ
1 MOT MOM RAJA
12 MOT TEHO RAJ
13 KAYT YLIKUOR
14 Varattu
15 PATTERI Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on

luvussa Vianetsinta.

03.19 SIS INIT VIKA

Bitti Nimi Kuvaus

0 AINT FAULT Vaara EPLD-versio

1 AINT FAULT Vaara AINT-kortin versio

2 AINT FAULT du/dt-rajoituslaitteen vika

3 AINT FAULT Virranmittauksen skaalausvirhe

4 AINT FAULT Jannitteenmittauksen skaalausvirhe
5...15 | Varattu

Tama signaali on aktiivinen, kun kaytdssa on AINT-Kortti.

Kenttévéayldohjaus




03.30 RAJATILASANA INV

RAJATILASANA sisaltaa viat ja varoitukset, jotka esiintyvat, jos taajuusmuuttajan
[&htovirtaraja ylittyy. Virtaraja suojaa taajuusmuuttajaa useissa tapauksissa,
esimerkiksi integraattorin ylikuormituksen tai IGBT:n korkean lampétilan yhteydessa.

03.3
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Bitti Nimi Kuvaus

0 INTEGRAT 200 Virtaraja 200 %:n integraattorin ylikuormituksella.
Lampdtilamalli ei ole kaytéssa.*

1 INTEGRAT 150 Virtaraja 150%:n integraattorin ylikuormituksella.
Lampdtilamalli ei ole kaytéssa.*

2 INT LOW FREQ Virtaraja, kun IGBT:n Iampétila on korkea ja lahtétaajuus on
alhainen (<10 Hz). Ladmpétilamalli ei ole kaytdssa.*

3 INTG PP TEMP Virtaraja, kun IGBT:n lampdtila on korkea. Lampétilamalli ei
ole kaytbéssa.”

4 PP OVER TEMP Virtaraja, kun IGBT:n ldmpétila on korkea. Lampétilamalli
on kaytdssa.

5 PP YLIKUORMA Virtaraja, kun IGBT:n liitoslampétila on korkea.
Lampdtilamalli on kaytdssa.
Jos IGBT:n liitoslampétila jatkaa nousuaan virtarajasta
huolimatta, PP YLIKUORMA -halytys tai -vika tulee
nakyviin. Katso luku Vianetsinta.

6 INV POW LIM Virtaraja vaihtosuuntaajan |&hdon tehorajassa.

7 INV TRIP CUR Virtaraja vaihtosuuntaajan ylivirtalaukaisurajassa.

8 OVERLOAD CUR Vaihtosuuntaajan ylikuormitettavuuden maksimivirtaraja.
Katso parametri 20.03.

9 CONT DC CUR Jatkuvan tasavirran raja

10 CONT OUT CUR Jatkuvan lahtévirran raja (lgont. max)

11...15 | Varattu

*Ei kaytossa ACS800-tehdasmakron oletusasetusten kanssa.

1 HALYTYSSANA 6

Bitti Nimi Kuvaus

0 INV YLILAMPO Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsinta.

1.2 Varattu

3 ENC CABLE Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsinta.

4..15 Varattu

Kenttévéayldohjaus
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03.32 EXT IO STATUS

Bitti Nimi Kuvaus
0 EMSTOP MODULE Hatapysaytysmoduuli ei kommunikoi
ERROR taajuusmuuttajaohjelman kanssa.
1 EMSTOP OFF2 CMD Hatapysaytysmoduulin DI1. Katso 03.01
PAAOHJAUSSANA bitti 1 OFF2 CONTROL.
2 EMSTOP OFF3 CMD Hatapysaytysmoduulin DI2. Katso 03.01
PAAOHJAUSSANA bitti 2 OFF3 CONTROL.
3 FREE Hatapysaytysmoduulin DI3.
4 EMSTOP OFF3 STATUS Hatapysaytysmoduulin RO1. Katso 03.02 PAATILASANA
bitti 5 OFF_3_STA. Bitti kdanteinen.
5 EMSTOP TRIP STATUS Hatapysaytysmoduulin RO2 . Katso 03.02 PAATILASANA
bitti 3 TRIPPED.
6 STEPUP MODULE Step up -moduuli ei kommunikoi taajuusmuuttajaohjelman
ERROR kanssa.
7 STEPUP CHOKE FLT Step-up-moduulin DI1. Lisatietoja mahdollisista syista ja
CMD korjaustoimista on luvussa Vianetsints: KUR YLILAMPO
(FF82).
8 STEPUP FAN ALM CMD Step-up-moduulin DI2. Lisatietoja mahdollisista syista ja
korjaustoimista on luvussa Vianetsintd: FAN OTEMP
(FF83).
9 FREE Step-up-moduulin DI3.
10 STEPUP MODULATING Step-up-moduulin RO1. Taajuusmuuttaja moduloi.
STATUS
11 STEPUP TRIP STATUS Step-up-moduulin RO2. Katso 03.02 PAATILASANA bitti 3
TRIPPED.
12-15 Varattu
03.33 VIKASANA 6
Bitti Nimi Kuvaus
0..1 Varattu
2 ENC CABLE Lisatietoja mahdollisista syista ja korjaustoimista on
luvussa Vianetsinta:
3...15 Varattu

Kenttévéayldohjaus




04.01 SIS VIKA INFO

SIS VIKA INFO -sana sisaltaa seuraavien vikojen sijaintitiedot: PPCC LINK,
YLIVIRTA, MAASULKU, OIKOSULKU, ACS800 LAMPOTIL, LAMPOTILAERO ja
POWEREF INV (katso 03.05 VIKASANA 1, 03.06 VIKASANA 2, 03.17 VIKASANA 5
ja luku Vianetsinta).
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Bitti Nimi Kuvaus

0 INT 1 FLT INT 1 -kortin vika
1 INT 2 FLT INT 2 -kortin vika
2 INT 3 FLT INT 3 -kortin vika
3 INT 4 FLT INT 4 -kortin vika
4 INT 5 FLT INT 5 -kortin vika
5 INT 6 FLT INT 6 -kortin vika
6 INT 7 FLT INT 7 -kortin vika
7 INT 8 FLT INT 8 -kortin vika
8 INT 9 FLT INT 9 -kortin vika
9 INT 10 FLT INT 10 -kortin vika
10 INT 11 FLT INT 11 -kortin vika
11 INT 12 FLT INT 12 -kortin vika
12..14 Varattu

15 PBU FLT PBU-kortin vika

Kaytdssa vain rinnan kytketyissa vaihtosuuntajissa.

Kenttévéayldohjaus
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Vaihtosuuntaajan lohkokaavio

| RMIO  |Moottoriohjaus- ja 1/O-kortti

@ Yl&-IGBT INT Paapiirin liitantakortti

LE
=il

RMIO | \\r

PBU PPCS-liitdnnan haaroitinyksikkd
@ Ala-IGBT

| w

U

J e,

Vaihtosuuntaajayksikon lohkokaavio (2-12 rinnan kdyvaa vaihtosuuntaajaa)

RMIO PBU INT3
INT1 INT2
e |

LE;
=il

I
o3 N o3
| INT |
b

J Mt

&
il

04.02 SIS OIKOSULK INFO

SIS OIKOSULK INFO -sana sisaltdd OIKOSULKU-vian sijaintitiedot (katso 03.05
VIKASANA 1 ja luku Vianetsinta).

Bitti Nimi Kuvaus

0 U-PHSCU Vaiheen U yhden tai usean yl&-IGBT:n oikosulku
1 U-PH SC L Vaiheen U yhden tai usean ala-IGBT:n oikosulku
2 V-PH SC U Vaiheen V yhden tai usean yla-IGBT:n oikosulku
3 V-PH SC L Vaiheen V yhden tai usean ala-IGBT:n oikosulku
4 W-PH SC U Vaiheen W yhden tai usean yla-IGBT:n oikosulku
5 W-PH SC L Vaiheen W yhden tai usean ala-IGBT:n oikosulku
6...15 Varattu

Kenttévéayldohjaus
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Vianetsinta

Yleista

Tassa luvussa on luettelo kaikista varoitus- ja vikaviesteista seka niiden
mahdollisista syista ja korjaustoimenpiteista.

Turvallisuus

/N

VAROITUS! Vain pateva sahkdalan ammattilainen saa tehda taajuusmuuttajan

huoltotoimenpiteitd. Ennen taajuusmuuttajan kayttédnottoa on luettava
asianmukaisen laiteoppaan ensimmaisilla sivuilla olevat turvaohjeet.

Varoitus- ja vikailmoitukset

Paneelin naytolla nakyva varoitus- tai vikaviesti tarkoittaa, ettd taajuusmuuttajan tila
ei ole normaali. Useimmat varoitusten ja vikojen syyt voidaan tunnistaa ja korjata
paneelilla nakyvien tietojen avulla. Jos se ei onnistu, on otettava yhteys ABB:n
huoltoedustajaan.

Jos taajuusmuuttajaa kaytetdan ohjauspaneeli irrotettuna, paneelin kiinnitysalustan
punainen LED-merkkivalo palaa vian merkiksi. (Huomautus: Joissakin
taajuusmuuttajatyypeissa ei ole LED-merkkivaloja vakiona).

Viestin jalkeen suluissa nakyva nelinumeroinen koodi on kenttavaylatiedonsiirtoa
varten. (Katso luku Kenttavayldohjaus).

Vian kuittaus

Vikamuisti

Vika voidaan kuitata joko painamalla paneelin RESET-painiketta, digitaalitulolla tai
kenttavaylan kautta tai katkaisemalla verkkojannite hetkeksi. Kun vika on poistettu,
moottori voidaan kaynnistaa uudelleen.

Havaittu vika tallentuu vikamuistiin, josta ndhdaan viimeisimmat vika- ja
varoitusviestit tapahtuma-ajan mukaisessa jarjestyksessa.

Vikamuisti tallentaa 64 viimeisinta vikaa. Kun taajuusmuuttajan virta katkaistaan,
muistiin tallentuu 16 viimeisinta vikaa.

Lisatietoja on luvussa Ohjauspaneeli.

Vianetsintéa
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Taajuusmuuttajan antamat varoitusilmoitukset

VAROITUS SYY KORJAUSTOIMET

ACS800 Taajuusmuuttajan IGBT:n l[ampdtila on liian Tarkista kayttdolosuhteet.

LAMPOTIL korkea. Vikalaukaisuraja on 100 %. Tarkista ilmavirta ja puhaltimen toiminta.
(4210)

3.08 AW 1 bitti 4

Tarkista, ettd jadhdytyselementin rivat eivat ole
pdlyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa yksikon
tehoa.

AlI<MIN FUNKT
(8110)

3.09 AW 2 bitti 10
(ohjelmoitava

vikatoiminto 30.01)

Analogiasignaalin arvo on pienempi kuin
sallittu minimiarvo. Syyné voi olla vaara
signaalitaso tai ohjausjohdotukseen tullut vika.

Tarkista, ettd analogiasignaalitasot ovat oikein.
Tarkista ohjausjohdotus.
Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

AD [message]

Adaptiivisen ohjelIman EVENT-lohkon luoma
viesti.

Lisatietoja on saatavilla dokumentaatiosta tai
adaptiivisen ohjelman tekijalta.

BACKUP USED
(FFA3)

PC:hen tallennettujen taajuusmuuttajan

parametrien varmuuskopio on ladattu kayttoon.

Odota, kunnes lataus on suoritettu.

PATTERI
(5581)
3.18 AW 5 bitti 15

APBU-haaroitinyksikdn muistin varmistuksen
pariston virhe, jonka on aiheuttanut

- virheellinen APBU-kytkimen S3-asetus
- liian pieni pariston jannite.

Rinnan kytketyissa vaihtosuuntaajissa: ota
muistin varmistuksen paristo kayttéon
asettamalla S3-kytkimen ohjain 6 asentoon
ON.

Vaihda muistin varmistuksen paristo.

JK.YLILAMPO
(7114)

3.18 AW 5 bitti 3

Jarrukatkojan ylikuorma

Pysayta taajuusmuuttaja. Anna katkojan
jaantya.
Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauksen

parametriasetukset (katso parametriryhma 27
JARRUKATKOJA).

Tarkista, etta jarrutusjakso noudattaa sallittuja
rajoja.

Tarkista, etta taajuusmuuttajan sy6tdn
vaihtojannite ei ole liilan suuri.

JARRUN TILA
(FF74)

3.16 AW 4 bitti 3

Odottamaton jarrun tilatietosignaalin tila.

Katso parametriryhma 42 JARRUN OHJAUS.
Tarkista jarrun tilatietosignaalin kytkenta.

JV.YLILAMPO
(7112)

3.18 AW 5 bitti 2

Jarruvastuksen ylikuorma

Pysayta taajuusmuuttaja. Anna vastuksen
jaahtya.

Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauksen
parametriasetukset (katso parametriryhma 27
JARRUKATKOJA).

Tarkista, etta jarrutusjakso noudattaa sallittuja
rajoja.

CALIBRA DONE
(FF37)

Lahtovirtamuuntajien kalibrointi on valmis.

Jatka normaalia toimintaa.

Vianetsintéa
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CALIBRA REQ Lahtoévirtamuuntajat on kalibroitava. Nakyy Kalibrointi kdynnistyy automaattisesti. Odota
(FF36) kaynnistyksen yhteydess4, jos taajuusmuuttaja | hetki.
on skalaarisaatotilassa (parametri 99.04) ja
skalaari vauhtikaynnistys on paalla (parametri
21.08).
KOMM MODULI Syklinen tiedonsiirto taajuusmuuttajan ja Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila.
(7510) isannan valilla on katkennut. Lisatietoja on luvussa Kenttdvéyldohjaus tai

3.08 AW 1 bitti 12
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.18,
30.19)

asianmukaisen kenttavaylasovittimen
oppaassa.

Tarkista parametriasetukset:

-ryhma 51 KOMM. MODULI
(kenttavaylasovitin)

- ryhma 52 VAKIO MODBUS (vakio-Modbus-
litanta).

Tarkista vikafunktioryhman parametrit.
Tarkista kaapelikytkennat.

Tarkista, etta isdntdasema kommunikoi.

DC JANN RAJA
(3211)
3.18 AWS5 bitti 9

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.23)

Taajuusmuuttaja rajoittaa momenttia liilan
korkean tai matalan tasavirtavalipiirin
jannitteen vuoksi.

limoitusluontoinen halytys.
Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

MAASULKU
(2330)

3.08 AW 1 bitti 14

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.17)

Taajuusmuuttaja on havainnut kuormituksen
epatasapainon, joka johtuu tavallisesti
moottorissa tai moottorikaapelissa olevasta
maasulusta.

Tarkista, ettéd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita tai
ylijannitesuojia.

Tarkista, ettd moottorissa tai
moottorikaapelissa ei ole maasulkua.

- Mittaa moottorikaapelin ja moottorin
eristysvastukset.

Jos maasulkua ei I16ydy, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

ENC CABLE
(7310)
3.31 AW 6 bitti 3

(ohjelmoitava
vikatoiminto 50.07)

Pulssianturin vaihesignaali on kadonnut.

Tarkista pulssianturi ja sen johdotukset.

Tarkista pulssianturin liitdntdmoduuli ja sen
johdotukset.

ENCODER A<>B
(7302)

3.09 AW 2 bitti 4

Pulssianturin vaiheistus ei ole oikein: Vaihe A
on kytketty vaiheen B liittimeen ja painvastoin.

Vaihda pulssianturin vaiheiden A ja B
kytkennat keskenaan.

ENKOODERI
(7301)

3.08 AW 1 bitti 5

Tiedonsiirtohairié pulssianturin ja
pulssianturilitantdmoduulin ja moduulin ja
taajuusmuuttajan valilla.

Tarkista pulssianturi ja sen johdotukset,
pulssianturin liitdntdmoduuli ja sen
johdotukset, parametriryhman 50 PULSSI-
ENKOODERI asetukset.

FAN OTEMP
(FF83)

3.16 AW 4 bitti 0

Taajuusmuuttajan Iahtésuotimen puhaltimen
lampédtila on liian korkea. Valvonta on kaytdssa
step-up-kaytdissa.

Pysayta taajuusmuuttaja. Anna sen jaahtya.
Tarkista kayttdlampdtila.

Varmista, etta puhallin pydrii oikeaan suuntaan
ja ettd ilma virtaa vapaasti.

Vianetsintéa
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HW RECONF RQ
(FF38)

Vaihtosuuntaajan tyyppi (esim. sr0025_3) on
muuttunut. Vaihtosuuntaajan tyyppi vaihdetaan
yleensa tehtaalla tai taajuusmuuttajan
kayttoonoton yhteydessa.

Odota, kunnes halytys POWEROFF!
aktivoituu, ja katkaise ohjauskortin jannite, jotta
vaihtosuuntaajan tyypin muutos tulee voimaan.

ID TEHTY Taajuusmuuttaja on suorittanut moottorin Jatka toimintaa.
(FF32) tunnistusmagnetoinnin ja on kayttévalmis.
Tama varoitus kuuluu normaaleihin
kayttddnottotoimintoihin.
ID MAGN Moottorin tunnistusmagnetointi on kaynnissa. Odota, kunnes taajuusmuuttaja ilmoittaa, etta
(FF31) Tama varoitus kuuluu normaaleihin moottorin tunnistusajo on suoritettu.
kayttddnottotoimintoihin.
ID MAGN VAAD Vaaditaan moottorin tunnistus. Tama varoitus Kaynnista ID-magnetointi painamalla
(FF30) kuuluu normaaleihin kayttéénottotoimintoihin. kaynnistyspainiketta tai valitse ja kdynnista ID-
Taajuusmuuttaja odottaa kayttajan valitsevan, ajo (katso parametri 99.10).
kuinka moottorin tunnistus tehdaan: ID-
magnetoinnilla vai ID-ajolla.
ID NRO VAIH Taajuusmuuttajan ID-numero on muu kuin1. Aseta ID-numeroksi 1. Katso luku
(FF68) Ohjauspaneeli.
ID-AJO Moottorin tunnistusajo on kdynnissa. Odota, kunnes taajuusmuuttaja ilmoittaa, etta
(FF35) moottorin tunnistusajo on tehty.
ID-AJO VAL Moottorin tunnistusajo on valittu ja Kaynnista tunnistusajo painamalla
(FF33) taajuusmuuttaja on valmis ID-ajoon. Tama kaynnistyspainiketta.

varoitus kuuluu ID-ajon toimintoihin.

KURIST LAMPO
(FF81)
3.18 AW 5 bitti 4

Tulokuristimen liian korkea lampdtila.

Pysayta taajuusmuuttaja. Anna sen jadhtya.
Tarkista kayttdlampdtila.

Varmista, ettd puhallin py6rii oikeaan
suuntaan, ja ettd ilma virtaa vapaasti.

INV VIRTARAJA
(2212)
3.18 AW 5 bitti 8

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.23)

Siséisen vaihtosuuntaajan virta- tai tehoraja on
ylittynyt.

Vahenna kuormitusta tai lisda ramppiaikaa.

Rajoita vaihtosuuntaajasta otettua tehoa tai
laske verkkosuuntaajan loistehon luonnin
ohjearvoa (parametri 95.06 LCU Q TEHO-
OHJE).

Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

INV ESTO
(3200)
3.18 AW 5 bitti 6

Lisdvarusteena saatava DC-kytkin on auennut
yksikon ollessa pysahtyneena.

Sulje DC-kytkin.

Tarkista kytkinvarokkeen ohjausyksikké AFSC-
0x.

Vianetsintéa
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INV YLILAMPO Muuttajamoduulin 1dmpétila on liian korkea. Tarkista kayttdlampdétila. Jos se on yli 40 °C,
(4290) varmista, ettd kuormitusvirta ei ylita

3.31 AW 6 bitti 0

taajuusmuuttajan nimellistéd kuormitettavuutta.
Lisatietoja on sopivassa laiteoppaassa.

Tarkista, ettd ymparistén lampdtila-asetus on
oikein (parametri 95.10).

Tarkista muuttajamoduulin jaahdytysilman
virtaus ja puhaltimen toiminta.

Kaappiasennus: Tarkista kaapin tuloilman
suotimet. Vaihda tarvittaessa. Lisatietoja on
sopivassa laiteoppaassa.

Kayttéjan kaappiin asentamat moduulit:
Tarkista, ettd suuntauslevyt estavat
jaadhdytysilman kierron kaapissa. Lisatietoja on
moduulin asennusohjeissa.

Tarkista, ettei kaapin sisdosissa ja
muuttajamoduulin jadhdytyselementissa ole
polya. Puhdista tarvittaessa.

I/0 VALINTA
(FF8B)

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.22)

Lisavarusteena saatavan 1/O-
laajennusmoduulin tai kenttavaylamoduulin
tulo tai 1ahtd on valittu signaalilahteeksi
sovellusohjelmassa, mutta
tiedonsiirtoasetuksia vastaavaan 1/O-
laajennusmoduuliin ei ole tehty oikein.

Tarkista vikafunktioryhman parametrit.
Tarkista parametriryhma 98 OPTIOMODULIT.

MAKRON VAIHT
(FF69)

Makro palautuu tai kayttdjamakroa
tallennetaan.

Odota, kunnes taajuusmuuttaja ilmoittaa, etta
toiminto on suoritettu.

MOD BOARD T
(FF88)
09.11 AW 3 bitti 14

Ylilampo vaihtosuuntaajan AINT-kortissa.

Tarkista vaihtosuuntaajan puhallin.
Tarkista kayttélampdtila.

MOD CHOKE T
(FF89)
09.11 AW 3 bitti 13

Ylildampo nestejaahdytteisen R8i-
vaihtosuuntaajan kuristimessa.

Tarkista vaihtosuuntaajan puhallin.
Tarkista kayttolampdétila.
Tarkista nestejaadhdytysjarjestelma.

MOT VIRTARAJ
(2300)
3.18 AW 5 bitti 10

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.23)

Taajuusmuuttaja rajoittaa moottorin virran
parametrilla 20.03 MAX. VIRTA asetetun
virtarajan mukaan.

Vahenna kuormitusta tai lisda ramppiaikaa.
Nosta parametrin 20.03 MAX. VIRTA arvoa.
Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

MOT TEHO RAJ
(7121)
3.09 AW 2 bitti 9

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.10)

Moottori toimii jumialueella. Syyna voi olla liian
suuri kuorma tai moottorin riittdmatén teho.

Tarkista moottorin kuorma ja taajuusmuuttajan
arvot.

Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

MOOT KAYNN
(FF34)

Moottorin tunnistusajo alkaa. Tama varoitus
kuuluu ID-ajon toimintoihin.

Odota, kunnes taajuusmuuttaja ilmoittaa, etta
moottorin tunnistusajo on suoritettu.

Vianetsintéa
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MOOT LAMPOT.
(4310)

3.08 AW 1 bitti 3
(ohjelmoitava

vikatoiminto
30.04...30.09)

Moottorin Iampétila on liian korkea (tai nayttaa
liian korkealta). Syyna voi olla lilan suuri
kuorma, riittdméatén moottoriteho, heikko
jaahdytys tai virheelliset kayttdonottotiedot.

Tarkista moottorin arvot, kuorma ja jdahdytys.
Tarkista kayttdonottotiedot.
Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

MOOT 1 LAMPO
(4312)

3.16 AW 4 bitti 1

Moottorin mitattu lampdtila on ylittéanyt
parametrilla 35.02 asetetun vikarajan.

Tarkista halytysraja-arvo.

Tarkista, etta lampdanturien maara vastaa
parametrilla asetettua lukumaaraa.

Anna moottorin jadhtya. Varmista moottorin
oikea jaahdytys: Tarkista jaahdytyspuhallin,
puhdista jaadhdytyspinnat jne.

MOOT 2 LAMPO
(4313)

3.16 AW 4 bitti 2

Moottorin mitattu lampdtila on ylittéanyt
parametrilla 35.05 asetetun vikarajan.

Tarkista halytysraja-arvo.

Tarkista, etta lampdanturien maara vastaa
parametrilla asetettua lukumaaraa.

Anna moottorin jadhtyd. Varmista moottorin
oikea jaahdytys: Tarkista jaahdytyspuhallin,
puhdista jaadhdytyspinnat jne.

MOT TEHO RAJ
(FF86)
3.18 AW 5 bitti 12

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.23)

Taajuusmuuttaja rajoittaa moottorin tehon
parametrilla 20.11 ja 20.12 asetettujen
tehorajojen mukaan.

limoitusluontoinen halytys.

Tarkista parametrien 20.11 MAX MOOT. TEHO
ja 20.12 MAX GEN. TEHO asetukset.

Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

MOT MOM RAJA
(FF85)
3.18 AW 5 bitti 11

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.23)

Taajuusmuuttaja rajoittaa moottorin momentin
moottorin lasketun kippimomenttirajan ja
parametreilla 20.13 ja 20.14 asetetun
momentin minimi- ja maksimirajan mukaan.

limoitusluontoinen halytys.

Tarkista parametrien 20.13 MIN MOM. VAL ja
20.14 MAX.MOM.VAL asetukset.

Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

Jos RAJATILASANAN 1 bit 0 TORQ MOTOR
LIMon 1,

- tarkista moottoriparametrien asetukset
(parametriryhma 99
KAYTTOONOTTOTIEDOT)

- varmista, etta ID-ajo on onnistunut.

PANELI
(5300)

3.09 AW 2 bitti 13

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.02)

Taajuusmuuttajan aktiiviseksi ohjauspaikaksi
valitussa ohjauspaneelissa on
tiedonsiirtohairio.

Tarkista ohjauspaneelin liitanta (lisatietoja on
laiteoppaassa).

Tarkista ohjauspaneelin liitin.
Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan ja
kiinnita se uudelleen.

Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

POINTER ERROR
(FFDO)

Lahteen valintaparametri (osoitin) viittaa
parametriarvoon, jota ei ole.

Tarkista lahteen valintaparametrin (osoittimen)
asetukset.

->POWEROFF!
(FF39)

Vaihtosuuntaajan tyyppi (esim. sr0025_3) on
muuttunut. Vaihtosuuntaajan tyyppi vaihdetaan
yleensa tehtaalla tai taajuusmuuttajan
kayttddnoton yhteydessa.

Katkaise ohjauskortin jannite, jotta
vaihtosuuntaajan tyypin muutos tulee voimaan.

Vianetsintéa
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PPCC LINK Valokaapelilitdntad INT-korttiin on viallinen. Tarkista valokaapelit tai galvaaninen liitanta.
(5210) Runkokoossa R2-R6 on galvaaninen liitanta.

3.06 FW 2 bitti 11

Jos RMIO:ssa on ulkoinen virtalahde, varmista,
etta virtalahde on paalla. Katso parametri
16.09 OHJ. KORTIN SYOTTO.

Tarkista oloarvo 03.19. Ota yhteys ABB:n
edustajaan, jos yksikaan oloarvon 3.19 vioista
on aktiivinen.

PPCC LINK xx
(5210)

3.06 FW 2 bitti 11 ja
4.01

INT-kortin valokaapelin liitdntavika
vaihtosuuntaajassa, jossa on useita rinnan
kayvia vaihtosuuntaajamoduuleita. xx
tarkoittaa vaihtosuuntaajamoduulin numeroa.

Tarkista vaihtosuuntaajan paapiirin INT-
litdntakortin ja PPCC-haaroitinyksikén PBU
valinen liitanta. (Vaihtosuuntaaja 1 on kytketty
PBU INT1:een jne.)

Tarkista oloarvo 03.19. Ota yhteys ABB:n
edustajaan, jos yksikdan oloarvon 3.19 vioista
on aktiivinen.

PP YLIKUORMA
(5482)
3.18 AW 5 bitti 5

Liian suuri IGBT:n liitoksen ja kotelon valinen
lampétilaero. Se voi johtua liian suuresta
kuormasta alhaisilla taajuuksilla (esim. nopea
suunnanvaihto, kun kuorma ja hitausmomentti
ovat lilan suuria).

Lisda ramppiaikaa.
Vahenna kuormaa.

VAIHDA PUH.
(4280)
3.18 AW 5 bitti 0

Vaihtosuuntaajan jadhdytyspuhallin on ollut
kaytdssa arvioitua kayttdaikaa pidempaan.

Vaihda puhallin.

Nollaa puhaltimen kayttdaikalaskuri
parametrilla 01.44.

ULK. KAYNN.
ESTO

(FF8E)
3.06 FW 2 bitti 4

Kaynnistyksenestosignaalia ei ole
vastaanotettu.

Tarkista parametrin 16.01 asetus. Aseta
signaali paalle tai tarkista valitun lahteen
johdotus.

PID NUKKUU
(FF8C)
3.16 AW 4 bitti 4

Nukkumistoiminto on siirtynyt nukkumistilaan.

Katso parametriryhmaa 40 PID-SAATAJA.

START INHIBI
(FF7A)
AW 1 bitti 0

Safe torque off -toiminto on aktivoitu, kun
taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

Tai Valinnainen vahinkokaynnistyksen eston
laitteistologiikka on kaytdssa.

Sulje Safe torque off -toiminnon kytkin. Jos
varoitus ei poistu kytkimen sulkemisen jalkeen,
tarkista, etta jannitesyottd ASTO-kortin
tuloliittimiin toimii. Vaihda ASTO-kortti.

Tai Tarkista vahinkokaynnistyksen eston piiri
(AGPS-kortti).

START INTERL
(FF8D)

Kaynnistyksen lukitus -signaalia ei ole
vastaanotettu.

Tarkista RMIO-kortin piiri, joka on liitetty
kaynnistyksen lukituksen tuloon.

SYNKR.NOP
(FF87)
3.18 AW 5 bitti 1

Parametrilla 99.08 asetettu moottorin
nimellisnopeuden arvo ei ole oikein: Arvo on
liian lahelld moottorin synkronista
pyorimisnopeutta. Sallittu vaihtelu on 0,1 %.
Varoitus on kaytdssa vain suorassa
momentinsdaddssa (DTC).

Tarkista moottorin nimellisnopeus arvokilvesta
ja aseta parametrin 99.08 arvoksi tdsmalleen
sama arvo.

Vianetsintéa
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LAMPOTILAERO
XXy

(4380)
4.01 SIS VIKA INFO

Useiden rinnan kayvien vaihtosuuntaajien
valinen lampdtilaero on liian suuri. xx (1...12)
tarkoittaa vaihtosuuntaajamoduulin numeroa
jay vaihetta (U, V, W).

Halytys annetaan, kun lampétilaero on 15 °C.
Viasta ilmoitetaan, kun lampétilaero on 20 °C

Liian korkea lampdtila voi johtua esim. siita,
etta virta jakautuu epatasaisesti rinnan kayvien
vaihtosuuntaajien valilla.

Tarkista jadhdytyspuhallin.
Vaihda puhallin.
Tarkista ilmansuotimet.

TERMISTORI

(4311)

3.08 AW 1 bitti 2
(ohjelmoitava

vikatoiminto
30.04...30.05)

Moottorin Iampédtila on liian korkea. Moottorin
ldmpodsuojaustavaksi on valittu TEMP
SENSOR.

Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
Tarkista kayttddnottotiedot.
Tarkista termistoriliitannat digitaalituloon DI6.

LAMP MITTAUS
(FF91)

3.08 AW 1 bitti 6

Moottorin lampdtilan mittaus ei ole sallitulla
alueella.

Tarkista moottorin lampaétilan mittauspiirin
litAnnat. Piirikaavio on luvussa Ohjelman
ominaisuudet.

ALIKUORMA
(FF6A)

3.09 AW 2 bitti 1

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.13)

Moottorin kuorma on liian pieni esimerkiksi
kayttolaitteiston vapautusmekanismin vuoksi.

Varmista, ettd kaytettavassa laitteessa ei ole
hairiota.
Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

KAYT YLIKUOR
(2312)
3.18 AW 5 bitti 13

Moottorin virta on ylittdnyt ryhméan 72
KAYT.KUORM.KAYRA parametreilla
maaritetyn kuormituskayran.

Tarkista parametriryhman 72
KAYT.KUORM.KAYRA asetukset.

Vahenna kuormaa.

Vianetsintéa
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TALLEN EI Ohjauspaneelin tallennustoiminto ei Varmista, etta ohjauspaneeli on
ONNISTUNUT onnistunut. Tieto ei ole kopioitunut paikallisohjaustilassa.
ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan. Kokeile uudelleen (linkissa voi olla hairio).
Ota yhteys ABB:n edustajaan.
TAAJ MUUTT Tallennus ei onnistu, kun moottori on Pysayta moottori. Tallenna parametrit.
KAYNNISSA kaynnissa.
PARAM
TALLENNUS EI
ONNISTU
TI!EDO_NSIIRTO- Paneelilinkissa on kaapelointiongelma tai Tarkista paneelilinkin litannat.
HAIRIO (X) laitevika. Paina RESET-painiketta. Paneelin kuittaus vie
enintaan puoli minuuttia.
(4) = Paneelin tyyppi ja taajuusmuuttajan Tarkista paneelin tyyppi ja taajuusmuuttajan
sovellusohjelman versio eivat ole sovellusohjelman versio. Paneelin tyyppi on
yhteensopivia. paneelin kannessa. Sovellusohjelman versio
on tallennettu parametriin 33.02.
El VAPAITA Paneelilinkki siséltda jo 31 asemaa. Vapauta ID-numero irrottamalla jokin muu
NUMEROITA ID- asema linkista.
NUMERON
VALINTA EI
ONNISTU

NOT UPLOADED
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Lukutoimintoa ei ole suoritettu.

Suorita lukutoiminto ennen tallennusta. Katso
luku Ohjauspaneeli.

UPLOADING Ohjauspaneelin lukutoiminto ei onnistunut. Kokeile uudelleen (linkissa voi olla hairid).

FAILED Tieto ei ole kopioitunut taajuusmuuttajasta Ota yhteys ABB:n edustajaan.
ohjauspaneeliin.

WRITE ACCESS Tiettyja parametreja ei voi muuttaa, kun Pysayta moottori ja vaihda parametriarvo sen

DENIED moottori on kdynnissa. Jos parametreja jalkeen.

PARAMETER yritetddn muuttaa, muutosta ei hyvaksyta ja

SETTING NOT nayttéon tulee varoitus.

POSSIBLE

Parametrilukko on kaytdssa.

Avaa parametrilukko (katso parametri 16.02).

Vianetsintéa
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ACS800 Taajuusmuuttajan IGBT:n l[ampdtila on liian Tarkista kayttdolosuhteet.

LAMPOTIL korkea. Vikalaukaisuraja on 100 %. Tarkista ilmavirta ja puhaltimen toiminta.
(4210)

3.05 FW 1 bitti 3

Tarkista, ettd jadhdytyselementin rivat eivat ole
pdlyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa yksikon
tehoa.

ACS LAMPO xxy
(4210)

3.05 FW 1 bitti 3 ja
4.01

Liian korkea sisainen lampétila
vaihtosuuntaajassa, jossa on useita rinnan
kayvia vaihtosuuntaajamoduuleita. xx (1...12)
tarkoittaa vaihtosuuntaajamoduulin numeroa ja
y vaihetta (U, V, W).

Tarkista kayttdolosuhteet.
Tarkista ilmavirta ja puhaltimen toiminta.

Tarkista, ettd jadhdytyselementin rivat eivat ole
polyyntyneet.

Tarkista, ettéd moottorin teho vastaa yksikon
tehoa.

AlI<MIN FUNKT
(8110)

3.06 FW 2 bitti 10

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.01)

Analogiasignaalin arvo on pienempi kuin
sallittu minimiarvo. Syyna voi olla vaara
signaalitaso tai ohjausjohdotukseen tullut vika.

Tarkista, ettd analogiasignaalitasot ovat oikein.
Tarkista ohjausjohdotus.
Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

AD [message]

Adaptiivisen ohjelman EVENT-lohkon luoma
viesti.

Lisatietoja on saatavilla dokumentaatiosta tai
adaptiivisen ohjelman tekijalta.

VARMUUSKOPIO
(FFA2)

PC:hen tallennettujen taajuusmuuttajan
parametrien varmuuskopioiden
palauttamisessa on tapahtunut virhe.

Yrita uudelleen.
Tarkista liitannat.

Varmista, ettd parametrit ja taajuusmuuttaja
ovat yhteensopivia.

JK.YLILAMPO
(7114)

3.17 FW 5 bitti 4

Jarrukatkojan ylikuorma

Anna katkojan jaahtya.
Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauksen

parametriasetukset (katso parametriryhma 27
JARRUKATKOJA).

Tarkista, etta jarrutusjakso noudattaa sallittuja
rajoja.

Tarkista, etta taajuusmuuttajan sy6tdn
vaihtojannite ei ole liilan suuri.

JK. OIKOSULKU
(7113)

3.17 FW 5 bitti 2

Oikosulku jarrukatkojan IGBT:ssa

Vaihda jarrukatkoja.

Varmista, etta jarruvastus on kytketty ja ettei se
ole vaurioitunut.

JARRUN TILA
(FF74)

3.15 FW 4 bitti 3

Odottamaton jarrun tilatietosignaalin tila.

Katso parametriryhma 42 JARRUN OHJAUS.
Tarkista jarrun tilatietosignaalin kytkenta.

JV.VIKA
(7110)

3.17 FW 5 bitti O

Jarruvastusta ei ole kytketty tai se on
vaurioitunut.

Jarruvastuksen resistanssi on liian suuri.

Tarkista vastus ja sen liitannat.

Varmista, etté vastuksen arvo on vaatimusten
mukainen. Katso vastaavaa laiteopasta.
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JV.YLILAMPO Jarruvastuksen ylikuorma Anna vastuksen jaahtya.
(7112) Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauksen

3.17 FW 5 bitti 3

parametriasetukset (katso parametriryhma 27
JARRUKATKOJA).

Tarkista, etta jarrutusjakso noudattaa sallittuja
rajoja.

Tarkista, ettad taajuusmuuttajan sy6tén
vaihtojannite ei ole lilan suuri.

JV.JOHDOTUS
(7111)

3.17 FW 5 bitti 1

Jarruvastus on kytketty vaarin.

Tarkista vastuksen kytkenta.
Varmista, ettd jarruvastus ei ole vaurioitunut.

KUR YLILAMPO
(FF82)

Taajuusmuuttajan Iahtésuotimen [ampdtila on
liian korkea. Valvonta on kaytossa step-up-
kaytoissa.

Anna taajuusmuuttajan jaahtya.
Tarkista kayttélampdtila.

Varmista, etta suotimen puhallin py0rii oikeaan
suuntaan ja etta ilma virtaa vapaasti.

KOMM MODULI
(7510)

3.06 FW 2 bitti 12
(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.18,
30.19)

Syklinen tiedonsiirto taajuusmuuttajan ja
isannan valilla on katkennut.

Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila.
Lisatietoja on luvussa Kenttédvéyldohjaus tai
asianmukaisen kenttéavaylasovittimen
oppaassa.

Tarkista parametriasetukset:

-ryhma 51 KOMM. MODULI
(kenttavaylasovitin)

- ryhma 52 VAKIO MODBUS (vakio-Modbus-
litanta)

Tarkista vikafunktioryhman parametrit.
Tarkista kaapelikytkennat.

Tarkista, ettd isdntdasema kommunikoi.

OHJ KORT LAMP
(4110)

3.06 FW 2 bitti 7

Ohjauskortin lampétila on yli 88 °C.

Tarkista kayttdolosuhteet.
Tarkista ilmavirtaus.
Tarkista paa- ja lisajaahdytyspuhaltimet.

VIRRAN MITT
(2211)

Virtamuuntajavika lahtovirran mittauspiirissa

Tarkista paapiirin liitantakorttiin (INT) kytketyt
virtamuuntajat.

VIRTA EPASYM xx
(2330)

3.05 FW 1 bitti 4 ja
4.01

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.17)

Taajuusmuuttaja on havainnut Iahtévirran liian
suuren epatasapainon vaihtosuuntaajassa,
jossa on useita rinnan kayvia
vaihtosuuntaajamoduuleita. Aiheuttajana
saattaa olla ulkoinen vika (maasulku, moottori,
moottorikaapeli jne.) tai sisdinen vika (viallinen
vaihtosuuntaajan komponentti). xx (1...12)
tarkoittaa vaihtosuuntaajamoduulin numeroa.

Tarkista, ettéd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita tai
ylijannitesuojia.

Tarkista, ettd moottorissa tai
moottorikaapelissa ei ole maasulkua.

- Mittaa moottorikaapelin ja moottorin
eristysvastukset.

Jos maasulkua ei l16ydy, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

YLIJ. RYNTO
(FF80)

Liian suuri taajuusmuuttajan verkkojannite.
Kun verkkojannite on yli 124 % yksikon
jannitteesta (415, 500 tai 690 V), moottorin
nopeus nousee nopeasti laukaisurajaan (40 %
nimellisnopeudesta).

Tarkista verkkojannite, taajuusmuuttajan
nimellisjannite ja taajuusmuuttajan sallittu
jannitealue.
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DC YLIJANNIT Valipiirin tasajannite on liian suuri. Tarkista, etta ylijannitteen saataja on paalla
(3210) Tasajannitteen ylijannitelaukaisuraja on (parametri 20.05)

3.05 FW 1 bitti 2

1,3 % 1,35 % Uqmax, 0888 Uppay ON
syottéjannitealueen maksimiarvo. 400 V:n
laitteitta Uqnax 0N 415 V. 500 V:n laitteilla,
Uqmax ©n 500 V. 690 V:n laitteilla Uy a4 ON
690 V. Tulojannitteen laukaisurajaa vastaava
valipiirin jannite on 728 V DC 400 V:n laitteilla,
877 V DC 500 V:n laitteilla ja 1210 V DC

690 V:n laitteilla.

Tarkista tulojannite staattisen tai lyhytkestoisen
ylijannitteen varalta.

Tarkista jarrukatkoja ja -vastus (jos kaytdssa).
Tarkista hidastusaika.

Kayta vapaasti hidastuvaa pysaytysta (jos
kaytettavissa).

Asenna taajuusmuuttajaan jarrukatkoja ja -
vastus.

DC ALIJANNIT
(3220)

3.06 FW 2 bitti 2

Valipiirin tasajannite ei ole riittdva. Syyna voi
olla tulojannitevaiheen puuttuminen, palanut
sulake tai tasasuuntaussillan sisdinen vika.

Tasajannitteen alijannitelaukaisuraja on

0,6 x 1,35 X Uqpin, jossa Uqpin ON
tulojannitteen minimiarvo. 400 V:n ja 500 V:n
laitteilla Uqmin, on 380 V. 690 V:n laitteilla Uqpin
on 525 V. Tulojannitteen laukaisurajaa
vastaava valipiirin jannite on 307 V DC 400 V:n
ja 500 V:n laitteilla ja 425 V DC 690 V:n
laitteilla.

Tarkista verkkojannite ja sulakkeet.

MAASULKU
(2330)

3.05 FW 1 bitti 4

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.17)

Taajuusmuuttaja on havainnut kuormituksen
epatasapainon, joka johtuu tavallisesti
moottorissa tai moottorikaapelissa olevasta
maasulusta.

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita tai
ylijannitesuojia.

Tarkista, etta moottorissa tai
moottorikaapelissa ei ole maasulkua.

- Mittaa moottorikaapelin ja moottorin
eristysvastukset.

Jos maasulkua ei I16ydy, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

ENC CABLE
(7310)
3.33 FW 6 bitti 2

(ohjelmoitava
vikatoiminto 50.07)

Pulssianturin vaihesignaali on kadonnut.

Tarkista pulssianturi ja sen johdotukset.

Tarkista pulssianturin liitdntdmoduuli ja sen
johdotukset.

ENCODER A<>B Pulssianturin vaiheistus ei ole oikein: Vaihe A Vaihda pulssianturin vaiheiden A ja B

(7302) on kytketty vaiheen B liittimeen ja painvastoin. | kytkennat kesken&an.

ENKOODERI Tiedonsiirtohairié pulssianturin ja Tarkista pulssianturi ja sen johdotukset,
(7301) pulssianturilitdntdmoduulin ja moduulin ja pulssianturiliitdntdmoduuli ja sen johdotukset

3.06 FW 2 bitti 5

taajuusmuuttajan valilla.

sekd parametriryhman 50 PULSSI-
ENKOODERI asetukset.

ULKOINEN VIKA
(9000)

3.06 FW 2 bitti 8

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.03)

Vika ulkoisessa laitteessa. (Nama tiedot
asetetaan ohjelmoitavan digitaalitulon kautta.)

Tarkista, onko ulkoisessa laitteessa vika.
Tarkista parametri 30.03 ULKOINEN VIKA.
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FORCED TRIP Generic Drive -tiedonsiirtoprofiilin Lisatietoja on tiedonsiirtomoduulin
(FF8F) laukaisukomento kayttéoppaassa.
GD DISABLED Rinnan kytketyn R8i-vaihtosuuntaajamoduulin Tarkista odottamattoman kaynnistyksen eston
(FF53) AGPS-syottd on katkennut kaynnin aikana. X piiri.
(1...12) tarkoittaa vaihtosuuntaajamoduulin Vaihda R8i-vaihtosuuntaajamoduulin AGPS-
numeroa. Kortti.
ID-AJO VIKA Moottorin ID-ajo ei onnistunut. Tarkista maksiminopeus (parametri 20.02).
(FF84) Sen on oltava vahintaan 80 % moottorin

nimellisnopeudesta (parametri 99.08).

KURIST LAMPO
(FF81)
3.17 FW 5 bitti 5

Tulokuristimen liian korkea lampatila.

Pysayta taajuusmuuttaja. Anna sen jaahtya.
Tarkista kayttdlampdtila.

Varmista, etta puhallin pydrii oikeaan suuntaan
ja etta ilma virtaa vapaasti.

INV LUKUMAAR
(5410)
03.17 FW 5 bitti 10

Vaihtosuuntaajien maara ei ole sama kuin
vaihtosuuntaajien alkuperainen maara.

Tarkista vaihtosuuntaajien tila. Katso oloarvo
04.01 SIS VIKA INFO.

Tarkista APBU:n ja vaihtosuuntaajien valiset
valokaapelit.

Jos kaytetaan supistettua ajoa, viallinen
vaihtosuuntaaja on irrotettava paapiirista ja
parametriin 95.03 VAIHTOSUUNTAAJIA on
kirjoitettava jaljelle jadavien vaihtosuuntaajien
maara. Kuittaa taajuusmuuttaja.

INV ESTO
03.17 FW 5 bitti 7
(3200)

Lisdvarusteena saatava DC-kytkin on auennut
yksikon ollessa paalla tai kdynnistyskomento
on annettu.

Sulje DC-kytkin.
Tarkista kytkinvarokkeen ohjausyksikké AFSC-
0x.

INV YLILAMPO
(4290)
3.17 FW 5 bitti 13

Muuttajamoduulin Iampétila on liian korkea.

Tarkista kayttdlampdétila. Jos se on yli 40 °C,
varmista, ettd kuormitusvirta ei ylita
taajuusmuuttajan nimellistéd kuormitettavuutta.
Lisatietoja on sopivassa laiteoppaassa.

Tarkista, ettd ympariston lampdtila-asetus on
oikein (parametri 95.10).

Tarkista muuttajamoduulin jaahdytysilman
virtaus ja puhaltimen toiminta.

Kaappiasennus: Tarkista kaapin tuloilman
suotimet. Vaihda tarvittaessa. Lisatietoja on
sopivassa laiteoppaassa.

Kayttajan kaappiin asentamat moduulit:
Tarkista, ettd suuntauslevyt estavat

jaahdytysilman kierron kaapissa. Lisatietoja on
moduulin asennusohjeissa.

Tarkista, ettei kaapin sisdosissa ja
muuttajamoduulin jadhdytyselementissa ole
polya. Puhdista tarvittaessa.

Kuittaa ja kdynnista laite uudelleen kun
ongelma on ratkennut ja anna
muuttajamoduulin jaahtya.
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I/0 KOM VIKA Ohjauskortin CH1-kanavassa on tapahtunut Tarkista CH1-kanavan valokaapelilitdnnat.
(7000) tiedonsiirtovirhe. Tarkista kaikki CH1-kanavaan kytketyt 1/O-

3.06 FW 2 bitti 6

Sahkémagneettinen hairié

moduulit (jos kaytdssa).

Tarkista, etta laite on maadoitettu oikein.
Tarkista, onko lahistélla paljon hairidita
aiheuttavia laitteita.

VAIHTOSUUN Vika verkkosuuntaajassa Siirra ohjauspaneeli moottorin ohjauskortista
(FF51) verkkosuuntaajan ohjauskorttiin.
Katso vikakuvaus verkkosuuntaajan oppaasta.
MOD BOARD T Ylilampo vaihtosuuntaajan AINT-kortissa. Tarkista vaihtosuuntaajan puhallin.
(FF88) Tarkista kayttdlampétila.
MOD CHOKE T Ylildampod nestejdahdytteisen R8i- Tarkista vaihtosuuntaajan puhallin.
(FF89) vaihtosuuntaajan kuristimessa. Tarkista kayttslampétila.
Tarkista nestejaadhdytysjarjestelma.
MOOTT. VAIHE Yksi moottorin vaihe puuttuu. Syyna voi olla Tarkista moottori ja moottorikaapeli.
(FF56) vika moottorissa, moottorikaapelissa, Tarkista lampérele (jos kaytossa).

3.06 FW 2 bitti 15

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.16)

lamporeleessa (jos kaytdssa) tai laitteen
sisainen vika.

Tarkista vikafunktioryhman parametrit. Poista
toiminto kaytosta.

MOOT. JUMI
(7121)

3.06 FW 2 bitti 14
(ohjelmoitava
vikatoiminto
30.10...30.12)

Moottori toimii jumialueella. Syyna voi olla liian
suuri kuorma tai moottorin riittdmatén teho.

Tarkista moottorin kuorma ja taajuusmuuttajan
arvot.

Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

MOOT LAMPOT.
(4310)

3.05 FW 1 bitti 6
(ohjelmoitava
vikatoiminto
30.04...30.09)

Moottorin Iampétila on liian korkea (tai nayttaa
liian korkealta). Syyna voi olla lilan suuri
kuorma, riittamatoén moottoriteho, heikko
jadhdytys tai virheelliset kayttdonottotiedot.

Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
Tarkista kayttdonottotiedot.
Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

MOOT 1 LAMPO
(4312)

3.15 FW 4 bitti 1

Moottorin mitattu lampdtila on ylittényt
parametrilla 35.03 asetetun halytysrajan.

Tarkista halytysrajan arvo.

Anna moottorin jadhtya. Varmista moottorin
oikea jaahdytys: Tarkista jaahdytyspuhallin,
puhdista jaadhdytyspinnat jne.

MOOT 2 LAMPO
(4313)

3.15 FW 4 bitti 2

Moottorin mitattu lampétila on ylittanyt
parametrilla 35.06 asetetun halytysrajan.

Tarkista halytysrajan arvo.

Anna moottorin jadhtyd. Varmista moottorin
oikea jaahdytys: Tarkista jaahdytyspuhallin,
puhdista jaahdytyspinnat jne.

EI MOOT TIET
(FF52)

3.06 FW 2 bitti 1

Moottorin tietoja ei ole annettu tai moottorin
tiedot eivat vastaa vaihtosuuntaajan tietoja.

Tarkista moottorin tiedot parametreilla
99.04...99.09.
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YLIVIRTA xx Ylivirtavika vaihtosuuntaajassa, jossa on useita | Tarkista moottorin kuorma.
(2310) rinnan kayvia vaihtosuuntaajamoduuleita. xx Tarkista kiihdytysaika.

3.05 FW 1 bitti 1 ja
4.01

(1...12) tarkoittaa vaihtosuuntaajamoduulin
numeroa.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli (ja
vaiheistus).

Tarkista anturin kaapeli (mukaan lukien
vaiheistus).

Varmista, ettd moottorin malli on oikea,
tarkistamalla moottorin nimellisarvot ryhmasta
99 KAYTTOONOTTOTIEDOT.

Tarkista, ettei moottorikaapeliin ole liitetty
kompensointikondensaattoreita tai
ylijannitesuojia.

YLIVIRTA
(2310)

3.05 FW 1 bitti 1

Lahtovirta ylittda laukaisurajan.

Tarkista moottorin kuorma.
Tarkista kiihdytysaika.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli (ja
vaiheistus).

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita tai
ylijannitesuojia.

Tarkista anturin kaapeli (mukaan lukien
vaiheistus).

YLITAAJUUS
(7123)

3.05 FW 1 bitti 9

Moottori pyorii sallittua huippunopeutta
nopeammin. Syyna voi olla vaarin asetettu
minimi- tai maksiminopeus, riittdamaton
jarrutusmomentti tai kuorman vaihtelu
momenttiohjetta kaytettdessa.

Laukaisuraja on 50 Hz toimintoalueen
absoluuttista maksiminopeutta (DTC-tila
kaytossa) tai taajuutta (skalaariohjaus
kaytdssa) suurempi. Toimintoalueen rajat
asetetaan parametreilla 20.01 ja 20.02 (DTC-
tila kaytdssa) tai 20.07 ja 20.08 (skalaariohjaus
kaytossa).

Tarkista nopeuden minimi- ja maksimiarvo.
Tarkista moottorin jarrutusmomentin riittavyys.
Tarkista momenttisdadon soveltuvuus.

Tarkista, tarvitaanko jarrukatkojaa ja
-vastuksia.

OVER SWFREQ
(FF55)
3.06 FW 2 bitti 9

Kytkentataajuus on liian suuri.

Tarkista moottorin parametriasetukset
(parametriryhma 99
KAYTTOONOTTOTIEDOT)

Varmista, ettd tunnistusajo on onnistunut.

PANELI
(5300)

3.06 FW 2 bitti 13

(ohjelmoitava
vikatoiminto 30.02)

Kayton aktiiviseksi ohjauspaikaksi valitussa
ohjauspaneelissa tai Drives Window
-tybkalussa on tiedonsiirtohairié.

Tarkista ohjauspaneelin liitdnta (lisatietoja on
laiteoppaassa).

Tarkista ohjauspaneelin liitin.

Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan ja
kiinnita se uudelleen.

Tarkista vikafunktioryhman parametrit.
Tarkista DrivesWindow-liitanta.
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PARAM CRC CRC (Cyclic Redundancy Check) -virhe Katkaise ohjauskortin jannite ja kytke jannite
(6320) uudelleen.
Lataa ohjelma uudelleen ohjauskorttiin.
Vaihda ohjauskortti.
POWERFAIL INT-kortin virtakatkos vaihtosuuntaajassa, Tarkista, ettéa INT-kortin verkkokaapeli on
(3381) jossa on useita rinnan kayvia kytketty.

3.17 FW 5 bitti 9

vaihtosuuntaajamoduuleita.

Tarkista, ettd POW-kortti toimii oikein.
Vaihda INT-kortti.

POWERF INV xx
(3381)

3.17 FW 5 bitti 9 ja
4.01

INT-kortin virtakatkos vaihtosuuntaajassa,
jossa on useita rinnan kayvia
vaihtosuuntaajamoduuleita. xx (1...12)
tarkoittaa vaihtosuuntaajamoduulin numeroa.

Tarkista, ettd INT-kortin verkkokaapeli on
kytketty.

Tarkista, ettd POW-kortti toimii oikein.
Vaihda INT-kortti.

PPCC LINK
(5210)

3.06 FW 2 bitti 11

Valokaapeliliitdnta INT-korttiin on viallinen.

Tarkista valokaapelit tai galvaaninen liitdnta.
Runkokoossa R2-R6 on galvaaninen liitanta.

Jos RMIO:ssa on ulkoinen virtalahde, varmista,
etta virtalahde on paalla. Katso parametri
16.09 OHJ. KORTIN SYOTTO.

Tarkista oloarvo 03.19. Ota yhteys ABB:n
edustajaan, jos yksikin oloarvon 3.19 vioista on
aktiivinen.

PPCC LINK xx
(5210)

3.06 FW 2 bitti 11 ja
4.01

INT-kortin valokaapelin liitdntavika
vaihtosuuntaajassa, jossa on useita rinnan
kayvia vaihtosuuntaajamoduuleita. xx
tarkoittaa vaihtosuuntaajamoduulin numeroa.

Tarkista vaihtosuuntaajan paapiirin INT-
litantakortin ja PPCC-haaroitinyksikén PBU
valinen liitanta. (Vaihtosuuntaaja 1 on kytketty
PBU INT1:een jne.)

Tarkista oloarvo 03.19. Ota yhteys ABB:n
edustajaan, jos yksikin oloarvon 3.19 vioista on
aktiivinen.

PP YLIKUORMA
(5482)
3.17 FW 5 bitti 6

Liian suuri IGBT:n liitoksen ja kotelon valinen
lampétilaero. Tama vika suojaa yhta tai
useampaa IGBT:ta ja sen voi aiheuttaa pitkien
moottorikaapelien 1ahddssa tapahtuva
oikosulku.

Tarkista moottorikaapelit.

OIKOSUL xx y
(2340)

3.05 FW 1 bitti 0, 4.01
ja 4.02

Oikosulku vaihtosuuntaajassa, jossa on useita
rinnan kayvia vaihtosuuntaajamoduuleita. xx
(1...12) tarkoittaa vaihtosuuntaajamoduulin
numeroa ja y vaihetta (U, V, W).

Tarkista moottori ja moottorikaapeli.

Varmista, ettei moottorikaapeliin ole liitetty
puolijohteita (IGBT) tai
vaihtosuuntaajamoduuleita.

OIKOSULKU
(2340)

3.05 FW 1 bitti O ja
4.02

Moottorikaapelissa tai moottorissa on
oikosulku.

Muuttajayksikon lahtosilta on viallinen.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli.

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita tai
ylijannitesuojia.

Ota yhteys ABB:n edustajaan.

LISAKORT VAL
(FF8A)

Kahdella optiomoduulilla on sama liitanta.

Tarkista liitAntavalinnat ryhmasta 98
OPTIOMODULIT.

Vianetsintéa




251

VIKA SYY KORJAUSTOIMET

START INHIBI Safe torque off on aktivoitu moottorin Sulje Safe torque off -toiminnon kytkin. Jos
(FF7A) kaydessa, tai moottorin kdynnistyskomento on | vika ei poistu kytkimen sulkemisen jalkeen,
3.03 bitti 8 annettu, kun Safe torque off -toiminto on tarkista, etté jannitesy6tté ASTO-kortin

aktiivinen.

Tai Valinnainen vahinkokaynnistyksen eston
laitteistologiikka on kaytossa.

tuloliittimiin toimii. Vaihda ASTO-kortti.

Tai Tarkista vahinkokaynnistyksen eston piiri
(AGPS-kortti).

SYOTTOVAIHE
(3130)

3.06 FW 2 bitti 0

Valipiirin tasajannite vaihtelee. Syyna voi olla
puuttuva tulojannitevaihe, palanut sulake tai
tasasuuntaussillan sisainen vika.

Laukaisu tapahtuu, kun tasajannitteen rippeli
on 13 % tasavirrasta.

Tarkista verkkojannitteen sulakkeet.
Tarkista verkkojannitteen vaiheistus.

LAMPOTILAERO
XXy
(4380)

3.17 FW 5 bitti 8 ja
4.01

Useiden rinnan kdyvien vaihtosuuntaajien
valinen lampétilaero on liian suuri. xx (1...12)
tarkoittaa vaihtosuuntaajamoduulin numeroa ja
y vaihetta (U, V, W).

Halytys annetaan, kun lampétilaero on 15 °C.
Viasta ilmoitetaan, kun lampétilaero on 20 °C

Liian korkea lampdtila voi johtua esim. siita,
etta virta jakautuu epatasaisesti rinnan kayvien
vaihtosuuntaajien valilla.

Tarkista jadhdytyspuhallin.
Vaihda puhallin.
Tarkista ilmansuotimet.

LAMPOMALLI Suuritehoisten moottorien Katso parametri 30.05.

(FF50) ldmpdsuojaustavaksi on asetettu DTC.

TERMISTORI Moottorin Iampdtila on liian korkea. Moottorin Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
(4311) ldmpdsuojaustavaksi on valittu TEMP Tarkista kayttéonottotiedot.

3.05 FW 1 bitti 5
(ohjelmoitava

SENSOR.

Tarkista termistoriliitdnnét digitaalituloon DI6.

vikatoiminto

30.04...30.05)

ALIKUORMA Moottorin kuorma on liian pieni esimerkiksi Varmista, etta kaytettavassa laitteessa ei ole
(FFBA) kayttolaitteiston vapautusmekanismin vuoksi. hairiéta.

3.05 FW 1 bitti 8
(ohjelmoitava
vikatoiminto
30.13...30.15)

Tarkista vikafunktioryhman parametrit.

KAYT YLIKUOR
(2312)
3.17 FW 5 bitti 11

Moottorin virta on ylittdnyt ryhman 72
KAYT.KUORM.KAYRA parametreilla
maaritetyn kuormituskayran.

Tarkista parametriryhméan 72
KAYT.KUORM.KAYRA asetukset.

Vika voidaan kuitata, kun parametrilla 72.20
KUORM.JAAHD.AIKA asetettu moottorin
jadhdytysaika on kulunut.

MAKRO TAL
(FFAT1)

3.07 SFW bitti 1

Kayttajamakroa ei ole tallennettu tai tiedosto
on viallinen.

Laadi kayttajamakro.

Vianetsintéa
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Analoginen laajennusmoduuli

Yleista

Tassa luvussa kuvataan analogisen laajennusmoduulin RAIO kayttdéa vakio-
ohjausohjelmistolla varustetun ACS800-taajuusmuuttajan nopeusohjeliitantana.

Nopeudensaato analogisen laajennusmoduulin kautta

Vaihtoehtoja on kaksi:
* Bipolaarinen tulo nopeudensaaddssa
» Bipolaarinen tulo sauvaohjauksessa

Tassa luvussa kasitellaan vain bipolaarisen tulon ( signaalialue) kayttéa.
Unipolaarisen tulon kayttoé vastaa vakiotulon kayttéa, kun:

* myo6hempana kuvatut asetukset on tehty ja
+ tiedonsiirto moduulin ja taajuusmuuttajan valilla on aktivoitu parametrilla 98.06.

Perustarkistukset

Varmista, etta taajuusmuuttaja

* on asennettu ja otettu kayttéon.

+ ulkoiset kaynnistys- ja pysaytyssignaalit on kytketty.
Varmista, etta laajennusmoduuli

+ asetukset ovat oikein (katso alla).

« on asennettu ja ohjesignaali on kytketty analogiatuloon Al1.
» on kytketty taajuusmuuttajaan.

Analogisen laajennusmoduulin ja taajuusmuuttajan asetukset
* Aseta moduulin osoitteeksi 5 (ei tarvita, jos asennus on tehty taajuusmuuttajan
liskorttipaikkaan).
+ Valitse signaalityyppi moduulitulolle Al1 (kytkin).
» Valitse moduulitulon toimintatila (unipolaarinen/bipolaarinen) (kytkin).

* Varmista, etta taajuusmuuttajan parametriasetukset vastaavat moduulitulojen
tilaa (parametri 98.13 ja 98.14).

* Aseta taajuusmuuttajan parametrit (katso asianmukaiset kohdat seuraavilta
sivuilta).

Analoginen laajennusmoduuli
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Parametriasetukset: bipolaarinen tulo nopeudensaadossa

Alla olevassa taulukossa on lueteltu parametrit, jotka vaikuttavat laajennusmoduulin
bipolaarisen tulon Al1 (taajuusmuuttajassa Al5) kautta annettavan nopeusohjeen

kasittelyyn.

Parametri Asetus

98.06 Al/O LAAJ. MODULI RAIO PAIKKA 1
98.13 Al/O LAAJ.AI BIPOLAR Al5
10.03 PYORIMISSUUNTA ETEEN; TAAKSE; PYYNNOSTA(
11.02 ULK1/ULK2 VALINTA ULK1

11.03 ULK. OHJ1 VALINTA Al5

11.04 ULK. OHJ1 MINIMI minREF1

11.05 ULK. OHJ1 MAKSIMI maxREF1
13.16 MINIMI AI5 minAl5

13.17 MAKSIMI Al5 maxAl5

13.18 SKAALA Al5 100%

13.20 INVERTOINTI AI5 El

30.01 AI<MIN FUNKTIO @

Alla olevassa kuvassa on laajennusmoduulin bipolaarista tuloa Al1 vastaava

nopeusohje.
skaglatty Toiminta-alue
maxREF1 ! ! T
:10.03
'PYORIMISSUUNTA =
'ETEEN ftai
; 'PYYNNOSTA"
o | |
< mnREF1 - | v !
S ‘
(2]
S
[ . |
g S S
= -minREF1 T
;10.03
'PYORIMISSUUNTA =
'TAAKSE tai
'PYYNNOSTA"
-skaalattu ' B . :
maxREF1 oo
-maxAl5 -minAl5 minAlI5 maxAlI5
Analogiatulosignaali
minAl5 = 13.16 MINIMI Al5
maxAl5 = 13.17 MAKSIMI AI5
skaalattu maxREF1 = 13.18 SKAALA AI5 x 11.05 ULK. OHJ1 MAKSIMI
minREF1 = 11.04 ULK. OHJ1 MINIMI

1)
2)

Negatiivisella nopeusalueella taajuusmuuttajalle on annettava erillinen suunnanvaihtokomento.
Asetettava, jos elavan nollan valvonta on kaytdssa.

Analoginen laajennusmoduuli
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Parametriasetukset: bipolaarinen tulo sauvaohjauksessa

Alla olevassa taulukossa on lueteltu parametrit, jotka vaikuttavat laajennusmoduulin
bipolaarisen tulon Al1 (taajuusmuuttajassa Al5) kautta annettavan nopeus- ja

suuntaohjeen kasittelyyn.

Parametri Asetus

98.06 Al/O LAAJ. MODULI RAIO PAIKKA 1
98.13 Al/O LAAJ.AI BIPOLAR Al5
10.03 PYORIMISSUUNTA ETEEN; TAAKSE; PYYNNOSTA(
11.02 ULK1/ULK2 VALINTA ULK1

11.03 ULK. OHJ1 VALINTA Al5/JOYST
11.04 ULK. OHJ1 MINIMI minREF1

11.05 ULK. OHJ1 MAKSIMI maxREF1
13.16 MINIMI AI5 minAl5

13.17 MAKSIMI Al5 maxAl5

13.18 SKAALA Al5 100%

13.20 INVERTOINTI AI5 El

30.01 AI<MIN FUNKTIO @

Alla olevassa kuvassa on laajennusmoduulin bipolaarista tuloa Al1 vastaava

nopeusohje sauvaohjauksessa.

Toiminta-alue

skaalattu . _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ L _______._
maxREF1 ! ! ! T
110.03
. PYORIMISSUUNTA =
‘  ETEEN tai
; 'PYYNNOSTA"Y
%‘minREHs______ / 1‘
(7] |
3 . /N N ‘
& . ‘
= -minREF1 7~~~ """ """ 77~ C T T T TS T
| 110.03
1  PYORIMISSUUNTA =
] ' TAAKSE tai
‘ ; 'PYYNNOSTA"
-skaalattu K . !
maxREF1 ©~ T
-maxAl5 -minAl5 minAl5 maxAl5
Analogiatulosignaali
minAl5 = 13.15 MINIMI Al5
maxAl5 = 13.17 MAKSIMI Al5
skaalattu maxREF1 = 13.18 SKAALA AIl5 x 11.05 ULK. OHJ1 MAKSIMI
minREF1 =  11.04 ULK. OHJ1 MINIMI

) Mahdollistaa seka positiivisen etta negatiivisen nopeusalueen.
2) Asetettava, jos elavan nollan valvonta on kaytossa.

Analoginen laajennusmoduuli
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Lisatietoja: oloarvot ja parametrit

Yleista

Tassa luvussa on luettelot oloarvoista ja parametreista seka joitakin muita lisatietoja.
Tarkat kuvaukset ovat luvussa Oloarvot ja parametrit.

Termit ja lyhenteet

Termi Maaritelma

PB Profibus-vastine taajuusmuuttajan parametrien tiedonsiirtoon
NPBA-12 Profibus-sovittimen kautta.

FbEq Kenttavaylavastine: ohjauspaneelissa ndkyvan arvon skaalaus
sarjaliikenteessa kaytetyksi kokonaisluvuksi

Absoluuttinen maksimitaajuus Parametrin 20.08 tai 20.07 arvo, jos minimirajan absoluuttiarvo
on suurempi kuin maksimiraja.

Maksiminopeus Parametrin 20.02 tai 20.01 arvo, jos minimirajan absoluuttiarvo
on suurempi kuin maksimiraja.

W Kirjoitusoikeus ei ole kaytdssa moottorin ollessa kdynnissa.

Kenttavaylaosoitteet

Rxxx-sovitinmoduulit (RPBA-01, RDNA-01 jne.)

Lisatietoja on vastaavan kenttavaylasovittimen kayttboppaassa.

Nxxx-sovitinmoduulit (NPBA-12, NDNA-02 jne.)
NPBA-12 Profibus -sovitinmoduuli
Kaikki versiot
» katso seuraavien taulukoiden PB-sarake.
Versio 1.5 tai sitd uudempi

» katso NPBA-12 PROFIBUS Adapter Installation and Start-Up Guide -opas
[BBFE64341588 (englanninkielinen)].

Taajuusmuuttajan parametri voidaan lukea tai kirjoittaa myds muuttamalla
parametriryhma (PNU) ja parametri-indeksi (ali-indeksi) heksadesimaalimuotoon.

Esimerkki: drive parameter 12.07:

12 = 0C(hex)

07 = 07(hex) => 0CO7.

Valitun parametriarvon valittu label-tunnus on 6. Valitun muutosparametriarvon label-
tunnus on 7. Huomautus: Kaikilla parametreilla ei ole Profibus-vasta-arvoa (PB).

Lisétietoja: oloarvot ja parametrit
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NIBA-01 InterBus-S -sovitinmoduuli

* xxyy - 100 + 12288 muunnettuna heksadesimaalimuotoon, jossa xxyy =
taajuusmuuttajan parametrinumero
Esimerkki: Taajuusmuuttajan parametrin 13.09 tunnus on 1309 + 12288 = 13597
(desimaali) = 351D (heksadesimaali)

NMBP-01 ModbusPlus® -sovitinmoduuli ja NMBA-01 Modbus -sovitinmoduuli

* 4xxyy, jossa xxyy = taajuusmuuttajan parametrinumero

Lisétietoja: oloarvot ja parametrit



259

Oloarvot
Paikka [Nimi Lyhenne FbEq Yksikko Alue PB
01 OLOARVOT
01.01 |PROSESSIN NOPEUS |PROS NOP 1=1 Parametrin 1
34.02 mukaan
01.02 |[NOPEUS NOPEUS -20000 = -100%, kierr./min 2
20000 = 100 %
moottorin maksimi-
nopeudesta
01.03 [TAAJUUS TAAJUUS -100=-1Hz100=1 [Hz 3
Hz
01.04 |VIRTA VIRTA 10=1A A 4
01.05 |[MOMENTTI MOMENTTI -10000 =-100%, 10 (% 5
000 =100 %
moottorin
nimellismomentista
01.06 [TEHO TEHO -1000 =-100%, 1000 (% 6
=100 % moottorin
nimellistehosta
01.07 |[DC JANNITE DC-JANNITE 1=1V Vv 7
01.08 |[PAAJANNITE PAAJANN 1=1V vV 8
01.09 [LAHTOJANNITE LAHTJANN 1=1V Vv 9
01.10 |ACS800 LAMPOTILA |ACS LAMP 10=1% % 10
01.11 ULKOINEN OHJE 1 ULK OHJ1 1=1rpm kierr./min 11
01.12 |[ULKOINEN OHJE 2 ULK OHJ2 0 =0% 10000 = % 12
100% 1)
01.13 |OHJAUSPAIKKA OHJPAIK (1,2) PANELI; (3) PANELI; ULK. |13
ULK,PAIK 1; (4) PAIK 1; ULK.
ULK,PAIK 2 PAIK 2
01.14 |[KAYTTOTUNTILASK. |KAYTLASK 1=1h h 14
01.15 |[kWh-MITTARI kWh 1 =100 kWh kWh 15
01.16 [SOV. ULOSTULO SOV ULOS 0 =0% 10000 = % 16
100%
01.17 |DI6-1 STATUS Di6-1 1=1 17
01.18 |AI1[V] Al1 [V] 1=0,001V vV 18
01.19 |Al2 [mA] Al2 [mA] 1=0,001 mA mA 19
01.20 |AI3 [mA] Al3 [mA] 1=0,001 mA mA 20
01.21 |[RO3-1 TILA RO3-1 1=1 21
01.22 |AO1 [mA] AO1 [mA] 1=0,001 mA mA 22
01.23 |AO2 [mA] AO2 [mA] 1=0,001 mA mA 23
01.24 |OLOARVO1 OLOARVO1 0 =0% 10000 = % 24
100%
01.25 |OLOARVO2 OLOARVO2 0 =0% 10000 = % 25
100%
01.26 |PID SAATOVIRHE PID VIRH -10000 =-100% % 26
10000 = 100%
01.27 [SOVELLUS MACRO 1...7 Parametrin 27
99.02 mukaan
01.28 [LISA AO1 [mA] LISA AO1 1=0,001 mA mA 28
01.29 [LISA AO2 [mA] LISA AO2 1=0,001 mA mA 29
01.30 |[|PP1TEMP PP 1 TEM 1=1°C °C 30
01.31 |[PP2 TEMP PP 2 TEM 1=1°C °C 31
01.32 |[PP 3 TEMP PP 3 TEM 1=1°C °C 32
01.33 |[PP4 TEMP PP 4 TEM 1=1°C °C 33
01.34 |OLOARVO OLOARVO 0 =0% 10000 = % 34
100%
01.35 |[MOOTTORIN 1 LAMPO|M 1 LAMPO 1=1°Cl/lohm °C 35
01.36 |[MOOTTORIN 2 LAMPO|M 2 LAMPO 1=1°Cl/lohm °C 36

Lisétietoja: oloarvot ja parametrit
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Paikka [Nimi Lyhenne FbEq Yksikko Alue PB
01.37 |MOOT LASKET MOOT LAM 1=1°C °C 37
LAMPO
01.38 |AI5 [mA] Al5 [mA] 1=0,001 mA mA 38
01.39 |AI6 [mA] Al6 [mA] 1=0,001 mA mA 39
01.40 |DI7-12 TILA DI7...12 1=1 40
01.41 |LISA RELEIDEN TIL LISA REL 1=1 41
01.42 |PROSESSIN NOP PROS NOP 1=1 % 42
01.43 |MOOT.KAYNTIAIKA M. KAYNTI 1=10h h 43
01.44 |PUH KAYNTIAIKA FAN TIME 10h=1 h 44
01.45 |OHJAUSKORTIN LAMP|OHJ KORT LAMP|1 = 1 °C 45
01.46 |SAVED KWH SAVED KWH 1 =100 kWh kWh 0...999 999 46
01.47 |SAVED GWH SAV GWH 1=1GWh GWh 1...8388607 47
01.48 |SAVED AMOUNT SAV AM 1 =100 cur local; EUR; USD |0...999 999 48
01.49 |SAVED AMOUNT M SAV AM M 1 =1 Mcur local; EUR; USD |1...8388607 49
01.50 |SAVED CO2 SAV CO2 1=100 kg kg 0...999 999 50
01.51 |SAVED CO2 KTON SAV CO2K 1=1kton kton 1...8388607 -
02 ACTUAL SIGNALS
02.01 |[NOPEUSOHJE 2 NOPOHJ2 0=0 %, 20000 =100 |rpm 51
02.02 |NOPEUSOHJE 3 NOPOHJ3 % moottorin rpm 52
maksimi-nopeudesta
02.09 |MOMENTTIOHJE 2 MOMOHJ2 0=0%,10000= |% 59
02.10 |MOMENTTIOHJE 3 MOMOHJ3 100 % moottorin % 60
02.13 |RAJOIT MOM OHJE RAJ MOM nimellismomentista |% 63
02.14 |VUO-OHJE VUO-OHJE 0 =0% 10000 = % 64
100%
02.17 |LASKETTU NOPEUS |LASK NOP 0=0 %, 20000 = 100 [rpm 67
02.18 |MITATTU NOPEUS MIT NOP % moottorin rom 68
maksimi-nopeudesta
02.19 |MOOTKIIHTYVYYS MOOT.KIIH 1=1rpm/s, rpm/s 69
02.20 |USER CURRENT USER CUR 10=1% % 70
03 OLOARVOT 2)
03.01 |PAAOHJAUSSANA PAAOHJS 0...65535 76
(desim.)
03.02 |PAATILASANA PAATILAS 0...65535 77
(desim.)
03.03 |LISATILASANA LISTILAS 0...65535 78
(desim.)
03.04 |RAJATILASANA 1 RAJTILAS 0...65535 79
(desim.)
03.05 |VIKASANA 1 VIKAS 1 0...65535 80
(Decimal)
03.06 |VIKASANA 2 VIKAS 2 0...65535 81
(Decimal)
03.07 |SYS.VIKASANA SYS FLT 0...65535 82
(Decimal)
03.08 |HALYTYSSANA 1 HALSAN1 0...65535 83
(Decimal)
03.09 |HALYTYSSANA 2 HALSAN2 0...65535 84
(Decimal)
03.11 |FOLLOWER MCW FOLL MCW 0...65535 86
(Decimal)
03.13 |LISATILASANA 3 TILASA3 0...65535 88
(Decimal)
03.14 |LISATILASANA 4 TILASA3 0...65535 89
(Decimal)
03.15 |VIKASANA 4 VIKASA 4 0...65535 90
(Decimal)
03.16 |HALYTYSSANA 4 HALSAN4 0...65535 91
(Decimal)
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Paikka [Nimi Lyhenne FbEq Yksikko Alue PB
03.17 |VIKASANA 5 VIKASA 5 0...65535 92
(Decimal)
03.18 |HALYTYSSANA 5 HALSANS 0...65535 93
(Decimal)
03.19 [SIS INIT VIKA INT INIT 0...65535 94
(Decimal)
03.20 |VIIMEISIN VIKA LAST FLT 0...65535 95
(Decimal)
03.21 |2. VIKA 2.FAULT 0...65535 96
(Decimal)
03.22 (3. VIKA 3.FAULT 0...65535 97
(Decimal)
03.23 4. VIKA 4 .FAULT 0...65535 98
(Decimal)
03.24 [5. VIKA 5.FAULT 0...65535 99
(Decimal)
03.25 |VIIM. VAROITUS LAST WRN 0...65535 100
(Decimal)
03.26 |2. VAROITUS 2.WARN 0...65535
(Decimal)
03.27 |3. VAROITUS 3.WARN 0...65535
(Decimal)
03.28 |4. VAROITUS 4. WARN 0...65535
(Decimal)
03.29 |5. VAROITUS 5.WARN 0...65535
(Decimal)
03.30 |RAJATILASANA INV  |RAJINV 0...65535 -
(Decimal)
03.31 |HALYTYSSANA 6 HALSANG 0...65535 -
(Decimal)
03.32 |[EXT IO STATUS EIO ST - - 0...65535 -
(Decimal)
03.33 |VIKASANA 6 VIKASA 6 0...65535
(Decimal)
04 OLOARVOT
04.01 |[SIS VIKA INFO SIS VIKA 0...65535
(Decimal)
04.02 |SIS OIKOSULK INFO |SIS OIKO 0...65535
(Decimal)
09 OLOARVOT
09.01 |Al1 SKAALATTU Al1 SCAL 20000=10V 0...20000 -
09.02 |Al2 SKAALATTU Al2 SCAL 20000 = 20 mA 0...20000 -
09.03 |AI3 SKAALATTU Al3 SCAL 20000 = 20 mA 0...20000 -
09.04 |AI5 SKAALATTU Al5 SCAL 20000 = 20 mA 0...20000 -
09.05 |Al6 SKAALATTU Al6 SCAL 20000 = 20 mA 0...20000 -
09.06 |DS MCW DS MCW 0...65535 (Decimal) 0...65535 -
(Decimal)
09.07 |PAA DS OHJE 1 PDS OHJ1 -32768...32767 -32768...32767 |-
09.08 |PAA DS OHJE 2 PDS OHJ2 -32768...32767 -32768...32767 |-
09.09 |APU DS OHJE 1 ADS OHJ1 -32768...32767 -32768...32767 |-
09.10 |APU DS OHJE 2 ADS OHJ2 -32768...32767 -32768...32767 |-
09.11 |APU DS OHJE 3 ADS OHJ3 -32768...32767 -32768...32767 |-
09.12 |LCU OLOARVO 1 LCU OLO1 1=1 - -
09.13 |LCU OLOARVO 2 LCU OLO2 1=1 - -

1) Prosenttia moottorin maksiminopeudesta/nimellismomentista/maksimiprosessiohjeesta (valitun ACS800-makron
mukaan).

2) Lisatietoja naiden datasanojen sisalldsta on luvussa Kenttévéyldohjaus. Lisatietoja oloarvon 3.11 sisallésta on Master/
Follower Application Guide -oppaassa (SAFE64590430 [englanninkielinen]).
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Parametrit
Paikka [Nimi/Arvo TEHDAS KASI/AUTO |PID-SAATO |MOMENTTIS. VAKIONOP. |PB (W
10 KAY/SEIS/SUUNTA
10.01 |ULK1 KAY/SEIS/SUU DI1,2 (US: DI1,2 DI1 DI1,2 DI1,2 101 |W
DI1P,2P,3)
10.02 |ULK2 KAY/SEIS/SUU ElI VALITTU |DI6,5 DI6 DI1,2 EI VALITTU |102 |W
10.03 |PYORIMISSUUNTA ETEEN PYYNNOSTA |[ETEEN PYYNNOSTA |[PYYNNOSTA |103 |W
10.04 |ULK 1 STRT PTR 0 0 0 0 104 |W
10.05 |ULK 2 STRT PTR 0 0 0 0 0 105 (W
10.06 |JOG NOPEUS VAL EIVALITTU |EIVALITTU |EIVALITTU |EIVALITTU |EIVALITTU [106 (W
10.07 |VAYLAOHJAUS 0 0 0 0 0 107
10.08 |VAYLAOHJE 0 0 0 0 0 108
10.09 |SLS ACTIVE El El El El El 109
11 OHJEARV.VALINTA
11.01 |PANELIREFERENSSI REF1 (rpm) |REF1 (rpm) |REF1 (rpm) |REF1 (rpm) |REF1 (rpm) [126
11.02 |ULK1/ULK2 VALINTA ULK1 DI3 DI3 DI3 ULK1 127 |W
11.03 |ULK OHJ1 VALINTA Al1 Al1 Al1 Al1 Al1 128 |W
11.04 |ULK. OHJ1 MINIMI 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 129
11.05 |ULK. OHJ1 MAKSIMI 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 130
11.06 |ULK. OHJ2 VALINTA PANELI Al2 Al1 Al2 Al1 131 |W
11.07 |ULK. OHJ2 MINIMI 0% 0% 0% 0% 0% 132
11.08 |ULK. OHJ2 MAKSIMI 100% 100% 100% 100% 100% 133
11.09 |ULK 1/2 VAL PTR 0 0 0 0 0 134
11.10 |ULK1 OHJ PTR 0 0 0 0 0 135
11.11 |ULK2 OHJ PTR 0 0 0 0 0 136
12 VAKIONOPEUDET
12.01 |[NOPEUDEN VALINTA DI5,6 DI4(NOPEUS |DI4(NOPEUS |DI4(NOPEUS |DI4,5,6 151 (W
4) 4) 4)
12.02 |VAKIONOPEUS 1 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 152
12.03 |VAKIONOPEUS 2 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 153
12.04 |VAKIONOPEUS 3 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 154
12.05 |VAKIONOPEUS 4 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 1200 rpm 155
12.06 |VAKIONOPEUS 5 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 1500 rpm 156
12.07 |VAKIONOPEUS 6 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 2400 rpm 157
12.08 |VAKIONOPEUS 7 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 3000 rpm 158
12.09 |VAKIONOPEUS 8 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 159
12.10 |VAKIONOPEUS 9 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 160
12.11  |VAKIONOPEUS 10 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 161
12.12 |VAKIONOPEUS 11 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 162
12.13 |[VAKIONOPEUS 12 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 163
12.14 |[VAKIONOPEUS 13 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 164
12.15 |VAKIONOPEUS 14 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 165
12.16 |VAKIONOPEUS 15 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 166
13 ANALOGIATULOT
13.01 |MINIMI Al1 oV oV oV oV oV 176
13.02 |MAKSIMI Al1 10V 10V 10V 10V 10V 177
13.03 |SKAALA Al1 100% 100% 100% 100% 100% 178
13.04 |SUOD. AIKA Al1 0,10s 0,10s 0,10 s 0,10s 0,10 s 179
13.05 |INVERTOINTI Al1 El El El El El 180
13.06 |MINIMI Al2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 181
13.07 |MAKSIMI Al2 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 182
13.08 |SKAALA Al2 100% 100% 100% 100% 100% 183
13.09 [SUOD. AIKA AI3 0,10s 0,10s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 184
13.10 |INVERTOINTI Al2 El El El El El 185
13.11  |MINIMI AI3 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 186
13.12 |MAKSIMI Al3 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 187
13.13 |SKAALA AI3 100% 100% 100% 100% 100% 188
13.14 |SUOD. AIKA Al3 0,10 s 0,10's 0,10 s 0,10's 0,10s 189
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Paikka [Nimi/Arvo TEHDAS KASVAUTO |PID-SAATO |MOMENTTIS. VAKIONOP. |PB |W
13.15 |INVERTOINTI Al3 El El El El El 190
13.16 |MINIMI AI5 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA 191
1317 |MAKSIMI AI5 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 192
13.18 |SKAALA AI5 100% 100% 100% 100% 100% 193
13.19 |SUOD. AIKA Al5 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 194
13.20 |INVERTOINTI Al5 El El El El El 195
13.21 |MINIMI Al6 0mA 0mA 0mA 0mA 0 mA 196
13.22 |MAKSIMI Al6 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 197
13.23 |SKAALA Al6 100% 100% 100% 100% 100% 198
13.24 |SUOD. AIKA Al6 0,10 s 0,10 s 0,10s 0,10s 0,10s 199
13.25 |INVERTOINTI A6 El El El El El 200
17 RELELAHDOT
14.01 |RELELAHTO 1 READY READY READY READY READY 201 |W
1402 |RELELAHTO 2 RUNNING  |RUNNING _ |RUNNING _ |RUNNING _ |RUNNING _ [202 |W
14.03 |RELELAHTO 3 VIKA(-1) VIKA(-1) VIKA(-1) VIKA(-1) VIKA(-1) 203 |W
14.04 |RO1 VETOVIIVE 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 204 |W
14.05 |RO1 PAASTOVIIVE 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 205 |W
14.06 |RO2 VETOVIIVE 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 206 W
14.07 |RO2 PAASTOVIIVE 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 207 |W
14.08 |RO3 VETOVIIVE 0,0s 00s 00s 0,0s 0,0s 208 |W
1409 |RO3 PAASTOVIIVE 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 209 |W
1410 |DIO MOD1 ROA1 READY READY READY READY READY 210 W
1411 |DIO MOD1 RO2 RUNNING _ |RUNNING _ |RUNNING _ |RUNNING __ |RUNNING __ [211 |W
1412 |DIO MOD2 ROT VIKA VIKA VIKA VIKA VIKA 212 W
14.13 |DIO MOD2 RO2 VAROITUS |VAROITUS |[VAROITUS |VAROITUS |VAROITUS [213 W
14.14 |DIO MOD3 RO1 OHJEARVO 2 [OHJEARVO 2 [OHJEARVO 2 |OHJEARVO 2 [OHJEARVO 2 [214 |W
14.15 |DIO MOD3 RO2 OHJE- OHJE- OHJE- OHJE- OHJE- 215 |W
ARVOSSA  |ARVOSSA  |ARVOSSA  |ARVOSSA  |ARVOSSA
1416 |RELELAHTO PTR1 0 0 0 0 0 216 W
1417 |RELELAHTO PTR2 0 0 0 0 0 217 W
1418 |RELELAHTO PTR3 0 0 0 0 0 218 |W
1419 |RELELAHTO PTR4 0 0 0 0 0 219 W
1420 |RELELAHTO PTR5 0 0 0 0 0 220 W
1421 |RELELAHTO PTR6 0 0 0 0 0 221 W
1422 |RELELAHTO PTR7 0 0 0 0 0 222 |W
1423 |RELELAHTO PTR8 0 0 0 0 0 223 |W
1424 |RELELAHTO PTR9 0 0 0 0 0 224 |W
15 |ANALOGIALAHDOT
15.01 |ANALOGIALAHTO 1 NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS 226 |W
15.02 |INVERTOINTI AOT El El El El El 227
15.03 |[MINIMI AOT 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA 228
15.04 |SUOD AIKA AO1 0,10's 0,10's 0,10 s 0,10's 0,10's 229
15.05 |SKAALAUS AO1 100% 100% 100% 100% 100% 230
15.06 |ANALOGIALAHTO 2 VIRTA VIRTA VIRTA VIRTA VIRTA 231 W
15.07 |INVERTOINTI AO2 El El El El El 232
15.08 |MINIMI AO2 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA 233
15.09 |SUOD AIKA AO2 2,00 s 2,00 s 2,00 s 2,00 s 2,00 s 234
15.10 |SKAALAUS AO2 100% 100% 100% 100% 100% 235
1511 |AO1 PTR 0 0 0 0 0 236
1512 |AO2 PTR 0 0 0 0 0 237
16 |SYSTEEMIOHJAUS
16.01 |ULK. KAYNN. ESTO KYLLA KYLLA DI5 DI6 KYLLA 251 |W
16.02 |PARAMETRILUKKO AVOIN AVOIN AVOIN AVOIN AVOIN 252
16.03 |SALASANA 0 0 0 0 0 253
16.04 |VIANKUITTAUS EIVALITTU |EIVALITTU |EIVALITTU |EIVALITTU |EIVALITTU [254 (W
16.05 |MAKRO 1/2 10 VAIH EIVALITTU |EIVALITTU |EIVALITTU |EIVALITTU |EIVALITTU [255 |W
16.06 |PANELILUKKO POIS POIS POIS POIS POIS 256
16.07 |PARAMET TALLETUS _ [TEHTY TEHTY TEHTY TEHTY TEHTY 257
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16.08 |KAYNNINESTO PTR 0 0 0 0 0 258
16.09 |OHJ.KORTIN SYOTTO |SISAINEN SISAINEN SISAINEN SISAINEN SISAINEN 259
24V 24V 24V 24V 24V
16.10 |ASSIST SEL ON ON ON ON ON 260
16.11 |VIAN KUITTAUS PTR 0 0 0 0 0 261
16.12 |RESET COUNTER NO NO NO NO NO 262
20 RAJAT
20.01 |MIN. NOPEUS (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu) 351
20.02 |[MAX. NOPEUS (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu) 352
20.03 [MAX. VIRTA tyyppi- tyyppi- tyyppi- tyyppi- tyyppi- 353
kohtainen kohtainen kohtainen kohtainen kohtainen
20.04 |MAX. MOMENTTI 300% 300% 300% 300% 300% 354
20.05 |YLIJANNITESAATO PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA 355
20.06 |ALIJANNITESAATO PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA 356
20.07 |MINIMITAAJUUS -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz 357
20.08 |MAKSIMITAAJUUS 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 358
20.11  |MAX MOQT. TEHO 300% 300% 300% 300% 300% 361
20.12 |MAX GEN. TEHO -300% -300% -300% -300% -300% 362
20.13 |MIN MOM. VAL NEG MAX NEG MAX NEG MAX NEG MAX NEG MAX 363
MOM, MOM, MOM, MOM, MOM,
20.14 |MAX.MOM.VAL MAX RAJ,1 |MAXRAJ,1 |MAXRAJ,1 |MAXRAJ,1 |MAXRAJ,1 |[364
20.15 |MOM.MIN.RAJA 1 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 365
20.16 |MOM.MIN.RAJA 1 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 366
20.17 |MOM.MAX.RAJA 2 300,0% 300,0% 300,0% 300,0% 300,0% 367
20.18 |MOM. MIN. PTR 0 0 0 0 0 368
20.19 |MOM. MAX PTR 0 0 0 0 0 369
20.20 |MIN Al SKAALAUS 0% 0% 0% 0% 0% 370
20.21 |MAX Al SKAALAUS 300% 300% 300% 300% 300% 371
20.22 |SLS SPEED LIMIT 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 372 W
21 KAYNN./PYSAYTYS
21.01 |KAYNNISTYSTAPA AUTOM, AUTOM, AUTOM, AUTOM, AUTOM, 376 |W
21.02 |VAKIO MAGN AIKA 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 377 W
21.03 |PYSAYTYS VAPAASTI VAPAASTI VAPAASTI VAPAASTI HIDASTAEN |378
21.04 |DC-PITO El El El El El 379
21.05 |DC-PITO NOPEUS 5 rpm 5 rpm 5 rpm 5 rpm 5 rpm 380 (W
21.06 |DC-PITO VIRTA 30% 30% 30% 30% 30% 381 |W
21.07 |KAYNNINESTO TAPA VAPAASTI VAPAASTI VAPAASTI VAPAASTI VAPAASTI 382
21.08 |SKALAARI VAUHTIK. El El El El El 383
21.09 |KAYNN.LUKITUS OFF2 SEIS |OFF2SEIS |OFF2SEIS |OFF2SEIS |OFF2 SEIS |384
21.10 |NOLLANORP. VIIVE 05s 0,5s 05s 0,5s 0,5s 385
22 KIIHD./HIDASTUS
22.01 |KIIHD/HID VALINTA Dl4 KIHD/HID 1 |KIIHD/HID 1 |DI5 DI3 401 |W
22.02 |KIIHDYTYSAIKA 1 20s 20s 20s 20s 20s 402
22.03 |HIDASTUSAIKA 1 20s 20s 20s 20s 20s 403
22.04 |KIIHDYTYSAIKA 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 404
22.05 |HIDASTUSAIKA 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 405
22.06 |KIIHD./HID MUOTO 0,00 s 0,00 s 0,00s 0,00 s 0,00 s 406
22.07 |HATASEISHID. AIKA 3,00s 3,00s 3,00s 3,00s 3,00s 407
22.08 |KIIHDYTYSAIKA PTR 0 0 0 0 0 408
22.09 |HIDASTUSAIKA PTR 0 0 0 0 0 409
22.10 |SLS ACCELER TIME 20s 20s 20s 20s 20s 410 |W
22.11 |SLS DECELER TIME 20s 20s 20s 20s 20s 411 |W
23 NOPEUSSAADIN
23.01 |VAHVISTUS 10 10 10 10 10 426
23.02 |INTEGROINTIAIKA 250s 2,50s 250s 2,50 s 2,50s 427
23.03 |DERIVOINTIAIKA 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 428
23.04 |KIIHT.KOMPEN. 0,00s 0,00s 0,00 s 0,00 s 0,12s 429
23.05 |JATTAMAN KOMP. 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 430
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23.06 |AUTOM. VIRITYS El El El El El 431
23.07 |NOP OLON SUODATUS (8 ms 8 ms 8 ms 8 ms 8 ms 432
24 MOMENTTISAATO
24.01 |RAMP AIKA YLOS 0,00 s 451
24.02 |RAMP AIKA ALAS 0,00 s 452
25 KRITT. NOPEUDET
25.01 |KRIIT NOP VALINTA POIS POIS POIS POIS POIS 476
25.02 |KRIIT NOP 1 MIN 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 477
25.03 |KRIIT NOP 1 MAX 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 478
25.04 |KRIIT NOP 2 MIN 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 479
25.05 |KRIT NOP 2 MAX 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 480
25.06 |KRIIT NOP 3 MIN 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 481
25.07 |KRIT NOP 3 MAX 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 482
26 MOOTTORIOHJAUS
26.01 |[VUON OPTIMOINTI El El El El El 501 |W
26.02 |[VUOJARRUTUS KYLLA KYLLA KYLLA KYLLA KYLLA 502 W
26.03 |IR-KOMPENSOINTI 0% 0% 0% 0% 0% 503 |W
26.04 |IR STEP-UP FREQ 0 0 0 0 0 504 W
26.05 |HEX KENTANHEIKENN [EI El El El El 505 (W
26.06 |VUO-OHJE PTR C,10000 C,10000 C,10000 C,10000 C,10000 506 |W
26.07 |FLYSTART CUR REF [%] [60% 60% 60% 60% 60% 507 (W
26.08 |FLYSTART INIT DLY 25 25 25 25 25 508 |W
26.09 |FS METHOD POIS POIS POIS POIS POIS 509 |W
27 JARRUKATKOJA
27.01 |JARRUKATKOJA POIS POIS POIS POIS POIS 526 W
27.02 |YLIKUORMASUOJA El El El El El 527
27.03 |JAR.VAST.RESIST. 528
27.04 |BR THERM T CONST Os Os Os Os Os 529
27.05 |MAX JATK JAR TEHO 0 kW 0 kW 0 kw 0 kW 0 kW 530
27.06 |JARRUKATK.OHJAUS YHTEINEN  [YHTEINEN |YHTEINEN [YHTEINEN |YHTEINEN 531
DC DC DC DC DC
30 VIKAFUNKTIOT
30.01 |AI<MIN FUNKTIO PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA 601
30.02 |PANELI VIKA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA 602
30.03 |ULKOINEN VIKA EI VALITTU |EI VALITTU |EIVALITTU |[EIVALITTU |EIVALITTU |603
30.04 |MOOTT.LAMP.VALV. El El El El El 604
30.05 |[LAMPOVALV. MENET. DTC/KAYT, |DTC/KAYT, |DTC/KAYT, |DTC/KAYT, |DTC/KAYT, |605
MALLI MALLI MALLI MALLI MALLI
30.06 [MOOT. LAMPOAIKAV. (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu) (laskettu) 606
30.07 |MOOT KUORMITETT. 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 607
30.08 |TYHJAKAYNTIKUORMA (74,0% 74,0% 74,0% 74,0% 74,0% 608
30.09 |RAJATAAJUUS 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 609
30.10 |MOOTT. JUMISUOJA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA 610
30.11 |[JUMITAAJUUS 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 611
30.12 |JUMIAIKA 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s 612
30.13 |ALIKUORMITUSVALV. El El El El El 613
30.14 |ALIKUORMITUSAIKA 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s 614
30.15 |ALIKUORMITUSKAYRA [1 1 1 1 1 615
30.16 |MOOTT. VAIHEVAHTI El El El El El 616
30.17 |MAASULKU PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA 617
30.18 |KOMM. MOD. VIKA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA PYSAYTA 618
30.19 |KOMM. VIKAVIIVE 3,00s 3,00s 3,00 s 3,00s 3,00s 619
30.20 |KOMM. VIKA RO/AO NOLLA NOLLA NOLLA NOLLA NOLLA 620
30.21 |APU DS VIKA-AIKA 3,0s 30s 30s 30s 30s 621
30.22 |I/O VALINNAN VALV VAROITUS [VAROITUS |VAROITUS |[VAROITUS |VAROITUS 622
30.23 |RAJOJEN HALYTYS 0 0 0 0 0 623
31 AUT. VIAN KUITT.
31.01 |YRITYSTEN LKM 0 0 0 0 0 626
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31.02 |YRITYSAIKA 30,0s 30,0 s 30,0s 30,0 s 30,0s 627
31.03 |VIIVEAIKA 0,0s 0,0s 00s 0,0s 00s 628
31.04 |YLIVIRTA El El El El El 629
31.05 |YLIJANNITE El El El El El 630
31.06 |ALIJANNITE El El El El 631
31.07 |Al SIGNAALI<MIN El El El El El 632
31.08 |LINE CONV NO NO NO NO NO 633
32 VALVONNAT
32.01 |[NOPEUSVALV. 1 El El El El El 651
32.02 |[INOPEUSRAJA 1 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 652
32.03 |[NOPEUSVALV. 2 El El El El El 653
32.04 |NOPEUSRAJA 2 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 654
32.05 |VIRTAVALVONTA El El El El El 655
32.06 |VIRTARAJA 0 0 0 0 0 656
32.07 |MOMENTTIVALV. 1 El El El El El 657
32.08 |MOMENTTIRAJA 1 0% 0% 0% 0% 0% 658
32.09 |MOMENTTIVALV. 2 El El El El El 659
32.10 |[MOMENTTIRAJA 2 0% 0% 0% 0% 0% 660
32.11 |OHJEARVON 1 VALV. El El El El El 661
32.12 |OHJEARVON 1 RAJA 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 662
32.13 |OHJEARVON 2 VALV. El El El El El 663
32.14 |OHJEARVON 2 RAJA 0% 0% 0% 0% 0% 664
32.15 |OLOARVON 1 VALV. El El El El El 665
32.16 |OLOARVON 1 RAJA 0% 0% 0% 0% 0% 666
32.17 |OLOARVON 2 VALV. El El El El El 667
32.18 |OLOARVON 2 RAJA 0% 0% 0% 0% 0% 668
33 TIEDOTUKSET
33.01 |OHJELMAVERSIO (Versio) (Versio) (Versio) (Versio) (Versio) 676
33.02 [SOVEL VERSIO (versio) (versio) (versio) (versio) (versio) 677
33.03 |KOESTUSPAIVA (Paivamaara) |(Paivamaara) |(Paivamaara) |(Paivamaard) |(Paivamaara) |678
33.04 |BOARD TYPE (ohjauskortin  |(ohjauskortin  |(ohjauskortin |(ohjauskortin |(ohjauskortin  |679
tyyppi) tyyppi) tyyppi) tyyppi) tyyppi)
34 PROSESSIN NOPEUS
34.01 |SKAALAUS 100 100 100 100 100 701
34.02 |YKSIKKO % % % % % 702
34.03 |PROSESSI MUUTTUJA |142 142 142 142 142 703
34.04 |MOOT NOP SUODAIKA |500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 704
34.05 |MOOT MOM SUODAIKA [100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 705
34.06 |NOLLAA KAYNTIAIKA El El El El El 706
85 MOOT LAMPOT MITT
35.01 |MOOT 1 A1 MITT El El El El El 726
KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA
35.02 |MOOT 1 HAL RAJA 110 110 110 110 110 727
35.03 |MOOT 1 VIKA RAJA 130 130 130 130 130 728
35.04 |MOOT 2 Al2 MITT El El El El El 729
KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA
35.05 |MOOT 2 HAL RAJA 110 110 110 110 110 730
35.06 |MOOT 2 VIKA RAJA 130 130 130 130 130 731
35.07 |MOOT MALLIN KOMP KYLLA KYLLA KYLLA KYLLA KYLLA 732
35.08 |MOT MOD COMP PTR |0 0 0 0 0 733
40 PID-SAATAJA
40.01 |PID VAHVISTUS 1 1 1 1 1 851
40.02 |PID INTEGR.AIKA 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 852
40.03 |PID DERIV. AIKA 0,00 s 0,00s 0,00 s 0,00s 0,00 s 853
40.04 |PID DERIV. SUOD. 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 854
40.05 |EROARVON KAANTO El El El El El 855
40.06 |OLOARVON VALINTA OLO1 OLO1 OLO1 OLO1 OLO1 856
40.07 |OLOARVOTULO 1 Al2 Al2 Al2 Al2 Al2 857

Lisétietoja: oloarvot ja parametrit




267

Paikka |[Nimi/Arvo TEHDAS KASI/AUTO |PID-SAATO |MOMENTTIS. VAKIONOP. |PB (W
40.08 |OLOARVOTULO 2 Al2 Al2 Al2 Al2 Al2 858
40.09 |OLOARV 1 MIN 0 0 0 0 0 859
40.10 |OLOARV 1 MAX 100% 100% 100% 100% 100% 860
40.11 |OLOARV 2 MIN 0% 0% 0% 0% 0% 861
40.12 |OLOARV 2 MAX 100% 100% 100% 100% 100% 862
40.13 |PID INTEGROINTI PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA PAALLA 863
40.14 |TRIMMAUS El El El El 864
KAYTOSSA |KAYTOSSA KAYTOSSA |[KAYTOSSA
40.15 |TRIM OHJE VALINTA Al1 Al1 Al1 Al1 865
40.16 |TRIM OHJE 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 866
40.17 |TRIM SAATORAJA 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 867
40.18 |TRIM VALINTA NOPEUS 868
TRIM
40.19 |OLOARVON SUOD.AIK 0,04 s 0,04 s 0,04 s 0,04 s 0,04 s 869
40.20 |NUKKUMIS VALINTA ei nakyvissa |ei nakyvissa |El ei nakyvissd |ei nakyvissa (870
KAYTOSSA
40.21 |NUKKUMISRAJA ei nakyvissa |ei ndkyvissa |0,0 rpm ei nakyvissa |ei ndkyvissa |871
40.22 |NUKKUMISVIIVE ei ndkyvissad |ei ndkyvissa [0,0s ei ndkyvissad |ei ndkyvissa [872
40.23 |HAVAHTUMISRAJA ei ndkyvissd |ei ndkyvissa |0% ei nékyvissa |ei ndkyvissa [873
40.24 |HAVAHTUMISVIIVE ei ndkyvissd |ei ndkyvissd |0,0s ei nakyvissd |ei ndkyvissd |874
40.25 |OLO1 PTR 0 0 0 0 0 875
40.26 |PID MINIMI -100,0% -100,0% -100,0% -100,0% -100,0% -
40.27 |PID MAKSIMI 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% -
40.28 |TRIM OHJE PTR 0 0 0 0 0 -
42 JARRUN OHJAUS
42.01 |JARRUNOHJAUS El El El El El -
KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA
42.02 |JARRUN TILATIETO El El El El El -
KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA
42.03 |JARRUN AVAUSVIIVE 0,0s 00s 0,0s 00s 00s -
42.04 |JARRUN SULKUVIIVE 0,0s 00s 0,0s 00s 00s -
42.05 |JARRUN SULKUNOP 10 rpm 10 rpm 10 rpm 10 rpm 10 rpm -
42.06 |JARRUN VALVONTA VIKA VIKA VIKA VIKA VIKA -
42.07 |KAYNN MOMENT VAL El El El El El -
42.08 |KAYNNISTYSMOMENTT (0% 0% 0% 0% 0% -
42.09 |JATKETTU KAY AIKA 00s 0,0s 00s 0,0s 00s -
42.10 |JARR LUKITUSAIKA 0,0s 0,0s 00s 0,0s 00s -
45 ENERGY OPT
45.02 |ENERGY TARIFF1 0 c/E 0 c/E 0 c/E 0 c/E 0 c/E -
45.06 |E TARIFF UNIT EUR EUR EUR EUR EUR -
45.08 |PUMP REF POWER 100% 100% 100% 100% 100% -
45.09 |ENERGY RESET DONE DONE DONE DONE DONE -
50 PULSSIENKOODERI
50.01 |PULSSIEN LKM 2048 2048 2048 2048 2048 1001
50.02 |MITTAUSMENETELMA |A---B--- A--B-- A--B-- A--B-- A---B-- 1002
50.03 |ENKOODERIVIKA VAROITUS |[VAROITUS |VAROITUS |VAROITUS |VAROITUS |1003
50.04 |ENCODEERI VIIVE 1000 1000 1000 1000 1000 1004
50.05 |[ENCODER DDCS CH CHANNEL 1 |CHANNEL 1 |CHANNEL 1 |CHANNEL 1 |CHANNEL 1 |1005
50.06 |SPEED FB SEL INTERNAL INTERNAL  |INTERNAL INTERNAL INTERNAL 1006
50.07 |ENC CABLE CHECK NO NO NO NO NO 1007
51 KOMM. MODULI 1026
52 VAKIO MODBUS
52.01 |ASEMANUMERO 1 1 1 1 1 1051
52.02 |[SIIRTONOPEUS 9600 9600 9600 9600 9600 1052
52.03 |PARITEETTI PARITON PARITON PARITON PARITON PARITON 1053

Lisétietoja: oloarvot ja parametrit



268

Paikka |Nimi/Arvo TEHDAS KASI/AUTO |PID-SAATO |(MOMENTTIS. VAKIONOP. |PB
60 ISANTA/ORJA
60.01 |VALOKUITU YHTEYS El El El El El 1195
KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA
60.02 |[MOM OHJE VALITSIN ei nakyvissa |ei nakyvissa |ei ndkyvissa |TORQUE ei nakyvissa |1196
60.03 |IKKUNA SAATO ei nakyvissad |ei ndkyvissa |ei ndkyvissd |NO ei nakyvissa |1167
60.04 |IKKUNAN LEV POSIT ei ndkyvissd |ei ndkyvissa |ei ndkyvissa |0 ei ndkyvissa |1198
60.05 |IKKUNAN LEV NEGAT ei ndkyvissd |ei ndkyvissd |ei ndkyvissa |0 ei ndkyvissa 1199
60.06 |KUORMAN JOUSTO 0 0 0 0 0 1200
60.07 |[ISANNAN OLOARVO 2 202 202 202 202 202 1201
60.08 |[ISANNAN OLOARVO 3 |213 213 213 213 213 1202
70 DDCS VALVONTA
70.01 |KANAVAN 0 OSOITE 1 1 1 1 1 1375
70.02 |KANAVAN 3 OSOITE 1 1 1 1 1 1376
70.03 |CH1 SIIRTONOPEUS 4 Mbittia/s 4 Mbittia/s 4 Mbittia/s 4 Mbittia/s 4 Mbittia/s 1377
70.04 |CHO DDCS KYTKENTA |RENGAS RENGAS RENGAS RENGAS RENGAS 1378
70.05 | CH2 DDCS KYTKENTA |RENGAS RENGAS RENGAS RENGAS RENGAS
72 KAYT.KUORM.KAYRA
72.01 |YLIKUORM TOIMINTA El El El El El 1411
72.02 |KUORMITUSVIRTA 1 500 500 500 500 500 1412
72.03 |KUORMITUSVIRTA 2 500 500 500 500 500 1413
72.04 |KUORMITUSVIRTA 3 500 500 500 500 500 1414
72.05 |KUORMITUSVIRTA 4 500 500 500 500 500 1415
72.06 |KUORMITUSVIRTA 5 500 500 500 500 500 1416
72.07 |KUORMITUSVIRTA 6 500 500 500 500 500 1417
72.08 |KUORMITUSVIRTA 7 500 500 500 500 500 1418
72.09 |KUORMITUSVIRTA 8 500 500 500 500 500 1419
72.10 |KUORM. TAAJUUS 1 0 0 0 0 0 1420
7211 |KUORM. TAAJUUS 2 0 0 0 0 0 1421
72.12 |KUORM. TAAJUUS 3 0 0 0 0 0 1422
72.13 |KUORM. TAAJUUS 4 0 0 0 0 0 1423
72.14 |KUORM. TAAJUUS 5 0 0 0 0 0 1424
72.15 |KUORM. TAAJUUS 6 0 0 0 0 0 1425
72.16 |KUORM. TAAJUUS 7 0 0 0 0 0 1426
72.17 |KUORM. TAAJUUS 8 0 0 0 0 0 1427
72.18 |KUORM. VIRTARAJA 800 800 800 800 800 1428
72.19 |KUORM. AIKAVAKIO 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
72.20 |KUORM.JAAHD.AIKA 0 0 0 0 0
83 ADAP.OHJELMOINTI
83.01 |OHJELMA MUOKKAA  |[MUOKKAA |MUOKKAA |MUOKKAA |MUOKKAA |1609
83.02 |MUOKKAUS El El El El El 1610
83.03 |MUOKATTAVALOHKO |0 0 0 0 0 1611
83.04 |SUORITUSAIKA 100ms 100ms 100ms 100ms 100ms 1612
83.05 |PASSCODE 0 0 0 0 0 1613
84 ADAPT. OHJELMA
84.01 |TILA 1628
84.02 |VIALLINEN PARAM 1629
84.05 |LOHKO 1 NO NO NO NO NO 1630
84.06 |[TULO1 0 0 0 0 0 1631
84.07 |TULO2 0 0 0 0 0 1632
84.08 |TULO3 0 0 0 0 0 1633
84.09 |LAHTO 0 0 0 0 0 1634
1644
84.79 |LAHTO 0 0 0 0 0 -
85 KAYTTAJAN VAKIOT
85.01 |VAKIO 1 0 0 0 0 0 1645
85.02 |VAKIO 2 0 0 0 0 0 1646
85.03 |VAKIO 3 0 0 0 0 0 1647

Lisétietoja: oloarvot ja parametrit
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Paikka [Nimi/Arvo TEHDAS KASI/AUTO |[PID-SAATO |[MOMENTTIS. VAKIONOP. |PB |W
85.04 |VAKIO 4 0 0 0 0 0 1648
85.05 |VAKIO 5 0 0 0 0 0 1649
85.06 |VAKIO 6 0 0 0 0 0 1650
85.07 |VAKIO 7 0 0 0 0 0 1651
85.08 |VAKIO 8 0 0 0 0 0 1652
85.09 |VAKIO 9 0 0 0 0 0 1653
85.10 [VAKIO 10 0 0 0 0 0 1654
85.11 |TEKSTI 1 ILMOITUS 1 |ILMOITUS 1 |ILMOITUS 1 [ILMOITUS 1 |ILMOITUS 1 |[1655
85.12 |TEKSTI 2 ILMOITUS 2 |ILMOITUS 2 |ILMOITUS 2 [ILMOITUS 2 |ILMOITUS 2 |1656
85.13 |TEKSTI 3 ILMOITUS 3 |ILMOITUS 3 |ILMOITUS 3 [ILMOITUS 3 |ILMOITUS 3 |[1657
85.14 |TEKSTI 4 ILMOITUS 4 |ILMOITUS 4 ([ILMOITUS 4 ([ILMOITUS 4 [ILMOITUS 4 (1658
85.15 |TEKSTI 5 ILMOITUS 5 |[ILMOITUS 5 ([ILMOITUS 5 ([ILMOITUS5 [ILMOITUS5 [1659
90 DS VAST OTTO OS
90.01 |APU DS OHJE 3 0 0 0 0 0 1735
90.02 |APU DS OHJE 4 0 0 0 0 0 1736
90.03 |APU DS OHJE 5 0 0 0 0 0 1737
90.04 |PAA DS NUMERO 1 1 1 1 1 1738
90.05 |APU DS NUMERO 3 3 3 3 3 1739
92 DS LAHETYSOSOITE
92.01 |MAIN DS STATUS WORD (302 302 302 302 302 1771
92.02 |PAA DS OLOARVO 1 102 102 102 102 102 1772
92.03 |PAA DS OLOARVO 2 105 105 105 105 105 1773
92.04 |APU DS OLOARVO 5 305 305 305 305 305 1774
92.05 |APU DS OLOARVO 4 308 308 308 308 308 1775
92.06 |APU DS OLOARVO 5 306 306 306 306 306 1776
92.07 |PAATILAS B10 PTR 3,014,09 3,014,09 3,014,09 3,014,09 3,014,09 1777
92.08 |PAATILAS B13 PTR 0 0 0 0 0 1778
92.09 |PAATILAS B14 PTR 0 0 0 0 0 1779
95 LAITTEISTO
95.01 |PUHALTIMEN NOPEUS OHJATTU 1825
95.02 |KYTKIN VAROKE OHJ Riippuu vaihtosuuntaajan tyypista 1826
95.03 |VAIHTOSUUNTAAJIA 0 0 0 0 0 1827
95.04 |EX/SIN OHJAUS 1 1 1 1 1 1828
95.05 |KYTK. TAAJ. RAJOIT 0 0 0 0 0 1829
95.06 |LCU Q TEHO-OHJE 0 0 0 0 0 1830
95.07 |LCU DC OHJE 0 0 0 0 0 1831
95.08 [LCU PAR1 VALINTA 106 106 106 106 106 1832
95.09 |LCU PAR2 VALINTA 110 110 110 110 110 1833
95.10 |TEMP INV AMBIENT 40°C 40°C 40°C 40°C 40°C 1834
95.11 |SUPPLY CTRL MODE tyyppi- tyyppi- tyyppi- tyyppi- tyyppi- 1835
kohtainen kohtainen kohtainen kohtainen kohtainen
95.12 |LCU RUN PTR C.00000 C.00000 C.00000 C.00000 C.00000 1836
96 ULK AO
96.01 |ULK AO1 NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS 1843
96.02 |INVERT ULK AO1 El El El El El 1844
96.03 |MINIMI ULK AO1 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 1845
96.04 [SUOD AIKA ULK AO1 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s 1846
96.05 [SKAALAUS ULK AO1 100% 100% 100% 100% 100% 1847
96.06 |ULK AO2 VIRTA VIRTA VIRTA VIRTA VIRTA 1848
96.07 |INVERT ULK AO2 El El El El El 1849
96.08 |MINIMI ULK AO2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 1850
96.09 |SUOD AIKA ULK AO2 2,00s 2,00s 2,00s 2,00 s 2,00s 1851
96.10 |[SKAALAUS ULK AO2 100% 100% 100% 100% 100% 1852
96.11 |ULK AO1 PTR 0 0 0 0 0 1853
96.12 |ULK AO2 PTR 0 0 0 0 0 1854
98 OPTIOMODULIT
98.01 |PULSSIENKOODERI El El El El El 1901
98.02 |KOMM. MODULI El El El El El 1902

Lisétietoja: oloarvot ja parametrit
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Paikka |Nimi/Arvo TEHDAS KASI/AUTO |PID-SAATO |MOMENTTIS. VAKIONOP. |PB (W
98.03 |DI/O LAAJ.MOD1 El El El El El 1903
98.04 |DI/O LAAJ.MOD2 El El El El El 1904
98.05 |DI/O LAAJ.MOD3 El El El El El 1905
98.06 |Al/O LAAJ. MODULI El El El El El 1906
98.07 |KOMM. PROFIILI ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES (1907
98.09 |DI/O LAAJ.1 DI DI7,8,9 DI17,8,9 DI17,8,9 DI17,8,9 DI17,8,9 1909
98.10 |DI/O LAAJ.2 DI DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 1910
98.11 |DI/O LAAJ.3 DI DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12 1911
98.12 |MOOT LAMPO MITT El El El El El 1912
98.13 |Al/O LAAJ. A1 UNIPOLAR |UNIPOLAR |UNIPOLAR |[UNIPOLAR |UNIPOLAR (1913
AlS AlS AlS AlS Al5
98.14 |AI/O LAAJ. A2 UNIPOLAR |UNIPOLAR |UNIPOLAR |UNIPOLAR |UNIPOLAR |1914
Al6 Al6 AlG Al6 Al6
98.16 |SINISUOD.VALVONTA El El El El El 1915
99 KAYTTOONOTTOTIEDO
T
99.01 |KIELI ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH 1926
99.02 |SOVELLUKSET TEHDAS KASI/AUTO |PID-SAATO [T CTRL VAKIO- 1927 |W
NOPEUS

99.03 |SOVEL. PALAUTUS El El El El El 1928 |W
99.04 |MOOTTORIOHJAUS DTC DTC DTC DTC DTC 1929
99.05 |MOOTT NIM JANNITE oV oV oV oV oV 1930|W
99.06 |MOOTT NIM VIRTA 0,0A 0,0A 0,0A 0,0A 0,0A 1931 |W
99.07 |MOOTT NIM TAAJUUS  |50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 1932 |W
99.08 |MOOTT NIM NOPEUS 2900 rpm 2900 rpm 2900 rpm 2900 rpm 2900 rpm 1933 |W
99.09 |MOOTT NIM TEHO 0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 1934 |W
99.10 |MOOTT ID-AJO ID MAGN ID MAGN ID MAGN ID MAGN ID MAGN 1935|W
99.11 |LAITTEEN NIMI 1936

Lisétietoja: oloarvot ja parametrit
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Ohjauslohkokaaviot

Yleista
Kaavio Aiheeseen
liittyvat kaaviot
Ohjearvoketju, kaavio 1 Jatkuu

Voimassa, kun TEHDAS-, KASI/AUTO-, VAKIONOPEUS- tai MOMENTTISAATO-makro on valittu kaaviossa 2
(katso parametri 99.02).

Ohjearvoketju, kaavio 1 Jatkuu

Voimassa, kun PID-SAATO-makro on valittu (katso parametri 99.02). kaaviossa 2

Ohjearvoketju, kaavio 2 Jatkuu
kaaviossa 1

Voimassa, kun mika tahansa makro on valittu (katso parametri 99.02).

Kéy-, Seis-, Ulkoinen kdynnistyksen esto- ja Kdynnistyksen lukitus -toimintojen késittely -
Voimassa, kun mika tahansa makro on valittu (katso parametri 99.02).

Kuittaus- ja On/Off-toimintojen késittely -
Voimassa, kun mika tahansa makro on valittu (katso parametri 99.02).

Ohjauslohkokaaviot
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Ohjearvoketju, kaavio 1: TEHDAS-, KASI/AUTO-, VAKIONOPEUS- ja
MOMENTTISAATO-makrot (jatkuu seuraavalla sivulla ...)

FACTORY, HAND/AUTO, SEQUENTIAL AND TORQUE MACRO

Al EXT 1/2 SEL

NIN. VALUE DIGIN — LOC/REM- - -
CW —p o

MAX, VALUEH| EXTLREF EXT 1/2 SEL_PTR
ScALE i @ (e sk
LOC REF1

FILTER '
Lac REFE—J/

LOC REF1—|
CONSTANTSPEED
SWITCH SELECTION

INVERT
DIGIN—yo EXT REF1

Al2 COM REF1 —o
EXT 1 REF_PTR '

&

09 05288 609999 66040

-
'
'
'
'
'
'
'

NIN. VALUE|

o

MAX. VALUEH

/ CONST.SP14
SCALE AIL2.3 MIN CONST.SPL
FILTER MAX

INVERT

CONST.SP1S

N

=
s

DIGIN— \
CONSTANT .
SPEEDS .

[EXT 2 REF)
A3 FUNCTION
\ APPLICATION
MIN. VALUE Lo rere — MACRD
MAX, VALUH] ' FACTIRY, SEQ,

HAND/AUTD
SCALE DIG.IN —© EXT _REF2

PID-CONTROL AP CK

PID

FILTER COM REF2 — o

'
' ACTUAL
'

INVERT EXT 2 REF_PTR :

CONTROL
DEVIATION

TORQUE

>
F4
w

:
.

.

.

Ters MIN :

.

.

.

.

—DIGIN 1-6

[ DIGIN 7-12

0
(3
=1
()

D SET REC ACTUAL
ADDR VALUES
Pty mies .
AgéFES _@ACT 2
|—Rtrs | ACTUAL
ACTUAL 1
REFS PTR

0 88

_ADAFI-’%ER
MAIN REF{—CW
|+|DATASET [—COM REF1

X et -
DATASET | —coM REFS SwrTcH
MAIN ACT—SW

DATASET [—COM ACT2 [EXT TREF ]
lk—Aux ACT [—COM ACT3 SRT/STP/DIR
DATASET [ com acTS LOC START — DIR

[CTRLPANEL DIGIN — T
DRIV_WNDV/| SRT/STP ,

LOCREFL L oc REF1 cw —
[Cdc Rerz | EXT 1 STRT PTR
REF2 Ly OC REF2

Loc/ReM  —LOC/REM

START - EXT 2 REF
- OC START | SRT/STP/DIR |
STOP LOC START— DIR

SWITCH d

(] o
=] =]
= =
> >
(3] [x]
- ]
- =]
 I—

FORWARD DIGIN— SRT/STP

F.0OC DIR
REVERSE]| CW—]

EXT 2 STRT_PTR
RESET H.OC RESET

Based on Prepared

Customer Approved
Project name

Cust. Doc, No

Date

Ohjauslohkokaaviot



...jatkoa edelliselta sivulta

273

LOC/REM = LOC
LOC REF = % W

LOC/REM = REM
EXTI/EXT2 = EXT2

CRITICAL
SPEEDS

FUNCTION

MOTOR CTRL MODE
|

SWITCH SWITCH

SPEED REF

: SCALAR
SwiTed SWITCH |ﬂ , J/ \L
a RQ :,\e SPEED REF
CRITICAL @ ' !
SPEEDS "TRIM REF
TRIMMING ! ppm—
b EXT REF2 . ' e
ACTUAL . . TORQUE F—
TRIM— ' {EXT_REF2
REFERENCE \ . Gi—
c swrTH Iﬂ
Ra|, + TORG REF
/ o L] TC
° .
RELAY RO 1
@ ' | outPUTRD 1 p
' RO 3
RO 4
. RO 5
: RO 6
. RO 7
d . - RO 8
RO 9
nUTPUT A0 1
._ AD 1
AD 2
[ EXTERNAL |
A0
EXT ADL
EXT AD2
EXT A1 PTR
EXT AD2 PTR
| ACS 800 STANDARD APPLICATION PRG Doc. nor 00170564dwg
| HANDLING OF REFERENCES & DIR
name SHEET 1/2 Revision: A

ABB 4BB Industry

Continue on: 00170545.dwg
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Ohjearvoketju, kaavio 1: PID-SAATO-makro (jatkuu seuraavalla sivulla ...)

Al
MIN. VALUE
[EXT & REF]
MAX. VALUH AlL2.3 FUNCTION
SCALE ]
LOC REF2 —
FILTER !
(@aR)—| mverr DIGIN —(© EXT REF2 PID r-""-""--
112
an—(ie) COM REF2 —o Q>
' INTEGRATION
Al2 EXT 2 REF PTR| APPL BLOCK OUT
° PID GAIN ey
MIN. VALUE ' Qie)
(40.02)—{ PID INTEG TIME
13.07)— MAX. VALUE] 1107 MIN
SeLE e PID DERIV TIME
o Frer PID DERIV FILTER
._[EE NVERT ERROR VALUE INV
1330, (4013)— PID INTEGRATION
A2 —(119 ) ACTUAL VALUES FILTER o
PID NAX— Max sPeeD/FReq | CONTROL DEVIATION
a3 ACTUAL VALUE Gzo)
A TRFUT— PID MIN— MIN SPEED/FREQ
MIN. VALUE SEL
ACTUAL 2 INPUT I
MAX. VALUE] 40.08)— QET
SCALE ACT 1 MINIMUM
FILTER 40,10 — ACT 1 MAXIMUM
ACTUAL FILTER
DveRT AT 2 MDA @5
A3 —(120 ) ACT 2 MAXIMUM T 1
DIGITAL ACTUAL 1 PTR —
INPUTS ACT 2
5803 Al 16 —
— DIGIN 1-6 134 )ACTUAL
5804 CURRENT
—DIGIN 7-12
[0 SET_REC| [ _StEer |
ADDR COMPARE SELECTION pres
AUX_DS
SEF3 NOTER SPEED “refActive —|
[—AUX DS |
REF4 1 INTERNAL
[—AUX DS |
REFS SLEEP LEVEL K2 oFF —| PIDCtrACtive —
(e
@ DI 1-12 — Modulating —|
38.02)— ADAPTER
MAIN REFI—CW
|| DATASET :ggn EEFIE
AUX REF[—COM REF3
DATASET [—Con REF4
MAIN ACTI— BHl acTs COMPARE SELECTION
DATASET [—
Taux acT oo Asre ACTUAL VALUE
| |paTaseT [—SOM ACTS 1 INTERNAL
CTRLPANEL 142
DRIV WNDW| WAKE UP LEVEL OFF —
LOCREF! Hoc ReF1 2 o 1ot
LOC REF2 L4 OC REF2
Loc/ReM  —LOC/REM
START
po— FLOC START
FORWARD|
H.0OC DIR
REVERSE|
RESET H.OC RESET
Based on Prepared
Customer Approved
Project name
Cust. Doc. No.
Date
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DIRECTION

9030

FAULT
SPEED
FUNCTION|

MOTOR CTRL MODE

: 95.04) -9

"1 ' :

SWITCH SWITCH

SWITCH

s Y

SPEED REF ’
SCALAR

\L SPEED REF_ ),
oTC

SLEEP DELAY

DELAY

SET/RESET

“1 = SLEEP MODE

WAKE UP
DELAY

StartRq —

il

RDY_RUN

RDY_REF

ACS 800 STANDARD APPLICATION PRG

HANDLING OF REFERENCE & STRT/STP/DIR

Doc. no: 00170563.dwg

SHEET 1/2 Revision: A
lIIIB ABB IHdUS‘tY‘y Continue on: 00170545.dwg
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Ohjearvoketju, kaavio 2: Kaikki makrot (jatkuu seuraavalla sivulla...)

RAMP_OUT_ZERD
SPEED
SPEED REFERENCE CHAIN LIMITER RAMP_IN_ZERD | [ACC/DEC/ SHAPE]
Go—F
" [REE] , | s ReF3
SPEED REF _2% : T I H202) a
| RAMP_HOLD |_' 1 HLD
(301 35)
SPEED MAX SHAPE TIME
i
ACC TIME b
DEC TIME
ACCEL/DECEL
SPEED FB
ACC/DEC SEL SPEED ES | SELECTION
(B203)—{ACCEL TIME 1.2 I~ c
SPEED ME
@D peces e 12 FEMET ST seen o),
DIGIN —| ENC MODULE Encggzsnnzsnn ENCODER
(308 _B5)—{ SPEED
acC PTR ENC PULSE NR VALIDITY
DEC PTR MERG MEIDE NEFOsER
ENC ALM/FLT
ENC DELAY
CHANNEL
J_|_ FOR_TACHD
TORQUE REFERENCE CHAIN
TORQ CTRL
LOC/REM = LOC - -oA
TORQUE '
CONTROL ON oRa0E REF .
...... TORGUE_REF
SWITCH r - 1_SELECTOR ,
EXTI/EXT2 = EXT2 T - FREQUENCY SVITCH
T_REF2
SPEED — ,1/ d
RAMPING
T
TOR@ REF SPEED MAX
SPEED MIN
FREQ MAX LIM
.— TORQ RAMP UP FREQ LIM
e p— > 1 Hes3d
RAMP_DOWN
FREQ MIN LIM
START. | - - -« - - - - -
CONTROL 1
FLUX REFERENCE T '
!
CHAIN | SVITCH
FLUX USED REF
2101 - 2108 1/
START GROUP
FLUX FIELD
DPTIMIZATION FLUX BRAKE WEAKENING
FLUX REF PTR T
(@699 | | FLux MIN LiMIT
|
FLUX FEX FIELD
@eD{ppriMrzaTIN (BE0B)—FLUX BRAKING WEAKENING
Based on F
Customer | A
F
Cust. Doc. No.
Date
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ACCELERATION
COMPENSATION
DROOP_RATE
(60.06)
a PID-CONTROLLER
ACC COMPENSATION
D
WINDOV
b AV iy TORGUE REFE (F55Y, )
- /
7
PI
c VINDOW SEL ON >
WINDOW WIDTH POS
WINDOW WIDTH NEG
KPS
IS
DERIVATION TIME
TORGUE TORQUE LIMIT |
IMITER CALCULATION
MAX TORQ SEL L /T\ TORQ USED REF
DC-VIOLTAGE POWER LIMIT — (1))
LIMITER CALCULATION 2004)— TORG MAX LIM1
TORG MAX LiMG !
d TorRa Max PTR[ L—]  ToORR MAX MAX CURRENT
— TORG USER
MIN Al SCALE TORG MIN CUR_LIMIT
TREF TORQ
MAX AI SCALE MAX LIMIT RGNV 2 1
P GENERATING TORQUE
UNDERVOLTAGE LIMIT TR
Ve Tae i o T st I, e {2
TORG MIN LIML X
DC_UNDERVOLT
pr——— TORG MOTOR LIMIT
304 B0
Go4 313) TORQ MIN PTR
DC OVERVOLT MIN Al SCALE
MAX AI SCALE
FLUX USED REF- TC s sz, s3 —
TORGUE USED REF(213)—  CONTROL
WOTOR MODEL MEASUREMENTS
ACTUAL
SLIP GAIN SIGNALS %
NOM VOLTAGE |OUT VOLT
NOM CURRENT | CURRENT
NOM FREQ FREQ
NOM SPEED | SPEED
9909 NoM POVER | POWER
TORGUE
'repared ACS 800 STANDARD APPLICATION PRG Doc. not 00170545.dwg
ipproved HANDLING OF REFERENCES

'roject name

SHEET 2/2 Revision: A
ABB /BB Industry Continue on: -
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Kay-, Seis-, Ulkoinen kaynnistyksen esto- ja Kaynnistyksen lukitus-
toimintojen kasittely

Kuittaus- ja On/Off-toimintojen kasittely

Alla oleva kaavio on yksityiskohta edelliselld sivulla olevasta kaaviosta (Kéay-, Seis-,
Ulkoinen kdynnistyksen esto- ja Kéynnistyksen lukitus-toimintojen ké&sittely).

RESET FROM PANEL

EHH

RESET FROM FIELDBUS OR MAIN CW / B7 (RESET)

IN LOCAL MODE —

EXT RESET e

.

AND

( 31 ) AUTORESET AND AND —O

AND — MAIN CW / BO (ON/OFF)

NOT READY TO SWITCH ON —

SWITCH ON INHIBITED — OR

FIELDBUS CW /B0
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A

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili 213
Advent controller 199-200
Al<Min-asetukset;asetukset:Al<Min;parame-
trit: Al<Min;ohjauspaneelin yhteyshairio;ulkoinen vi-
ka;asetukset:ulkoinen vika;parametrit:ulkoinen
vika;viat:ulkoinen, asetukset 64
ajat

hidastus 60

kiihdytys 60
alikuormitusvalvonta 66
analogialahdot

asetukset 51

parametrit 51

valinnainen, valvonta 67

vianhaku 51
analogiatulot

valinnainen, valvonta 67
Analoginen laajennusmoduuli 253
APUTILASANA 3 227
APUTILASANA 4 228
Asetukset

IR-kompensointi 63

parametrilukko 70
asetukset

analogialahdot 51

automaattinen kaynnistys 55

automaattinen viankuittaus 70

DC-magnetointi 58

DC-pito 58

digitaalitulot 52

heksagonaalinen moottorivuo 64

hidastus 60

kiihdytys 60

kriittiset nopeudet 60

maasulkuvalvonta 66

moottorin alikuormitusvalvonta 66

moottorin jumisuoja 66

moottorin Iampétila 65

moottorin vaihevahti 66

nopeussaadin 61

ohjeen trimmaus 48

oloarvot 53, 54

paikallisohjaus 45

PID-saat6 72

rajat 69

relelahdot 53

skalaariohjaus 63

tiedonsiirtovikasuojaus 67
ulkoinen ohjaus 45
vakionopeus 60
valinnaiset analogialahdét 67
valinnaiset analogiatulot 67
valinnaiset digitaalilahdot 67
valinnaiset digitaalitulot 67
valvonta 70
vuojarrutus 59
vuon optimointi 59
Asetus, kiihdytysajat 42
automaattinen kaynnistys 55
automaattiset viankuittaukset 70

D

datasanat 40
DC
magnetointi 58
DC-
alijannitevika 68
pito 58
valipiirin suojaus 70
ylijannitevika 67
digitaalilahdot
valinnainen, valvonta 67
digitaalitulot
asetukset 52
parametrit 52
valinnainen, valvonta 67
vianhaku 52

E

Energiankulutuksen optimointi 167
energiankulutuksen optimointi 103
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