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Johdanto

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taman kayttdoppaan sisallésta. Luku sisaltda myos tietoja
oppaan kayttotarkoituksesta, turvaohijeita ja tietoja oppaan kohderyhmasta.

Yhteensopivuus

Tama opas on yhteensopiva ACSM1 Speed and Torque Control -ohjelman version
UMFI1880 tai uudemman version kanssa. Katso parametri 9.04 FIRMWARE VER tai
PC-tydkalu (View - Properties).

Turvaohjeet
Noudata kaikkia taajuusmuuttajan mukana toimitettuja turvaohjeita.

* Lue kaikki turvaohjeet huolellisesti ennen taajuusmuuttajan asennusta, kayt-
toonottoa ja kayttda. Taydelliset turvaohjeet 16ytyvat Laiteoppaan alusta.

* Lue ohjelmiston toimintoja koskevat varoitukset ja huomautukset, ennen
kuin muutat toiminnon oletusasetuksia. Kunkin toiminnon varoitukset ja huomau-
tukset [6ytyvat kyseiseen toimintoon liittyvia, kayttajan maaritettavissa olevia
parametreja kasittelevista kohdista.

Kohderyhma

Oppaan lukijan oletetaan hallitsevan tavalliset sahkoty6t seka tuntevan elektroniik-
kakomponentit ja sahkopiirustukset.

Johdanto
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Oppaan sisalto

Tama opas sisaltda seuraavat luvut:

Kaéyttébnotto opastaa ohjausohjelman kayttédnotossa ja taajuusmuuttajan ohjaa-
misessa I/O-liitdnnan kautta.

Taajuusmuuttajan ohjelmointi PC-ty6kalun avulla esittelee ohjelmoinnin PC-
tydkalun avulla (DriveStudio ja/tai DriveSPC).

Ohjauspaikat ja toimintatilat kuvaa taajuusmuuttajan ohjauspaikat ja toimintatilat
seka sovellusohjelman toiminnot.

Ohjausyksikén oletuskytkennét esittdd JCU-ohjausyksikon oletusliitdnnat.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot kuvaa taajuusmuuttajan parametrit ja
laiteohjelmiston toimintalohkot.

Parametritiedot sisaltaa lisatietoja taajuusmuuttajan parametreista.

Vianhaku sisaltaa luettelon kaikista varoitus- ja vikailmoituksista seka niiden
mahdollisista syista ja korjaustoimista.

Vakiotoimintolohkot
Sovellusohjelmamalli

Liite A — Kenttdvayldohjaus kuvaa taajuusmuuttajan ja kenttavaylan valista
tiedonsiirtoyhteytta.

Liite B — Taajuusmuuttajien vélinen liitdnté kuvaa taajuusmuuttajien valisen
litdnnan avulla muodostettua taajuusmuuttajien valista tiedonsiirtoyhteytta.

Liite C — Ohjausketju ja taajuusmuuttajan logiikan kaaviot.

Tuotteita ja palveluita koskevat tiedustelut

Kaikki tuotetta koskevat tiedustelut on osoitettava ABB Oy:n paikalliselle edustajalle.
Liitd mukaan tuotteen tyyppikoodi ja sarjanumero. Suomea koskevat yhteystiedot
ovat tdman kayttéoppaan takakannessa. Muuta maailmaa koskevat yhteystiedot
ovat Internet-osoitteessa www.abb.com. Valitse /Drives/Sales, Support and Service
Network.

Tuotekoulutus

Lisatietoja ABB:n tuotekoulutuksesta on Internet-osoitteessa www.abb.fi /Moottorit,
taajuusmuuttajat ja tehoelektroniikka. Valitse Taajuusmuuttajat — Training courses.

ABB Drivesin kayttooppaita koskeva palaute

Otamme mielellamme vastaan kayttdoppaitamme 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

Yleista

Tama luku kuvaa taajuusmuuttajan peruskayttéonoton ja opastaa, kuinka taajuus-
muuttajaa ohjataan I/O-litdnnan kautta.

Taajuusmuuttajan kayttoonotto

Taajuusmuuttajaa voidaan kayttaa
» paikallisesti PC-ty6kalusta ja ohjauspaneelista
+ ulkoisesti I/O-liitdnnan tai kenttavaylaliitinnan kautta.

Esitetty kayttdonottomenetelma kayttaa DriveStudio-PC-tydkalua. Taajuusmuuttajan
ohjearvoja ja signaaleja voidaan tarkkailla DriveStudiossa (Data Logger- tai Monitor-
ikkunassa). Lisatietoja DriveStudion kaytésta on DriveStudio User Manual
-oppaassa (3AFE68749026 [englanninkielinen]).

Kayttdonotto sisaltaa tehtavia, jotka tarvitsee suorittaa vain, kun taajuusmuuttaja
kaynnistetdan ensimmaista kertaa (esim. moottorin tietojen syéttdminen). Kayttoon-
oton jalkeen taajuusmuuttaja voidaan kaynnistaa ilman naita kayttéénottotoimintoja.
Kayttdonotto voidaan toistaa mydhemmin, jos kayttéonottotietoja pitda muuttaa.

PC-tyékalun toimintakuntoon laittamisen ja taajuusmuuttajan kdynnistamisen lisaksi
kayttoonotto sisaltda seuraavat vaiheet:

* moottorin tietojen syéttdminen ja moottorin tunnistusajon suorittaminen
* anturin ja resolverin tietoliikenteen maaritteleminen

» hatapysaytys- ja Safe Torque Off -piirien tarkistaminen

» ohjausjannitteen asettaminen

+ taajuusmuuttajan rajojen asettaminen

* moottorin ylildmpodsuojauksen asettaminen

* nopeussaatimen saataminen

+ kenttavayldohjauksen asettaminen.

Jos kayttédnoton aikana tapahtuu halytys tai vika, katso mahdollisia syita ja ratkai-
suja luvusta Vianhaku. Jos ongelma jatkuu, katkaise verkkovirta, odota 5 minuuttia,
ettd tasajannitevalipiirin kondensaattoreiden varaus purkautuu, ja tarkista taajuus-
muuttajan ja moottorin liitdnnat.

Ennen kuin aloitat, varmista, etta kaytettavissa on moottorin arvokilven ja anturin
tiedot (tarvittaessa).

Kéyttéonotto
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Kayttdéonoton aikana on noudatettava turvaohjeita. Turvaohjeet ovat vastaavan

Q Kayttéonoton saa suorittaa ainoastaan ammattitaitoinen sahkdasentaja.

laiteoppaan alussa.

O | Tarkista asennus. Asennuksen tarkistuslista on vastaavassa laiteoppaassa.

O | Varmista, ettd moottorin kaynnistyminen ei aiheuta vaaraa.
Kytke kaytettava laite irti,
jos vaara pyorimissuunta voi aiheuttaa vahinkoa tai
jos taajuusmuuttajan kayttéonoton yhteydessa on suoritettava normaali moottorin ID-ajo
(99.13 IDRUN MODE = (1) Normal), kuormamomentti on suurempi kuin 20 % tai laitteisto ei
kesta moottorin ID-ajon aikana esiintyvaa nimellista momenttia.

O | Asenna DriveStudio PC-tyokalu PC:lle. Asenna myds DriveSPC, jos lohko-ohjelmointia tarvitaan.
Tarkempia ohjeita on DriveStudio User Manual -oppaassa (3AFE68749026 [englanninkielinen])
ja DriveSPC User Manual -oppaassa (3AFE68836590 [englanninkielinen]).

O | Liitd taajuusmuuttaja PC:hen:

Liita tietoliikennekaapelin (OPCA-02, koodi: 68239745) toinen paa taajuusmuuttajan paneeli-
linkkiin. Liita tietoliikennekaapelin toinen paa PC:n sarjaporttiin joko USB-sovittimen avulla tai
suoraan.

L | Kytke virta. 7-segmenttinaytto:

L -l

Huomaa: Taajuusmuuttaja antaa halytyksen (2021 NO MOTOR DATA), kunnes moottoritiedot on
sy6tetty ndiden ohjeiden myéhemmassa vaiheessa. Tama on taysin normaalia.

O

Avaa DriveStudio-ohjelma napsauttamalla PC:n ty6poydalla olevaa
DriveStudio-kuvaketta. %‘5

DrriveStudio,
EXE

Tarkista DriveStudio-tydkalun avulla, onko sovellusohjelma olemassa.
Jos on, rivit SOLUTION PROGRAM (SP) ja SP EMPTY TEMPLATE
nakyvat taajuusmuuttajan ominaisuuksissa (View - Properties, Software | =~ —
category).

Jos sovellusohjelma on jo olemassa, OTA HUOMIOON, etta jotkin S ——
taajuusmuuttajan toiminnot on saatettu poistaa kaytésta. VARMISTA,
ettad sovellusohjelma on sopiva taajuusmuuttajasovellukselle.

Varmista, ettd ulkoinen ohjaus on poissa kaytosta, napsauttamalla
DriveStudio-tydkalun ohjauspaneelissa olevaa Take/Release-painiketta. i
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Avaa parametri- ja signaaliluettelo valitsemalla vastaavan taajuus-

muuttajan Parameter Browser.

n Parameter Browser

Valitse kieli.
Parametrit asetetaan seuraavalla tavalla:

Valitse parametriryhma (tassa tapauksessa 99 START-UP DATA) kak-
soisnapsauttamalla sita. Valitse haluamasi parametri kaksoisnapsaut-

tamalla sita ja aseta uusi arvo.

99.01 LANGUAGE

Valitse moottorin tyyppi: epatahti- tai kestomagneettimoottori.

99.04 MOTOR TYPE

Valitse moottorin ohjaustapa. DTC sopii useimm

issa tapauksissa.

Lisatietoja skaalarisaaddsta on parametrin 99.05 MOTOR CTRL

MODE kuvauksessa.

99.05 MOTOR CTRL
MODE

Syoéta moottorin tiedot moottorin arvokilvesta.
Esimerkki epatahtimoottorin arvokilvesta:

& &
ABB Motors C€
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [—~
[ No
[Ins.cl. F IP_55
vV Hz [ kW | r/min | A cos P|IA/IN|tE/s
690Y |50 [ 30 [1475 [ 325 [0.83
400D [ 50 |30 [1475 | 56 [0.83
660Y | 50 | 30 | 1470 | 34 | 0.83 380 Vin
380D |50 |30 [1470 | 59 |0.83 | -@— verkko-
415D | 50 | 30 | 1475 | 54 |0.83 P
440D | 60 | 35 |1770 | 59 | 0.83 jannite
Cat.no _ 3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 &8 6210/C3 [ 180 ko
.@. IEC 34-1 {‘:}
N\, ”/

Esimerkki kestomagneettimoottorin arvokilvesta:

AL Eb EB

FRAEPED <4836N4008E43C10
lo/in  91/95A 1P65
Ip 278 A Insulation class F
To/Tn 10.5/10.5 Nm

Tp 315 Nm

Pn 3.3 kW

Fn 200 Hz

Nn 3000 r/min

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

68847184AAMA12345
01/8007 Made in Japan

TS 4836

DTC-ohjauksessa (99.05 MOTOR CTRL MODE =

(0) DTC) on asetet-

tava vahintaan parametrit 99.06...99.10. Parempi ohjaustarkkuus saa-

vutetaan maarittamalla myos parametrit 99.11..

.99.12.

Huomaa:Aseta mootto-
rin tiedoiksi tasmalleen
moottorin arvokilvessa
olevat arvot. Jos mootto-
rin nimellisnopeus on
arvokilvessa esimerkiksi
1 470 rpm ja parametrin
99.09 MOT NOM SPEED
arvoksi asetetaan 1 500
rpom, taajuusmuuttaja ei
toimi oikein.
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- Moottorin nimellisvirta 99.06 MOT NOM

Sallittu alue: noin 1/6 - I, ... 2 - I, taajuusmuuttajasta (0...2 - 5,4, jos parametri CURRENT

99.05 MOTOR CTRL MODE = (1) Scalar). Jos kdytdssa on monimoottorisia taajuus-
muuttajia, katso kohta Monimoottoritaajuusmuuttajat sivulla 19.

- Moottorin nimellisjannite 99.07 MOT NOM

Sallittu alue: 1/6 - Uy ... 2 - Uy taajuusmuuttajasta. (Uy viittaa kunkin nimellisjannitea- VOLTAGE

lueen suurimpaan jannitteeseen, esim. 480 V AC ACSM1-04:ss3.)
Kestomagneettimoottorit: Nimellisjannite on BackEMF-jannite (moottorin nimellisno-
peudella). Jos jannite annetaan voltteina kierroslukua kohden, esim. 60 V / 1000 rpm,
jannite 3 000 rpm:n nimellisnopeudella on 3 x 60V =180 V.

Huomaa, etta nimellisjannite ei ole sama kuin ekvivalentti DC-moottorijannite (E.D.C.M.),
jonka jotkin moottorivalmistajat iimoittavat. Nimellisjannite voidaan lasketa jakamalla
E.D.C.M.-jannite 1,7:1l& (kolmen nelidjuurella).

- Moottorin nimellistaajuus 99.08 MOT NOM FREQ

Alue: 5...500 Hz. Jos kaytdssa on monimoottorisia taajuusmuuttajia, katso kohta
Monimoottoritaajuusmuuttajat sivulla 19.

Kestomagneettimoottorit: Jos taajuutta ei ole ilmoitettu moottorin arvokilvessa, se las-
ketaan seuraavalla kaavalla:

f=nxp/60

jossa p = napaparien maara ja n = moottorin nimellisnopeus.

- Moottorin nimellisnopeus 99.09 MOT NOM SPEED

Alue: 0...10000 rpm. Jos kaytdssa on monimoottorisia taajuusmuuttajia, katso kohta
Monimoottoritaajuusmuuttajat sivulla 19.

- Moottorin nimellisteho 99.10 MOT NOM

Alue: 0...10000 kW. Jos kaytdssa on monimoottorisia taajuusmuuttajia, katso kohta POWER

Monimoottoritaajuusmuuttajat sivulla 19.

- moottorin nimellinen cos ¢ (ei koske kestomagneettimoottoreita). 99.11 MOT NOM COSFlI
DTC-ohjaustarkkuutta voidaan parantaa maarittdamalla tama arvo. Jos
moottorin valmistaja ei ole antanut arvoa, kayta arvoa 0 (oletusarvo).
Alue: 0...1.

- Moottorin nimellinen akselimomentti. DTC-ohjaustarkkuutta voidaan | 99.12 MOT NOM
parantaa maarittdmalla tdma arvo. Jos moottorin valmistaja ei ole TORQUE
antanut arvoa, kayta arvoa 0 (oletusarvo).
Alue: 0...2147483.647 Nm

0 | Kun moottorin parametrit on asetettu, tehdaan ID-RUN-halytys sen Halytys:
merkiksi, ettd moottorin ID-ajo on suoritettava. ID-RUN

Kéyttéonotto
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Tarkista, ettd moottoreissa on sama suhteellinen jattdma (vain
epatahtimoottorit), nimellisjannite ja napojen maara. Jos valmistajan
antamat tiedot moottoreista ovat riittamattomia, laske jattama ja
napojen maara seuraavien kaavojen avulla:

p = Int(an' 60)

N

jossa

p = napaparien maara (= moottorin napojen maara / 2)
fy = moottorin nimellistaajuus (Hz)

ny = moottorin nimellisnopeus (rpm)

s = moottorin jattama (%)

ng = moottorin synkroninen nopeus (rpm).

Aseta moottorien nimellisvirtojen summa.

99.06 MOT NOM
CURRENT

Aseta moottorien nimellistaajuudet. Taajuuksien on oltava samat.

99.08 MOT NOM FREQ

Aseta moottorien nimellistehojen summa.

Jos moottorien tehot ovat lahella toisiaan, mutta nimellisnopeudet
vaihtelevat hieman, parametri 99.09 MOT NOM SPEED voidaan
asettaa moottorien nopeuksien keskiarvoon.

99.10 MOT NOM
POWER

99.09 MOT NOM SPEED

Jos taajuusmuuttajan ohjausyksikélld on ulkoinen virtaldahde (maaritetty
laiteoppaassa), aseta parametrin 95.01 CTRL UNIT SUPPLY arvoksi
EXTERNAL 24V.

95.01 CTRL UNIT
SUPPLY

Jos taajuusmuuttaja on varustettu ulkoisella verkkokuristimella (maaritetty
Laiteoppaassa), aseta parametrin 95.02 EXTERNAL CHOKE arvoksi YES.

95.02 EXTERNAL
CHOKE

Maarita, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun laite havaitsee moottorin
ylilammaon.

45.01 MOT TEMP PROT

Valitse moottorin [dmpdsuojaus: moottorin Iampdémalli tai moottorin
[@mpdtilan mittaus. Lisatietoja moottorin [Ampdtilamittausten liitan-
nodista on kohdassa Lampétila-anturit sivulla 42.

45.02 MOT TEMP
SOURCE

Kéyttéonotto



20

nopeudella nimellisnopeudesta. VARMISTA ENNEN ID-AJON KAYNNISTYSTA, ETTA

Q VAROITUS! Normaalin tai supistetun ID-ajon aikana moottori toimii jopa noin 50...100 %:n
MOOTTORIA VOIDAAN KAYTTAA TURVALLISESTI!

Huomaa:Varmista, ettd mahdolliset Safe Torque Off- ja hatapysaytyspiirit ovat suljettuina ID-ajon
aikana.

O

Tarkista moottorin pyoérimissuunta ennen ID-ajon kdynnistamista.

.. » Kun taajuusmuutta-
Moottori py&rii ajon (normaali tai supistettu) aikana eteenpain.

jan l&htévaiheet U2,
V2 ja W2 on kytketty
vastaaviin moottori-
litantoihin:

—
suunta
eteen
D
‘0
ST suunta
N taakse
O

Kéyttéonotto



21

Valitse moottorin tunnistusmenetelma parametrilla 99.13 IDRUN
MODE. Moottorin ID-ajon aikana taajuusmuuttaja tunnistaa moottorin
ominaisuudet optimaalista moottorinohjausta varten. ID-ajo suorite-
taan, kun taajuusmuuttaja kaynnistetdan seuraavan kerran.

Huomaa: Moottorin akseli El saa olla lukittuna, ja kuormamomentin on oltava < 20
prosenttia normaalin ID-ajon aikana. Kestomagneettimoottoreissa tdma rajoitus patee
myds, kun paikallaanajo-ID-ajo on valittuna.

Huomaa: Mekaanista jarrua (jos kaytdssa) ei avata ID-ajon aikana.

Huomaa: ID-ajoa ei voi suorittaa, jos parametri 99.05 MOTOR CTRL MODE = (1)
Scalar.

NORMAL (normaali) ID-ajo kannattaa valita aina, kun se on mahdol-
lista.

Huomaa: Kaytettava laitteisto on irrotettava moottorista normaalin ID-ajon ajaksi,

* jos kuormamomentti on suurempi kuin 20 % tai

* jos laitteisto ei kesta ID-ajon aikana esiintyvaa nimellistd momenttia.

REDUCED (supistettu) ID-ajo tulisi valita normaalin ID-ajon sijasta, jos
mekaaniset haviét ovat suurempia kuin 20 %, esim. jos moottoria ei
voida irrottaa kaytettavasta laitteistosta tai jos moottorin jarrun pitami-
seen avoinna vaaditaan taysi vuo (kartiojarrumoottori).

STANDSTILL (paikallaanajo, akseli ei liiku) ID-ajo tulisi valita vain, jos
normaali tai supistettu ID-ajo ei ole mahdollinen liitetyn laitteiston rajoi-
tusten vuoksi (esim. hissi- tai nostokurkisovellukset).

AUTOPHASING (automaattinen vaiheistus) voidaan valita vain, kun
normaali/supistettu/paikallaanajo-ID-ajo on suoritettu kerran. Auto-
maattista vaiheistusta kaytetaan, kun absoluuttianturi tai resolveri (tai
anturi, jossa kaytetdan kommutointisignaaleja) on lisatty tai vaihdettu
kestomagneettimoottoriin ja normaalia/supistettua/paikallaanajo-ID-
ajoa ei tarvitse suorittaa uudelleen. Lisatietoja automaattisen vaiheis-
tuksen tavoista on parametrin 11.07 AUTOPHASING MODE kuvauk-
sessa sivulla 94 ja kohdassa Automaattinen vaiheistus sivulla 39.

99.13 IDRUN MODE

11.07 AUTOPHASING
MODE

Tarkista taajuusmuuttajan rajat. Seuraavan ehdon on oltava voimassa

kaikille taajuusmuuttajan ID-ajoille:

* 20.05 MAXIMUM CURRENT > 99.06 MOT NOM CURRENT

Lisaksi seuraavien ehtojen on oltava voimassa supistetuille ja normaa-

leille ID-ajoille:

+ 20.01 MAXIMUM SPEED > 50 % moottorin synkronisesta nopeu-
desta

+ 20.02 MINIMUM SPEED <0

* sy6ttdjannitteen on oltava > 66 % 99.07 MOT NOM VOLTAGE
-parametrin arvosta

» 20.06 MAXIMUM TORQUE > 100 % (epatahtimoottorit, vain nor-
maali ID-ajo)

+ 20.06 MAXIMUM TORQUE > 30 % (epatahtimoottorit supistetussa
ID-ajossa ja kestomagneettimoottorit).

Kun moottorin ID-ajo on suoritettu, aseta ohjelman vaatimat raja-arvot.
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O | Suorita ID-ajo kdynnistamalla moottori.
Huomaa: RUN ENABLE -toiminnon on oltava kaytossa. ®
10.09 RUN ENABLE
Jarjestelma ilmoittaa kaynnissa olevasta ID-ajosta ID-RUN-halytyksen | Halytys: ID-RUN
avulla ja pyorivalla kuviolla 7-segmenttinaytossa. L
7-segmenttinaytto:
pyoriva kuvio
O | Jos ID-ajo epaonnistuu, iimenee ID-RUN FAULT -vika. Vika
ID-RUN FAULT

Anturin/resolverin avulla toteutettua takaisinkytkentda voidaan kayttdad moottorin tarkempaan
ohjaukseen.

Noudata naitd ohjeita, kun anturi/resolveri-litantamoduuli FEX-xx on asennettuna taajuusmuuttajan
laajennuspaikkaan 1 tai 2. Huomaa: Kahta samantyyppista anturilitdntdmoduulia ei sallita.

O | Valitse kaytettéava anturi/resolveri. Lisatietoja on parametriryhmaa 90 | 90.01 ENCODER 1 SEL /
kuvaavassa kohdassa sivulla 183. 90.02 ENCODER 2 SEL
LI | Aseta muut tarvittavat anturi/resolveri-parametrit: 91.01...91.31/
- Absoluuttianturin parametrit (ryhmé 91, sivu 187) 92.01...92.03/
- Katso parametriryhma (ryhma 92, sivu 192). 93.01...93.22
- Pulssianturin parametrit (ryhma 93, sivu 193).
[J | Aseta parametrin 90.10 ENC PAR REFRESH arvoksi (1) Configure, | 90.10 ENC PAR

jotta uudet parametriasetukset astuvat voimaan.

REFRESH

Noudata naita ohjeita, kun anturi/resolveri-litantamoduuli FEX-xx on asennettuna taajuusmuuttajan
laajennuspaikkaan 1 tai 2. Huomaa: Kahta samantyyppista anturilitdantamoduulia ei sallita.

LI | Aseta parametrin 22.01 SPEED FB SEL arvoksi (0) Estimated. 22.01 SPEED FB SEL
L1 | Syota pieni nopeuden ohjearvo (esimerkiksi 3 % moottorin
nimellisnopeudesta). fad
fulyy]
L | Kaynnista moottori.
04
U | Tarkista, etta arvioitu nopeus (1.14 SPEED ESTIMATED) ja nopeuden | 1.14 SPEED
oloarvo (1.08 ENCODER 1 SPEED / 1.10 ENCODER 2 SPEED) ovat | ESTIMATED
yhta suuret. Jos arvot eroavat, tarkista anturin/resolverin parametria- 1.08 ENCODER 1
setukset. SPEED /
Vihje: Jos nopeuden oloarvo (mitattu absoluutti- tai pulssianturilla) on ohjearvo | 1.10 ENCODER 2
kahden potenssissa, tarkista pulssilukuasetus (91.01 SINE COSINE NR / SPEED

93.01 ENC1 PULSE NR/93.11 ENC2 PULSE NR).
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Jos pydrimissuunta on eteenpain, tarkista, ettd nopeuden oloarvo (1.08
ENCODER 1 SPEED / 1.10 ENCODER 2 SPEED) on positiivinen:

+ Jos todellinen pydrimissuunta on eteenpain ja nopeuden oloarvo
negatiivinen, pulssianturin johtimien vaiheistus on kaanteinen.

+ Jos todellinen pydrimissuunta on taaksepain ja nopeuden oloarvo on
negatiivinen, moottorin kaapelit on liitetty vaarin.
Liitdnnan muuttaminen:

Katkaise verkkojannite ja odota 5 minuuttia, jotta tasajannitevalipiirin kondensaatto-
rien varaus purkautuu. Tee tarvittavat muutokset. Kytke virta takaisin ja kdynnista
moottori uudelleen. Tarkista, ettd arvioitu nopeusarvo ja nopeuden oloarvo ovat
oikein.

« Jos pydrimissuunnaksi on valittu taaksepain, nopeuden oloarvon on
oltava negatiivinen.

Huomaa:Resolverin automaattiasetukset tulisi tehda aina, kun resol-

verin kaapelilitantdja on muutettu. Automaattiasetukset voidaan akti-

voida asettamalla parametri 92.02 EXC SIGNAL AMPL tai 92.03 EXC
SIGNAL FREQ ja asettamalla sitten parametrin 90.10 ENC PAR REF-
RESH arvoksi (1) Configure. Jos resolveria kaytetdan kestomagneetti-
moottorin kanssa, tulisi suorittaa myés AUTOPHASING ID-ajo.

1.08 ENCODER 1
SPEED/

1.10 ENCODER 2
SPEED

Pysayta moottori.

@

Aseta parametrin 22.01 SPEED FB SEL arvoksi (1) Enc1 speed tai (2)
Enc2 speed.

Jos nopeuden takaisinkytkentaa ei voida kayttaa moottorin ohjauk-
sessa: Erikoissovelluksissa parametrin 40.06 FORCE OPEN LOOP
arvoksi on asetettava TRUE.

22.01 SPEED FB SEL

Huomaa: Nopeussuodatusta on saadettava erityisesti silloin, kun
anturin pulssiluku on pieni. Lisatietoja on kohdassa Nopeussuodatus
sivulla 26.

Jos kaytdssa on hatapysaytyspiiri, tarkista, etta piiri toimii (hatapysay-
tyssignaali on liitetty digitaalituloon, joka on valittu hatapysaytyksen
aktivoinnin I&hteeksi).

10.10 EM STOP OFF3 tai
10.11 EM STOP OFF1

(hatapysaytyksen hallinta
kenttavaylan kautta 2.12
FBA MAIN CW, bitit 2...4)
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Safe Torque Off -toiminto estaa taajuusmuuttajan paateasteen tehopuolijohteita saamasta
ohjausjannitetta ja estaa siten vaihtosuuntaajaa luomasta moottorin pydrittdmiseen tarvittavaa
jannitetta. Lisatietoja Safe Torque Off -kaapeloinnista on taajuusmuuttajan laiteoppaassa seka
Application guide - Safe torque off function for ACSM1, ACS850 and ACQ870 drives -oppaassa
(3AFE68929814 [englanninkielinen]).

O | Jos kaytéssa on Safe Torque Off -piiri, tarkista, etta piiri toimii.

L | Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja toimii, kun Safe Torque Off -toiminto | 46.07 STO DIAGNOSTIC
on kaytdssa (eli kun taajuusmuuttajan paateasteen tehopuolijohteiden
ohjausjannite on poissa kaytosta).

Jos tasajannite laskee verkkovirtakatkoksen takia, alijannitesaatod laskee moottorin momenttia
automaattisesti, jotta jannite pysyy alarajan ylapuolella.

Jotta valipiirin jannite ei ylittaisi ylijannitteen valvontarajaa, ylijannitesaatoé pienentaa jarrutusmo-
menttia automaattisesti, kun raja saavutetaan.

Kun ylijannitteen saataja rajoittaa jarrutusmomenttia, moottorin nopea hidastaminen ei ole mahdol-
lista. Taman vuoksi joissakin sovelluksista tarvitaan vastusjarrutus (jarrukatkoja ja jarruvastus), jotta

taajuusmuuttaja voi muuttaa jarrutusenergian lammoksi. Katkoja yhdistaa jarruvastuksen taajuus-
muuttajan tasajannitevalipiiriin, kun tasajannite ylittdd enimmaisrajan.

O | Tarkista, etta yli- ja alijannitteen saatajat ovat kaytossa. 47.01 OVERVOLTAGE
CTRL

47.02 UNDERVOLT
CTRL

[0 | Jos sovellus vaatii jarruvastuksen (taajuusmuuttajassa on sisdanra- 48.01...48.07
kennettu jarrukatkoja): 47.01 OVERVOLTAGE

* Aseta jarrukatkojan ja -vastuksen asetukset. CTRL

Huomaa: Kun kaytetaan jarrukatkojaa ja -vastusta, ylijannitteen
saataja on poistettava kaytésta parametrilla 47.01 OVERVOLTAGE
CTRL.

* Tarkista liitAntatoiminnot.
Lisatietoja jarruvastuksen liitdnnasta on vastaavassa laiteoppaassa.
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Valitse kaynnistystoiminto.

Parametrin 11.01 START MODE arvo (2) Automatic valitsee yleiskayt-
téisen kaynnistystoiminnon. Tama asetus mahdollistaa myds lentavan
[&hdon (kdynnistdmisen moottorin pyoriessa).

Suurin mahdollinen kaynnistysmomentti saavutetaan, kun parametrin
11.01 START MODE arvoksi asetetaan (0) Fast (automaattinen opti-
moitu DC-magnetointi) tai (1) Const time (DC-vakiomagnetointi, kayt-
tajan maarittelemad magnetointiaika).

Huomaa: Kun parametrin 11.01 START MODE arvoksi asetetaan (0)
Fast tai (1) Const time, lentava 1aht6 (kdynnistys moottorin pyoriessa)
ei ole mahdollinen.

11.01 START MODE

Aseta toimintarajat prosessin vaatimusten mukaan.

Huomaa: Jos kuormamomentti menetetaan yllattaen, kun taajuus-
muuttaja on momenttisaatétilassa, taajuusmuuttaja siirtyy nopeasti
maaritettyyn negatiiviseen tai positiiviseen enimmaisnopeuteen. Var-
mista turvallinen toiminta tarkastamalla, etta kaytdssa on sovellukselle
sopivat rajat.

20.01...20.07

Aseta halytys- ja vikarajat moottorin ylilAmpdsuojaukselle.

45.03 MOT TEMP ALM
LIM
45.04 MOT TEMP FLT
LIM

Aseta moottorin ymparistdn tyypillinen [ampdtila.

45.05 AMBIENT TEMP

Kun 45.02 MOT TEMP SOURCE on asetettu arvoon (0) ESTIMATED,
moottorin lAmpdsuojausmalli on maaritettdva seuraavasti:

- Aseta moottorille suurin sallittu kayttokuorma.

- Aseta nollanopeuskuorma. Suurempaa arvoa voidaan kayttaa, jos
moottorissa on ulkoinen puhallin lisdamassa jaahdytysta.

- Aseta moottorin kuormituskayran rajataajuus.
- Aseta moottorin nimellinen lampenema.
- Aseta aika, jossa lampdtila on saavuttanut 63 % nimellislampdétilasta.

45.06 MOT LOAD
CURVE

45.07 ZERO SPEED
LOAD
45.08 BREAK POINT

45.09 MOTNOM TEMP
RISE

45.10 MOT THERM
TIME

Jos mahdollista, suorita moottorin ID-ajo uudelleen tédssa vaiheessa
(katso sivu 20).

99.13 IDRUN MODE
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tto



26

Mitatussa nopeudessa on aina pienta aaltoilua sahkoisten ja mekaanisten hairididen, kytkentdjen ja
anturien tarkkuuden (eli pienen pulssiluvun) vuoksi. Pieni aaltoilu on hyvaksyttavaa niin kauan kuin
se ei vaikuta nopeudensaatoketjuun. Nopeuden mittauksessa olevat hairiét voidaan suodattaa

nopeusvirhesuotimella tai nopeuden oloarvon suotimella.

Aaltoilun vahentdminen suotimilla saattaa aiheuttaa nopeussaatimen viritysongelmia. Pitkd suoda-
tusaikavakio ja lyhyt kiihdytysaika ovat ristiriidassa keskendan. Erittéin pitkd suodatusaika saa
aikaan epavakaan saadon.

O

Jos kaytetty nopeusohje muuttuu nopeasti (servosovellus), kayta
nopeusvirhesuodatinta nopeusmittauksen mahdollisten hairididen
suodattamiseen. Tassa tapauksessa nopeusvirhesuodin on parempi
kuin nopeuden oloarvon suodin:

- Aseta suodatusaikavakio.

26.06 SPD ERR FTIME

Jos kaytetty nopeusohje pysyy vakiona, kayta nopeuden oloarvon
suodinta nopeusmittauksen mahdollisten hairididen suodattamiseen.
Tassa tapauksessa nopeuden oloarvon suodin on parempi kuin
nopeusvirhesuodin:

- Aseta suodatusaikavakio.

Jos nopeusmittauksessa on merkittavia hairidita, suodatusaikavakion
tulisi olla suhteessa kuorman ja moottorin kokonaishitausmomenttiin
eli noin 10...30 % mekaanisesta aikavakiosta

tmek = (Nnim / Thim) * Jkok * 21/ 60, jossa

Jrok = kuorman ja moottorin kokonaishitausmomentti (kuorman ja
moottorin valinen valityssuhde on otettava huomioon)

Npim = Moottorin nimellisnopeus

Thim = moottorin nimellismomentti

Jos halutaan saada aikaan nopea dynaaminen momentti- tai nopeus-
vaste, jonka nopeuden takaisinkytkennan arvo on muu kuin (0) Esti-
mated (katso parametri 22.01 SPEED FB SEL), nopeuden oloarvon
suodatusajan taytyy olla nolla.

22.02 SPEED ACT
FTIME

Kaikkein vaativimmissa sovelluksissa taajuusmuuttajan nopeussaatimen P- ja |-osat voidaan
virittda kasin tai automaattisesti. Katso parametri 28.16 Pl TUNE MODE.

Jos kiihtyvyyden (hidastuvuuden) kompensointia on tarpeen saataa, se taytyy tehda kasin.

O

Kiihtyvyyden (hidastuvuuden) kompensointia voidaan kayttda nopeus-
saadon dynaamisen ohjemuutoksen parantamiseen (kun nopeuden
ramppiajat > 0). Kiihdytykseen vaikuttavan hitausmomentin kompensoi-
miseksi nopeussaatimen lahtdsignaaliin lisatdan ohjearvon derivaatta.

Aseta kiihtyvyyden (hidastuksen) kompensoinnin derivointiaika. Arvon
tulisi olla suhteellinen kuorman ja moottorin kokonaishitausmomenttiin
eli noin 50...100 % mekaanisesta aikavakiosta (f,cx). Mekaanisen
aikavakion yhtalo esitetdan kohdassa Nopeussuodatus sivulla 26.

26.08 ACC COMP
DERTIME

Kéyttéonotto
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Noudata naita ohjeita, kun taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylasovittimen Fxxx valityksella.

Sovitin asennetaan taajuusmuuttajan korttipaikkaan 3.

50.01 FBA ENABLE

O | Muodosta tiedonsiirtoyhteys taajuusmuuttajan ja
kenttavaylasovittimen valille.

O | Liitd kenttavaylaohjaus kenttavaylasovitinmoduuliin.

O | Aseta tietoliikenteen ja sovitinmoduulin parametrit: Lisatietoja on
kohdassa Tiedonsiirtoasetukset kenttavaylasovitinmoduulin avulla
sivulla 340.

O | Testaa tietoliikennetoiminnot.

Kéyttéonotto
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Taajuusmuuttajan ohjaaminen I/O-liitannan kautta

Seuraavassa taulukossa kuvataan, kuinka taajuusmuuttajaa voidaan ohjata digitaalisten
ja analogisten tulojen kautta, kun parametrien oletusarvot ovat valittuina.

Varmista, etta ohjausliitannat on kytketty niin kuin kytkentakaaviossa
luvussa Ohjausyksikén oletuskytkennét.

Vaihda ulkoiseen ohjaukseen napsauttamalla PC-tydkalun ohjauspaneelin
Take/Release-painiketta. i

Kaynnista taajuusmuuttaja kytkemalla digitaalitulo DI1 kayttoon. Digitaali- | 2.01 DI STATUS
tulon tilaa voidaan tarkkailla signaalilla 2.01 DI STATUS.

Tarkista, ettd jannitetulona on analogitulo Al1 (valitaan siirtoliittimella J1). Jannite:
J1 oofpd

Saada nopeutta muuttamalla analogiatulon Al1 jannitetta.

Tarkista analogiatulon Al1 signaalin skaalaus. Al1-arvoja voidaan seurata | 13.02...13.04
signaaleilla 2.04 Al1 ja 2.05 Al1 SCALED. 2.04 Al

Kun Al1:ta kaytetaan jannitetulona, tulo on differentiaalinen ja negatiivinen | 2.05 Al1 SCALED
arvo vastaa negatiivista nopeutta ja positiivinen arvo positiivista nopeutta.

Pysayta taajuusmuuttaja kytkemalla digitaalitulo DI1 pois kaytosta. 2.01 DI STATUS

Kéyttéonotto
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Taajuusmuuttajan ohjelmointi PC-tyokalun avulla

Luvun sisalto

Yleista

Tama luku sisaltaa johdannon taajuusmuuttajan ohjelmointiin DriveStudio- ja
DriveSPC-sovellusten avulla. Lisatietoja on DriveStudio User Manual -oppaassa
(BAFE68749026 [englanninkielinen]) ja DriveSPC User Manual -oppaassa
(BAFE68836590 [englanninkielinen]).

Taajuusmuuttajan ohjausohjelmassa on kaksi osaa:
* laiteohjelmisto
+ sovellusohjelma.

Laiteohjelmisto suorittaa paaohjaustoiminnot, kuten nopeuden ja momentin sdadon,
taajuusmuuntajan logiikkatoiminnot (kaynnistys/pysaytys) seka 1/0-, takaisinkytkenta-,
tiedostonsiirto- ja suojaustoiminnot. Laiteohjelmiston toiminnot konfiguroidaan ja ohjel-
moidaan parametrien avulla. Laiteohjelmiston toimintoja voidaan laajentaa sovellusoh-
jelmoinnin avulla. Sovellusohjelmat koostuvat toimintolohkoista.

Taajuusmuuttaja tukee kahta eri ohjelmointimenetelmaa:
* parametriohjelmointi

» sovellusohjelmointi ja toimintolohkot (lohkot perustuvat IEC-61131-standardiin).

Taajuusmuuttajan ohjausohjelma

Sovellusohjelmisto Laiteohjelmisto
Nopeuden saato
Toimintolohko-ohjelma Laite- Momentin saato
ohjelmiston ?| Taajuusmuuttajan
, , lohkot logiikka
vakio- || Teknologinen | | (o rametri. || | | /O-litanta M
lohkokirjasto || lohkokirjasto ja signaali- < Kenttavaylaliitanta :
liitanta) Suojaukset 1N
Takaisinkytkenta

Taajuusmuuttajan ohjelmointi PC-tyékalun avulla
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Seuraavassa kuvassa on esitetty DriveSPC-sovelluksen nakyma.

SPEED REFSEL

Laiteohjelmiston
toimintolohkot

301 SPEEDREFL ———

toimintolohko

DriveSPC-sovelluksessa nakyva sovellusohjelmamalli on esitelty luvussa Sovellus-
ohjelmamalli (sivu 327).

Ohjelmointi parametrien avulla

Parametrit on mahdollista asettaa DriveStudion, taajuusmuuttajan ohjauspaneelin
(nappaimistd) tai kenttavaylaliitannan kautta. Kaikki parametriasetukset tallennetaan
automaattisesti taajuusmuuttajan pysyvaismuistiin. On kuitenkin erittdin suositelta-
vaa suorittaa pakotettu tallennus kayttamalla parametria 16.07 PARAM SAVE ennen
taajuusmuuttajan sammuttamista heti parametrimuutosten jalkeen. Arvot palautuvat
virran katkaisemisen jalkeen. Tarvittaessa oletusarvot voidaan palauttaa parametrilla
16.04 PARAM RESTORE.

Koska parametreja kaytetaan usein laiteohjelmiston toimintolohkojen tuloina, para-
metriarvoja on mahdollista muokata myds sovellusohjelman kautta. Huomaa, etta
sovellusohjelman kautta tehdyt parametrimuutokset ohittavat DriveStudio -PC-tytka-
lulla tehdyt muutokset.

Taajuusmuuttajan ohjelmointi PC-tyékalun avulla
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Sovellusohjelmointi

Sovellusohjelmat luodaan DriveSPC-PC-tyokalun avulla.

Taajuusmuuttajan normaaliin toimituslaajuuteen ei kuulu sovellusohjelmaa. Kayttaja
voi luoda sovellusohjelman vakiotoimintolohkojen ja laiteohjelmiston toimintolohkojen
avulla. ABB tarjoaa myo6s raataloityja sovellusohjelmia ja teknologisia toimintolohkoja
erityisia kayttosovelluksia varten. Lisatietoja saa ABB:n paikalliselta edustajalta.

Toimintolohkot

Sovellusohjelmassa kaytetdan kolmenlaisia toimintolohkoja: laiteohjelmiston toimin-
tolohkoja, vakiotoimintolohkoja ja teknologisia toimintolohkoja.

Laiteohjelmiston toimintolohkot

Useimmat laiteohjelmiston toiminnot nakyvat Drive SPC-tydkalussa toimintolohkoina.
Laiteohjelmiston toimintolohkot ovat osa taajuusmuuttajan ohjauslaiteohjelmistoa, ja
niitd kaytetaan liitantana sovellusohjelmien ja laiteohjelmistojen valilla. Taajuusmuut-
tajan parametreja (ryhmat 10...99) kaytetdan toimintalohkojen tuloina ja parametreja
(ryhmat 1...9) kaytetadan toimintolohkojen lahtéina. Laiteohjelmiston toimintolohkot
esitetdan luvussa Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot.

Vakiolohkotoiminnot (kirjasto)

Vakiolohkotoimintoja (esim. ADD, AND) kaytetdan suoritettavan sovellusohjelman
luomiseen. Kaytettavissa olevat vakiotoimintolohkot esitetdan luvussa Vakiotoimin-
tolohkot.

Vakiotoimintolohkojen kirjasto sisaltyy aina taajuusmuuttajan toimitukseen.
Teknologiset toimintolohkot

Eri sovellustyyppeja varten on saatavissa useita erilaisia teknologisten toimintaloh-
kojen kirjastoja (esim. CAM). Vain yhta teknologisten lohkojen kirjastoa voidaan
kayttaa kerrallaan. Teknologisia lohkoja kaytetdan samalla tavalla kuin vakiolohkoja.

Kayttajan parametrit

Kayttajan parametreja voidaan luoda Drive SPC-tyokalulla. Ne lisataan sovellusohjel-
maan lohkoina, jotka voidaan kytkea jo olemassa oleviin sovelluslohkoihin.

Kayttajan parametreja voidaan lisata mihin tahansa olemassa olevaan parametriryh-
maan, ja ensimmainen kaytettavissa oleva numero on 70. Parametriryhmissa 5 ja
75...89 kayttajan parametrit voidaan aloittaa numerosta 1. Parametrit voidaan maa-
rittda esimerkiksi kirjoitussuojatuiksi tai piilotetuiksi lisamaarityksilla.

Lisatietoja on DriveSPC User Manual -oppaassa.

Sovellustapahtumat

Sovellusohjelmoija voi luoda omia sovellustapahtumia (halytyksia ja vikoja) lisaa-
malla halytys- ja vikalohkoja. Naita lohkoja hallitaan DriveSPC-tydkalun halytysten ja
vikojen hallintaohjelmilla.

Halytys- ja vikalohkot toimivat samalla tavalla: kun lohko on kaytéssa (Enable-tulon
arvoksi on asetettu 1), taajuusmuuttaja tuottaa halytyksen tai vian.

Taajuusmuuttajan ohjelmointi PC-tyékalun avulla
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Ohjelman suorittaminen

Sovellusohjelma ladataan muistiyksikdn (JMU) pysyvaismuistiin. Kun lataaminen on
suoritettu, taajuusmuuttajan ohjauskortti kuitataan automaattisesti ja ladattu ohjelma
kaynnistyy. Ohjelma suoritetaan reaaliaikaisesti samassa keskusyksikdssa (taajuus-
muuttajan ohjauskortin CPU) taajuusmuuttajan laiteohjelmiston kanssa. Ohjelma
voidaan suorittaa kahdella aikatasolla (yhden ja kymmenen millisekunnin tasolla)
seka muilla aikatasoilla tiettyjen ohjelmatehtavien valissa.

Huomaa: Koska laiteohjelmistot ja sovellusohjelmat kayttavat samaa keskusyksik-
ko4, ohjelmoijan on varmistettava, ettei taajuusmuuttajan keskusyksikko ylikuormitu.
Katso parametri 1.21 CPU USAGE.

Sovellusohjelman lisenssit ja suojaus

Huomaa: Tama toiminto on kaytettavissa vain DriveSPC-ohjelmiston version 1.5 tai
uudemman kanssa.

Taajuusmuuttajalle voidaan antaa DriveSPC-tytkalulla sovelluslisenssi, joka sisaltaa
tunnuksen ja salasanan. Vastaavasti DriveSPC-tyokalulla luotu sovellusohjelma voi-
daan suojata tunnuksella ja salasanalla. Lisatietoja on Drive SPC-tyokalun kayttéop-
paassa.

Jos suojattu sovellusohjelma ladataan taajuusmuuttajaan, joka sisaltaa lisenssin,
sovelluksen ja taajuusmuuttajan tunnusten ja salasanojen taytyy vastata toisiaan. Suo-
jattua sovellusta ei voi ladata taajuusmuuttajaan, joka ei sisalla lisenssia. Suojaamaton
sovellus voidaan kuitenkin ladata taajuusmuuttajaan, joka sisaltaa lisenssin.

Sovelluslisenssin tunnus nakyy DriveStudio-tydkalussa taajuusmuuttajan ohjelmis-
ton ominaisuuksissa kohdassa APPL LICENCE. Jos arvona on 0, taajuusmuuttajalle
ei ole annettu lisenssia.

DriveSPC-parametrinhallintatydkalulla luodut parametrit, joilla on piilotusliput, voidaan
nayttaa tai piilottaa parametrilla 16.03 PASS CODE. Salasanan taytyy olla sama kuin
taajuusmuuttajan APPL LICENCE -koodi. Vaara salasana piilottaa nakyvissa olevat
sovellusparametrit uudelleen.

Huomaa:

+ Sovelluslisenssi voidaan antaa vain varsinaiselle taajuusmuuttajalle, ei erilliselle
ohjausyksikolle.

» Suojattu sovellus voidaan ladata vain varsinaiseen taajuusmuuttajaan, ei erilli-
seen ohjausyksikkoon.

Taajuusmuuttajan ohjelmointi PC-tyékalun avulla
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Toimintatilat

DriveSPC-tydkalussa on kaytettavissa seuraavat toimintatilat:

Offline

Kun kaytetaan offline-tilaa ilman yhteytta taajuusmuuttajaan, kayttaja voi

avata sovellusohjelmatiedoston (jos sellainen on olemassa)
muokata sovellusohjelmaa ja tallentaa muutokset

tulostaa ohjelman sivuja.

Kun kaytetaan offline-tilaa siten, etta taajuusmuuttajaan on yhteys, kayttaja voi

Online

liittda valitun taajuusmuuttajan Drive SPC-tydkaluun

ladata sovellusohjelman liitetysta taajuusmuuttajasta (oletuksena on, etta ladatta-
vissa on tyhja malli, joka sisaltda ainoastaan laiteohjelmiston lohkot)

ladata konfiguroidun sovellusohjelman taajuusmuuttajaan ja aloittaa ohjelman
suorituksen; ladattu ohjelma siséltaa toimintolohko-ohjelman ja DriveSPC-tydka-
lussa asetetut parametriarvot

poistaa ohjelman liitetysta taajuusmuuttajasta.

Online-tilassa kayttaja voi

muokata laiteohjelmiston parametreja (muutokset tallennetaan suoraan taajuus-
muuttajan muistiin)

muokata sovellusohjelman parametreja (eli DriveSPC-tyékalussa luotuja para-
metreja)

valvoa kaikkien toimintolohkojen oloarvoja reaaliaikaisesti.

Taajuusmuuttajan ohjelmointi PC-tyékalun avulla
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Ohjauspaikat ja toimintatilat

Yleista

Tassa luvussa kuvataan taajuusmuuttajan ohjauspaikat ja toimintatilat seka sovel-
lusohjelman toiminnot.

Paikallinen ohjaus - ulkoinen ohjaus

Taajuusmuuttajalla on kaksi paaohjauspaikkaa: ulkoinen ja paikallinen. Ohjaus-
paikka valitaan PC-tydkalun avulla (Take/Release-painike) tai ohjauspaneelin LOC/
REM-avaimella.

ACSM1
A
r-————--"—--"—-—-—-—— — .|
| Ulkoinen ohjaus |
L yona !
I I
T T ! PLC !
| Paikallinen ohjaus I . .
| (= ohjelmoitava |
I I E 1 Taajuusmuuttajien logiikkaohjain) |
| | F : linen liitanta
3_— | vaélinen liitdnta I = I I I |
! — ! E e, I |
| X N | |
|  PC-tyokalu (DriveStudio/ | i:" - | ST
| DriveSPC) I e Kenttévaylasovitin
| tai | ' Fxxx korttipaikassa 3 I
ohjauspaneeli (lisdvaruste) p L - - - - - - - - — — -
() M
Y 3~
Anturi

1) Ylim&éaraisia tuloja/laht6ja voidaan lisaté asentamalla lisédvarusteena saatava 1/0O-laajennusmoduuli (FIO-01 tai FIO-11)
taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1/2.

2) Inkrementti- tai absoluuttianturin tai resolverin liitdntdmoduuli (FEN-xx) asennettuna taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1/2.
3) Kahta samantyyppista anturi/resolveri-liitantamoduulia ei sallita.

Paikallinen ohjaus

Kun taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, ohjauskomennot annetaan PC:sta,
johon on asennettu DriveStudio ja/tai DriveSPC, tai ohjauspaneelin ndppaimistosta.
Nopeuden, momentin ja paikan saatétilat ovat kaytettavissa paikallisohjauksessa.

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Paikallisohjausta kaytetaan padasiassa taajuusmuuttajan kayttdéénoton ja huollon
aikana. Ohjauspaneeli ohittaa aina ulkoiset ohjaussignaalilahteet, kun sitd kaytetaan
paikallisohjaukseen. Paikalliseen ohjaukseen vaihtaminen voidaan estaa parametrilla
16.01 LOCAL LOCK.

Parametrilla (46.03 LOCAL CTRL LOSS) valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi
ohjauspaneelin tai PC-tyokalun tiedonsiirtoyhteyden katkeamiseen.

Ulkoinen ohjaus

Kun taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa, ohjauskomennot (kaynnistys/
pysaytys, kuittaus jne.) annetaan kenttavaylaliitdnnan (lisadvarusteena saatava
kenttavaylasovitinmoduuli), I/O-liittimien (digitaalitulot), lisdvarusteena saatavien
I/0-laajennusmoduulien tai taajuusmuuttajien valisen litdnnan kautta.

Kaytettavissa on kaksi ulkoista ohjauspaikkaa, EXT1 ja EXT2. Kayttgja voi valita
ohjaussignaalit (esim. Ryhma 10 START/STOP, Ryhma 24 SPEED REF MOD ja
Ryhma 32 TORQUE REFERENCE) ja ohjaustilat (Ryhma 34 REFERENCE CTRL)
molemmille ulkoisille ohjauspaikoille. Ainoastaan EXT1 tai EXT2 voi olla kerrallaan
aktiivinen kayttajan valinnan mukaan. Valinta EXT1/EXT2 tehdaan vapaasti valitta-
vissa olevalla bittid osoittavalla parametrilla 34.01 EXT1/EXT2 SEL. Lisaksi EXT1-
ohjauspaikka on jaettu kahteen osaan, EXT1 CTRL MODE1 ja EXT1 CTRL MODEZ2.
Molemmat kayttavat EXT1-ohjaussignaaleja kdynnistykseen/pysaytykseen, mutta
ohjaustila voi olla toinen; esimerkiksi EXT1 CTRL MODE2

-osaa voidaan kayttaa kotiutukseen.

Taajuusmuuttajan toimintatilat

Taajuusmuuttaja voi toimia nopeuden- ja momentinsaatétiloissa. Taajuusmuuttajan
ohjausketjut naita tiloja varten on esitetty lohkokaaviossa sivulla 37. Yksityiskohtai-
set kaaviot on esitetty kohdassa Liite C — Ohjausketju ja taajuusmuuttajan logiikan
kaaviot (sivulla 359).

Nopeussaitotila

Moottori pydrii nopeudella, joka on verrannollinen taajuusmuuttajaan annettuun
nopeusohjeeseen. Tassa saatotilassa takaisinkytkentana voidaan kayttaa arvioitua
nopeutta tai takaisinkytkenta voidaan toteuttaa kayttden anturia tai resolveria, jolloin
saavutetaan parempi nopeustarkkuus.

Nopeussaatotila on kaytettavissa seka paikallisohjauksessa etta ulkoisessa ohjauk-
sessa.

Momenttisaatotila

Moottorin momentti on verrannollinen taajuusmuuttajaan annettuun momenttiohjee-
seen. Tassa saatdtilassa takaisinkytkentdna voidaan kayttaa arvioitua nopeutta tai
takaisinkytkenta voidaan toteuttaa kayttaen anturia tai resolveria, jolloin saavutetaan
tarkempi ja dynaamisempi moottorin ohjaus.

Momenttisaatotila on kaytettavissa seka paikallisohjauksessa etta ulkoisessa
ohjauksessa.

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Moottorin ohjauksen ominaisuudet

Moottorin skalaarisaato

Skalaarisaatd voidaan valita moottorin ohjaustavaksi suoran momenttisaadén (DTC)
sijaan. Skalaarisaatoétilassa taajuusmuuttajaa ohjataan taajuusohjeella. Skalaari-
saato ei kuitenkaan ylla suoran momenttisaadon suorituskykyyn.

Skalaarisdatd kannattaa valita moottorin ohjaustavaksi seuraavissa tilanteissa:

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

* jos moottorin nimellisvirta on alle 1/6 taajuusmuuttajan nimellislahtdvirrasta
* jos taajuusmuuttajaan ei ole kytketty moottoria (esimerkiksi testauskaytto)

* jos taajuusmuuttaja kayttdd keskijannitemoottoria jannitteennostomuuntajan
kautta.

Jotkin vakiotoiminnot eivat ole kaytdssa skalaarisaatoa kaytettdessa.
Skalaarisdadetyn taajuusmuuttajan IR-kompensointi

IR tarkoittaa jannitetta.

I (virta) x R (vastus) = U (jannite). Moottorin jannite

IR-kompensointi on aktiivinen vain moottorin
skalaarisaatoa kaytettdessa. Kun IR-kompen-
sointi on valittu, taajuusmuuttaja syottada moot- /

IR-kompensointi

toriin ylimaaraista jannitetta hitailla nopeuksilla.
IR-kompensointi on hyddyllinen sovelluksissa, !

jotka edellyttavat suurta irrotusmomenttia. 1 Eikompensointia

) o f(Hz)
Suoraa momenttisaatoa kaytettdessa IR-kom- 50'%
pensointi on automaattinen, eikd manuaalinen nimellistaajuudesta

saato ole tarpeen.

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Automaattinen vaiheistus

Automaattinen vaiheistus on automaattinen mittaus, jolla maaritetdan kestomag-
neettimoottorin magneettivuon kulma tai reluktanssimoottorin magneettinen akseli.
Moottorin momentin tarkkaa ohjausta varten on tunnettava roottorivuon absoluutti-
nen asento.

Absoluuttiantureiden ja resolvereiden kaltaiset anturit ilmaisevat roottorin kulloisen-
kin asennon sen jalkeen, kun roottorin nollakulman ja anturin valinen poikkeama on
maaritetty. Tavallinen pulssianturi taas maarittaa roottorin asennon, kun se pyorii,
mutta alkuasento ei ole tunnettu. Pulssianturia voidaan kuitenkin kayttaa absoluut-
tianturina, jos se on varustettu Hall-antureilla, vaikkakin alkuasennon tarkkuus on
karkea. Hall-sensorit tuottavat niin sanottuja kommutointipulsseja, jotka muuttavat
tilaansa kuusi kertaa yhden kierroksen aikana. Nain voidaan tietda ainoastaan se,
missa 60 asteen sektorissa kokonaisesta kierroksesta alkuasento on.

Roottori (%]

Absoluuttianturi/resolveri

\ 4

S

Automaattinen vaiheistus suoritetaan kestomagneettimoottoreilla seuraavissa
tapauksissa:

1. roottorin ja anturin asennon eron kertaluontoinen mittaus, kun kaytéssa on
absoluuttianturi, resolveri tai anturi, jossa kaytetaan kommutointisignaaleja

2. jokaisen kaynnistyksen yhteydessa, kun kaytetaan inkrementtianturia

3. roottorin asennon mittaaminen uudelleen jokaisen kaynnistyksen yhteydessa,
kun kaytdssa on avointa silmukkaa kayttadva moottorin ohjaus.

Avoimen silmukan tilassa roottorin nollakulma maaritetdan ennen kaynnistysta. Sulje-
tun silmukan tilassa roottorin todellinen kulma maaritetdan automaattisella vaiheistuk-
sella, kun anturi ilmaisee nollakulmaa. Kulman poikkeama taytyy maarittaa, koska
anturin ja roottorin todelliset nollakulmat eivat tavallisesti vastaa toisiaan. Automaatti-
sen vaiheistuksen tapa maarittaa, kuinka tdma toiminto suoritetaan seka avoimen etta
suljetun silmukan tilassa.

Huomaa: Avoimen silmukan tilassa moottori pyorii aina, kun se kaynnistetaan,
koska akseli pyorii remanenssivuon suuntaan.

Myos kayttaja voi maarittaa moottorin ohjauksessa kaytettavan roottorin asennon
poikkeaman. Katso parametri 97.20 POS OFFSET USER.
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Huomaa: Samaa parametria kayttdd myds automaattinen vaiheistus, joka kirjoittaa
tuloksen aina parametriin 97.20 POS OFFSET USER. Automaattisen vaiheistuksen
ID-ajon tulokset paivittyvat, vaikka kayttajatila ei olisikaan kaytdssa (katso parametri
97.01 USE GIVEN PARAMS).

Kaytettavissa on useita automaattisen vaiheistuksen suoritustapoja (katso parametri
11.07 AUTOPHASING MODE).

TURNING-tavan kayttdminen on suositeltavaa etenkin ensimmaisessa tapauksessa
(katso luettelo edelld), koska se on vakain ja tarkin suoritustapa. TURNING-tilassa
roottorin asento maaritetdan kaantamalla moottorin akselia eteen- ja taaksepain
(£360/napapari)®. Kolmannessa tapauksessa (avoin silmukka) akselia kdannetaan
vain yhteen suuntaan ja kulma on pienempi.

Jos moottoria ei voi kdantaa (jos siihen on esimerkiksi kytketty kuorma), voidaan
kayttad STANDSTILL-suoritustapoja. Koska moottorien ja kuormien ominaisuudet
vaihtelevat, sopivin STANDSTILL-tila voidaan etsia testaamalla.

Taajuusmuuttaja voi tunnistaa roottorin asennon, kun taajuusmuuttaja kaynnistetaan
moottorin pyoriessa joko avointa tai suljettua silmukkaa kayttavassa tilassa. Tassa
tilanteessa parametrin 11.07 AUTOPHASING MODE asetuksella ei ole vaikutusta.

Automaattinen vaiheistus voi epaonnistua, ja siksi on suositeltavaa suorittaa se
useita kertoja ja tarkastaa parametrin 97.20 POS OFFSET USER arvo.

Moottorin ollessa kaynnissa voi tapahtua automaattisen vaiheistuksen virhe, jos
roottorin arvioitu kulma eroaa liikaa mitatusta kulmasta. Arvioidun ja mitatun kulman
ero voi johtua moottorin akselin anturiliitdnnan jattamasta.

Automaattisen vaiheistuksen virhe voi johtua myds automaattisen vaiheistuksen
epaonnistumisesta. Toisin sanoen, parametrin 97.20 POS OFFSET USER arvo on
ollut alusta asti vaara.

Kolmas mahdollinen syy kadynnissa olevan moottorin automaattisen vaiheistuksen
virheelle on, ettd ohjausohjelmaan on maaritetty vaara moottorin tyyppi tai moottorin
ID-ajo on epaonnistunut.

Vika 0026 AUTOPHASING voi tapahtua myds automaattisen vaiheistuksen aikana,
jos parametrin 11.07 AUTOPHASING MODE arvona on Turning (Kéantyva). Talldin
roottorin on voitava kdantya automaattisen vaiheistuksen aikana. Jos roottori on
lukittuna tai se ei voi pydria helposti, tai jos roottori pydrii ulkoisen voiman vaikutuk-
sesta, automaattisen vaiheistuksen virhe laukeaa. Automaattisen vaiheistuksen
virhe tapahtuu myoés aina tilasta riippumatta, jos roottori pyorii ennen automaattisen
vaiheistuksen aloittamista.
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Vuojarrutus

Taajuusmuuttaja voi parantaa jarrutusta nostamalla moottorin magnetointitasoa. Kun
moottorin vuota lisatdan parametrilla 40.10 FLUX BRAKING, moottorin jarrutuksen
aikana tuottama energia muuttuu moottorissa lampoenergiaksi.

Moottorin

nopeus 77:_Br(%) Tg, = Jarrutusmomentti
N 4 Ty =100 Nm

Ei vuojarrutusta 601
/ 40+ Vuojarrutus
20+
Vuojarrutus 4 Ei vuojarrutusta
t(s) T . . , — f(Hz)

Taajuusmuuttaja valvoo moottorin tilaa jatkuvasti, myos vuojarrutuksen aikana.
Taman vuoksi vuojarrutusta voidaan kayttaa seka moottorin pysayttamiseen etta
nopeuden muuttamiseen. Vuojarrutuksen muut hyédyt ovat seuraavat:

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

» Epatahtimoottori jaahtyy tehokkaasti. Moottorin staattorivirta kasvaa vuojarrutuksen
aikana, roottorivirta ei. Staattori jaahtyy paljon tehokkaammin kuin roottori.

* Vuojarrutusta voidaan kayttaa epatahtimoottoreilla ja kestomagneettimoottoreilla.
Jarrutustasoja on kaksi:

* Hidastavan jarrutuksen avulla hidastus on nopeampi kuin tilanteessa, jossa vuo-
jarrutus ei ole kaytdssa. Moottorin vuotaso rajoittuu moottorin ylikuumenemisen
estamiseen.

» Taydessa jarrutuksessa lahes kaikki kaytettavissa oleva virta kaytetdan mekaani
sen jarrutusenergian muuttamiseen moottorin lampdenergiaksi. Jarrutusaika on
lyhyempi hidastavaan jarrutukseen verrattuna. Jaksollisessa kaytéssa moottori
voi kuumeta merkittavasti.

Moottorin lampdsuojaus

Ryhman 45 parametrien avulla kayttaja voi maarittda moottorin ylildmposuojauksen
seka moottorin lampdtilan mittauksen asetukset (jos lampdétilanmittaus on kaytdssa).
Tassa lohkossa nakyy myds arvioitu ja mitattu moottorin lampdtila.

Moottori voidaan suojata ylikuumenemista vastaan seuraavilla tavoilla:
* moottorin [Ampdsuojausmallia kayttamalla

+ mittaamalla moottorin lampédtila PTC- tai KTY84-antureilla. Talla menetelmalla
saadaan tarkempi moottorimalli.
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Moottorin ldmpdbsuojausmalli
Taajuusmuuttaja laskee moottorin lampétilan seuraavien oletusten perusteella:

1) Kun taajuusmuuttajaan kytketaan virta ensimmaisen kerran, moottorin [ampdtila
vastaa ympariston |[Bmpdtilaa (maaritetdan parametrilla 45.05 AMBIENT TEMP).
Kun taajuusmuuttajaan tdman jalkeen kytketaan virta, moottorin oletetaan olevan
arvioidussa ldmpdtilassa (parametrin 1.18 MOTOR TEMP EST arvo, joka on
tallentunut virran katkaisun yhteydessa).

2) Moottorin [ampdtila lasketaan kayttajan saadettavissa olevan moottorin lampé-
ajan ja moottorin kuormituskayran perusteella. Kuormituskayraa on saadettava, jos
ympariston lampétila on yli 30 °C.

Moottorin [dmpdtilan valvontarajoja voidaan sdatda. Voidaan myos valita, kuinka
taajuusmuuttaja reagoi havaittuun ylikuumenemiseen.

Huomaa: Moottorin lampomallia voi kayttaa, kun vaihtosuuntaajaan on kytketty vain
yksi moottori.

Lémpdétila-anturit

Moottorin ylikuumeneminen voidaan havaita kytkemalla moottorin [ampdétila-anturi
taajuusmuuttajan termistorituloon (TH) tai valinnaiseen FEN-xx-anturiliityntdmoduuliin.

Anturin resistanssi kasvaa, kun moottorin lampétila ylittda anturin ohjelampétilan
(Tref)- MyOs vastuksen yli meneva jannite nousee.

Seuraavassa kaaviossa on kuvattu tyypillisia PTC-anturin resistanssiarvoja
moottorin kayttélampétilan funktiona.

Ohm

*Ylilamman suojauksen rajaon 2,5 | 100
kohm.

4000
1330
Lampéotila PTC-resistanssi
Normaali 0...1 kohm 550 1
Yiilampo > 4 kohm*
T
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Seuraavassa kaaviossa on kuvattu tyypillisia KTY84-anturin resistanssiarvoja
moottorin kayttélampétilan funktiona.
ohm

KTY84-skaalaus

90 °C =936 ohm

110 °C = 1063 ohm
130 °C = 1197 ohm
150 °C = 1340 ohm

3000

2000

1000

0

-100 0 100 200 300

Moottorin lampdtilan valvontarajoja voidaan saataa. Voidaan myos valita, kuinka
taajuusmuuttaja reagoi havaittuun ylikuumenemiseen.

VAROITUS! Koska JCU-ohjausyksikon termistoritulo ei ole eristetty IEC 60664
-standardin mukaisesti, moottorin lampétila-anturin kytkenta vaatii kaksinkertaisen
tai vahvistetun eristyksen moottorin jannitteisten osien ja anturin valille. Jos asennus

ei tayta asetettuja vaatimuksia,

- I/O-kortin liittimet taytyy suojata kontaktilta eika niita saa kytkea muuhun laitteeseen

tai

- lampdtila-anturi taytyy eristaa 1/O-liittimista.

Seuraavassa kuvassa on kuvattu moottorin Iampétilan mittaus termistorituloa (TH)

kaytettdessa.

Yksi PTC- tai KTY84-anturi

JCU-ohjausyksikkod

TH

AGND

Nﬂootgori\ "’\\l\

L 10 nF
L

Kolme PTC-anturia

JCU-ohjausyksikko

TH

Moottori

AGND

Anturin liityntdmoduulin FEN-xx-liitAnnasta on lisatietoja vastaavan anturilityntamo-

duulin kdyttéoppaassa.
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Tasajannitevalipiirin jannitteen ohjauksen ominaisuudet

Ylijannitesaato

Tasajannitevalipiirin ylijannitesaatoa tarvitaan kaksikvadranttisissa verkkopuolen
taajuusmuuttajissa, kun moottori toimii jarruttavassa kvadrantissa. Jotta valipiirin jan-
nite ei ylittaisi ylijannitteen valvontarajaa, ylijannitesaato pienentaa jarrutusmoment-
tia automaattisesti, kun raja saavutetaan.

Alijannitesaato

Jos verkkojannitteen sy6tto katkeaa, taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa pyérivan
moottorin lilke-energian avulla. Taajuusmuuttaja sailyy kayttékunnossa niin kauan
kuin moottori pyorii ja tuottaa sille energiaa. Taajuusmuuttaja pystyy jatkamaan
toimintaansa katkoksen jalkeen, jos paakontaktori on pysynyt kiinni.

Huomaa: Laitteet, joissa on lisdvarusteena kontaktori, on varustettava ns. pitopiirilla
(esim. UPS), joka pitda kontaktorin ohjauspiirin suljettuna verkkojannitteen lyhyen
katkoksen aikana.

I

Il R,

o U

I
(Nm) (Hz) (VDC) Upd
160 80 520

I oo

120 60 390

T fiant

80 40 260 <
—4 \
T,
40 20 130 // ~
/
t(s)
16 48 8 1.2 14.4

Upc = Taajuusmuuttajan valipiirin jannite, fizng = Taajuusmuuttajan Iahtétaajuus,
Twm = Moottorin momentti

Verkkojénnitteen katkos nimelliskuormassa (fizng = 40 Hz). Vélipiirin tasajénnite laskee minimirajaan.
S&éadin pitaé jannitteen tasaisena niin kauan kuin syétté on katkaistuna. Taajuusmuuttaja pyorittda
moottoria generaattoritilassa. Moottorin nopeus pienenee, mutta taajuusmuuttaja toimii niin kauan
kuin moottori tuottaa riittdvasti lilkke-energiaa.

Jéannitteen ohjaus- ja laukaisurajat

Valipiirin tasajannitteen saatajan ohjaus- ja laukaisurajat ovat suhteessa joko
kayttajan antamaan syéttéjannitteen arvoon tai automaattisesti maaraytyneeseen
syo6ttdjannitteeseen. Parametri 1.19 USED SUPPLY VOLT ilmaisee kaytdssa olevan
jannitteen. Tasajannite (Upc) on 1,35 kertaa tdma arvo.

Ohjauspaikat ja toimintatilat



45

Syoéttdjannitteen automaattinen tunnistus suoritetaan joka kerta, kun taajuusmuutta-
jaan kytketaan virta. Automaattinen tunnistus voidaan poistaa kaytosta parametrilla
47.03 SUPPLVOLTAUTO-ID. Kayttaja voi maarittda jannitteen manuaalisesti paramet-
rilla 47.04 SUPPLY VOLTAGE.

e Ylijannitevian raja (Upc yla + 70 V; enintaan 880 V)

------------------- Ylijannitteen ohjausraja (1,25 x Upc, enintdan 810 V)

1.07 DC-VOLTAGE

................... Alijannitteen ohjausraja (0,8 x Upc, vahintaan 400 V)

SR Alijannitelaukaisuraja (Upc, alaraja -50 V; vahintaan 350 V)

Upc = 1,35 x 1.19 USED SUPPLY VOLT
Upc, Yléraja = 1,25 x Upc

Upc, alaraja = 0,8 x Upc

Tasajannitevalipiirin lataus tapahtuu sisaisen vastuksen kautta. Vastus ohitetaan,
kun kondensaattorit ovat varautuneet ja jannite on vakiintunut.

Jarrukatkoja

Taajuusmuuttajan sisdanrakennetun jarrukatkojan avulla moottorin jarrutuksessa
syntyva sahkdenergia voidaan johtaa jarruvastukseen.

Kun jarrukatkoja on kaytdssa ja vastus on kytkettyna, katkoja alkaa johtaa, kun
taajuusmuuttajan tasajannitevalipiirin jannite saavuttaa arvon 1,25 x Upc gRr - 30 V.
Suurin mahdollinen jarrutusteho saavutetaan jannitteen arvon ollessa 1,25 x Upc gr
+30 V. -

Upc gr = 1,35 x 1,25 x 1.19 USED SUPPLY VOLT.

Pienjannitetila

Pienjannitetilaa voidaan kayttaa syottdjannitealueen laajentamiseen. Kun tama tila
on kaytdssa, taajuusmuuttaja voi toimia nimellisjannitettd pienemmalla jannitealu-
eella, esimerkiksi, kun sita taytyy kayttaa hatasyoton kautta.

Pienjannitetila voidaan aktivoida parametrilla 47.05 LOW VOLT MOD ENA. Pienjan-
nitetilassa parametreilla 47.06 LOW VOLT DC MIN ja 47.07 LOW VOLT DC MAX
maaritetdan minimi- ja maksimitasajannitteen ohjausrajat. Seuraavien ehtojen on
taytyttava:

* 47.06 LOW VOLT DC MIN = 250-450 V
* 47.07 LOW VOLT DC MAX = 350-810 V
* 47.07 LOW VOLT DC MAX > 47.06 LOW VOLT DC MIN +50 V.
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Parametrin 47.08 EXT PU SUPPLY tai sen lahteen arvoksi taytyy olla asetettu 1
(TRUE), kun kaytetaan alle 270 V DC:n teholahdetta — esimerkiksi akkua. Tallai-
sessa kokoonpanossa tarvitaan lisatasavirtateholahde (JPO-01), jolla syotetaan
tehoa paapiirin elektroniikkaan. Vaihtovirtateholahteella parametrin 47.08 EXT PU
SUPPLY tai sen lahteen arvoksi taytyy olla asetettu 0 (FALSE).

Parametrit 47.06...47.08 ovat voimassa vain, kun pienjannitetila on aktiivinen eli
parametrin 47.05 LOW VOLT MOD ENA (tai sen lahteen) arvo on 1 (TRUE).

Pienjannitetilassa oletusjannitesaato, laukaisurajat ja jarrukatkojan toimintatasot
(katso kohdat Jéannitteen ohjaus- ja laukaisurajat ja Jarrukatkoja tassa luvussa)

muuttuvat seuraavasti:

Parametrin 47.08 EXT PU SUPPLY arvo.

Raja tai alue

FALSE

TRUE

Syéttéjannitealue

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

*48...270 V DC £10 %

Ylijannitelaukaisuraja

Ei vaikutusta

Ei vaikutusta

Ylijannitteen ohjausraja

47.07 LOW VOLT DC MAX

47.07 LOW VOLT DC MAX

Alijannitteen ohjausraja

47.06 LOW VOLT DC MIN

Pois kaytosta

Alijannitelaukaisuraja

47.06 LOW VOLT DC MIN - 50 V

Pois kaytosta

Jarruvastuksen aktivointiraja | 47.07 LOW VOLT DC MAX - 30 V

47.07 LOW VOLT DC MAX - 30 V

Jarrukatkojan
enimmaistehoraja

47.07 LOW VOLT DC MAX + 30 V

47.07 LOW VOLT DC MAX + 30 V

*Vaatii lisdtasavirtateholdhteen JPO-01

Eri jarjestelmakokoonpanot on kuvattu ACSM1 System Engineering Manual
-ohjeessa (BAFE68978297 [englanninkielinen]).

Huomaa: Pienjannitetila ei ole kaytettavissa runkokoossa E...G.
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Nopeuden ohjauksen ominaisuudet

Jog-toiminto

Jog-toimintoa kaytetaan yleensa laitteiston ohjaukseen paikallisesti huollon tai
kayttédnoton aikana. Siihen liittyy moottorin pyorittdminen pienin askelin, kunnes
haluttu kuorman paikka on saavutettu.

Kaytettavissa on kaksi Jog-toimintoa (1 ja 2). Kun Jog-toiminto aktivoituu, taajuus-
muuttaja kaynnistyy ja kiihdyttéa maaritettyyn Jog-nopeuteen (parametrit 24.10
SPEED REF JOGH1 ja 24.11 SPEED REF JOG2) maaritettyd Jog-kiihdytysramppia
pitkin. Kun toiminto lopetetaan, taajuusmuuttaja hidastaa maaritetyn Jog-hidastus-
rampin mukaisesti ja pysahtyy. Jog-toiminnon aikana taajuusmuuttaja voidaan kayn-
nistaa ja pysayttaa yhdella painikkeella.

Jog-toiminnot 1 ja 2 aktivoidaan parametrin avulla tai kenttavaylan valityksella. Jog-
komennon lahde valitaan bittia osoittavilla parametreilla 10.07 JOG1 START ja
10.14 JOG2 START. Kenttavaylaaktivoinnista on lisatietoja kohdassa 2.12 FBA
MAIN CW.

Seuraavassa kuvassa ja taulukossa kuvataan taajuusmuuttajan toimintaa Jog-toimin-
non aikana. (Huomaa, etta kuvaa ja taulukkoa ei voi suoraan soveltaa kenttavaylan
kautta annettuihin Jog-komentoihin, silld ne eivat vaadi kayttdonottosignaalia; katso
parametri 10.15 JOG ENABLE). Kuvassa ja taulukossa kuvataan myds, kuinka taa-
juusmuuttaja siirtyy tavalliseen toimintatilaan (= Jog-toiminto ei ole kaytdssa), kun taa-
juusmuuttajan kaynnistyskasky on kaytdssa. Jog-komento = Jog-tulon tila; Jog enable
= Parametrin mukaisen lahteen kautta kayttéon otettu Jog 10.15 JOG ENABLE;
Kaynnistyskomento = Taajuusmuuttajan kaynnistyskomennon tila.

Nopeus Jog-toiminnon esimerkki

A

|

|

T T >
10 11 1213 14 15 16 Aika

~Nt+ — — —
o+ — — — — —

|
|
|
6

—
N — — =
w4 — — —

4 5
Vaihe | Jog-| Jog | Kay- | Kuvaus
kom.| kayt. | kom.

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

2-3 1 1 0 | Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.

3-4 0 1 0 | Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-toiminnon hidastusrampin mukaisesti.

4-5 0 1 0 | Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

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

6-7 1 1 0 | Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.

7-8 X 0 1 Jog-toiminnon aktivointisignaali ei ole kdytdssa. Normaali toiminta jatkuu.

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

11-12 X 0 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon. Taajuusmuuttaja kiihdyttda nopeusohjeeseen
aktiivisen kiihdytysrampin mukaisesti.

12-13 1 1 1 Kéynnistyskomento ohittaa Jog-toiminnon aktivointisignaalin.

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

14-15 1 1 0 | Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.

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

Huomaa:

+ Jog ei toimi, kun taajuusmuuttajan kaynnistyskomento on aktiivinen tai
taajuusmuuttajaa ohjataan paikallisesti.

* Normaali kaynnistys on estetty, kun Jog-toiminnon aktivointisignaali on aktiivinen.

» Jog-toiminnon aikana rampin pyoristysajaksi on asetettu nolla.

Nopeussaatimen viritys

Taajuusmuuttajan nopeussaadinta voidaan saataa automaattisesti automaattisen
viritystoiminnon avulla (parametri 28.16 PI TUNE MODE). Automaattinen viritys
perustuu moottorin ja laitteen kuormitukseen ja hitausmomenttiin. Saatimen vahvis-
tus, integrointiaika ja derivointiaika voidaan saataa myds manuaalisesti. Automaatti-
nen saatd voidaan myos suorittaa ulkoisesta ohjauspaikasta.

Automaattinen viritys voidaan suorittaa neljalla eri tavalla parametrin 28.16 Pl TUNE
MODE asetuksen mukaan. Valinnat (1) Smooth, (2) Middle ja (3) Tight maarittavat,
kuinka taajuusmuuttajan momenttiohjeen tulee reagoida nopeusohjeaskeleeseen
virityksen jalkeen. Valinta (1) Smooth tuottaa hitaan vasteen ja (3) Tight nopean
vasteen. Valinta (4) User sallii raataloidyn ohjausherkkyyden saadén parametreilla
28.17 TUNE BANDWIDTH ja 28.18 TUNE DAMPING. Parametri 6.03 SPEED CTRL
STAT sisaltaa tarkat virityksen tilatiedot.

Kun parametri 28.16 Pl TUNE MODE on otettu kayttdon, automaattinen viritystoi-
minto kaynnistyy, kun taajuusmuuttajan modulointi kdynnistetdan seuraavan kerran.
Jos automaattinen viritystoiminto epaonnistuu, halytys SPEED CTRL TUNE FAIL
nakyy noin 15 sekunnin ajan. Jos taajuusmuuttajalle annetaan pysaytyskomento
automaattisen virityksen aikana, toiminto keskeytetaan.
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Seuraavassa kaaviossa on kuvattu moottorin nopeus- ja momenttikayttaytymista
automaattisen viritystoiminnon aikana.
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A: Nopeuden oloarvo

B: Momenttiohje
Automaattisen viritystoiminnon suorittaminen edellyttda seuraavia ennakkoehtoja:
* moottorin ID-ajo on suoritettu onnistuneesti.

* Nopeuden, momentin, virran ja kiihdytyksen rajat (parametriryhmat 20 ja 25) on
asetettu.

* Nopeuden takaisinkytkennan suodatus, nopeusvirheen suodatus ja nollanopeus
on asetettu (parametriryhmat 22 ja 26).

» Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

Automaattisen viritystoiminnon tulokset siirretdan automaattisesti seuraaviin para-
metreihin:

+ 28.02 PROPORT GAIN (nopeussaatimen suhteellinen vahvistus)
+ 28.03 INTEGRATION TIME (nopeussaatimen integrointiaika)
* 1.31 MECH TIME CONST (koneiston mekaaninen aikavakio).

Huomaa: Automaattinen viritystoiminto kiihdyttaa ja hidastaa moottoria parametri-
ryhmassa 25 asetettujen kiihdytys- ja hidastusaikojen mukaisesti, ja nama arvot vai-
kuttavat automaattisen virityksen tuloksiin.

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Seuraavassa kuvassa nakyvat nopeusvasteet nopeuden ohjeaskeleella (yleensa
1...20 %).

A: Alikompensoitu

B: Normaalisti viritetty (automaattinen viritys)

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

Alla on yksinkertainen nopeussaatimen lohkokaavio. Saatimen l1ahté on momentti-
saatimen ohje.

Derivoitu
kiihtyvyyden
kompensointi

Suhteellinen,

Nopeus- + _ Virhe- integroitu + +Momentti-
ohje -% arvo (Xiohje

Derivoitu

Nopeuden oloarvo

Lisatietoja automaattisen viritystoiminnon kaytosta on parametrin 28.16 PI TUNE
MODE kuvauksessa.

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Moottorin takaisinkytkentaominaisuudet

Moottorianturin valitystoiminto

Taajuusmuuttajassa on moottorianturin valitystoiminto, jolla kompensoidaan moottorin
akselin, anturin ja kuorman valisia mekaanisia valityksia.

Esimerkki moottorianturin valitystoiminnon kaytosta:

Nopeussaato kayttda moottorin
nopeutta. Jos moottorin akse-
liin ei ole asennettu anturia, on
kaytettava moottorianturin vali-
tystoimintoa moottorin nopeu-
den oloarvon laskemiseksi
mitatun kuorman nopeuden pe-
rusteella.

MOOTTORI  VALITYS KUORMA ANTURI

Moottorianturin valitysparametrit 22.03 MOTOR GEAR MUL ja 22.04 MOTOR
GEAR DIV asetetaan seuraavasti:

22.03 MOTOR GEAR MUL _ Nopeuden oloarvo
22.04 MOTOR GEAR DIV Anturin 1/2-nopeus

Huomaa: Jos moottorin valityssuhde on muu kuin 1, moottorimalli kayttaa arvioitua
nopeutta nopeuden takaisinkytkentaarvon sijaan.

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Mekaanisen jarrun ohjaus

Ohjelma tukee mekaanisen jarrun kayttdéa moottorin ja kuorman pitdmiseen
nollanopeudessa, kun taajuusmuuttaja on pysaytettyna tai siihen ei ole kytketty
virtaa.

Mekaanisen jarrun ohjaus (tilatiedon kanssa tai ilman) aktivoidaan parametrilla
35.01 BRAKE CONTROL. Tilatietosignaali (valvonta) voidaan kytkea esimerkiksi
digitaalituloon. Jarrun paalla/pois-arvo nakyy parametrissa 3.15 BRAKE COM-
MAND, joka taytyy kytkea relelahtdon (tai digitaalilahtéon). Jarru avautuu taajuus-
muuttajan kaynnistyksen yhteydessa, kun avausviive 35.03 BRAKE OPEN DELAY
on kulunut ja vaadittu moottorin kaynnistysmomentti 35.06 BRAKE OPEN TORQ on
kaytettavissa. Jarru sulkeutuu, kun moottorin nopeus on laskenut alle parametrin
35.05 BRAKE CLOSE SPD arvon ja sulkemisviive 35.04 BRAKE CLOSE DLY on
kulunut. Kun jarrun sulkemiskomento on annettu, moottorin momentti tallentuu para-
metriin 3.14 BRAKE TORQ MEM.

Huomaa: Mekaaninen jarru taytyy avata kasin ennen moottorin ID-ajoa.

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Mekaanisen jarrun tilakaavio

Mista tahansa tilasta
1)

Tila (symboli WIX/Y/z )

- NN: Tilan nimi
- W/X/Y/Z: Tilan 1ahdét/toiminnot

W:

X:

Y:
Z:

1 = Jarrun avauskomento on aktiivinen. 0 = Jarrun sulkukomento on aktiivinen. (Ohjaus valitun digitaali-/relelahddn kautta, signaali 3.15 BRAKE
COMMAND.)

1 = Pakotettu kdynnistys (vaihtosuuntaaja moduloi). Téma toiminto pitda sisdisen Start-komennon paalla, kunnes jarru on suljettu ulkoisen pysay-
tyssignaalin tilasta riippumatta. Toiminnassa vain, kun pysaytystavaksi on valittu ramppipysaytys (11.03 STOP MODE). Kayntilupasignaali (Run
enable) ja viat ohittavat pakotetun kéynnistyksen. 0 = Ei pakotettua kaynnistysta (normaali toiminta).

1 = Taajuusmuuttajan saatotilaksi pakotetaan nopeus-/skalaarisaato.
1 = Ramppigeneraattorin Iahtd pakotetaan nollaan. 0 = Ramppigeneraattorin 1dhtd on kaytéssa (normaali toiminta).

Tilanmuutosehdot (symboli H= )

1)

2)
3)

4)
5) 6)
7
8)
9)
10)
11)
12)
13)

Jarrun ohjaus on aktiivinen (35.01 BRAKE CONTROL = (1) WITH ACK tai (2) NO ACK), TAI taajuusmuuttajan modulaatiolle annetaan
pysaytyspyyntd. Taajuusmuuttajan saatétilaksi pakotetaan nopeus-/skalaarisaato.

Ulkoinen kaynnistyskomento on kdytdssa, JA jarrun avauspyynto on kdytdssa (Iahde valittu parametrilla 35.07 BRAKE CLOSE REQ = 0).

Jarrun vapautuksen vaatima kaynnistysmomentti saavutetaan (35.06 BRAKE OPEN TORQ) JA jarrun pito ei ole aktiivisena (35.08 BRAKE OPEN
HOLD). Huomaa: Maaritetty kaynnistysmomentti ei vaikuta skalaariohjauksessa.

Jarru on auki (tilatieto = 1, valittu parametrilla 35.02 BRAKE ACKNOWL), JA jarrun avautumisviive (35.03 BRAKE OPEN DELAY) on kulunut. Kay = 1
Kay = 0 TAl jarrun sulkukomento on aktiivinen, JA moottorin nopeuden oloarvo < jarrun sulkeutumisnopeus (35.05 BRAKE CLOSE SPD).

Jarru on suljettu (tilatieto = 0), JA jarrun sulkeutumisviive (35.04 BRAKE CLOSE DLY) on kulunut. Kay = 0.

Kay = 1.

Jarru on auki (tilatieto = 1), JA jarrun sulkeutumisviive on kulunut.

Jarrun vapautukselle maaritettya kdynnistysmomenttia ei ole saavutettu.

Jarru on suljettu (tilatieto = 0), JA jarrun avautumisviive on kulunut.

Jarru on suljettu (tilatieto = 0).

Jarru on auki (tilatieto = 1), JA jarrun sulkeutumisviive on kulunut.

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Jarrun ohjauksen aikakaavio

Seuraavassa yksinkertaistetussa aikakaaviossa kuvataan jarrun ohjauksen toimintaa.

| | |
K&ynn. kom. | | |
T |
| | | | I
] ' | |
Rampin tulo | | | | |
— | | |
| | | | |
Modulointi | | | ' '
— I |
|
| |
Ref_Running | ' | ' '
— 1 1 I | | | |
|
Jarrun avauskom. | | | ' |
| | | |
| T
I | o |
n
Rampin I4htd o | NS I
I o |
T o |
Momenttiohje | | | | |
| | I N F
Ts LTmem
L m = — a
— —— — —
1tmg 2 3 tog 4 S 67 teq "7 aika
Ts Aloitusmomentti jarrun vapautuessa (parametri 35.06 BRAKE OPEN TORQ)
Tmem Tallennettu momentti jarrun sulkeutuessa (signaali 3.14 BRAKE TORQ MEM)
tnd Moottorin magnetointiviive
tog Jarrun avautumisviive (parametri 35.03 BRAKE OPEN DELAY)
Neg Jarrun sulkeutumisnopeus (parametri 35.05 BRAKE CLOSE SPD)
teg Jarrun sulkeutumisviive (parametri 35.04 BRAKE CLOSE DLY)
Esimerkki

Alla olevassa kuvassa on esimerkki jarrun ohjauksen sovelluksesta.

VAROITUS! Varmista, ettd jarrun ohjauksella varustettu taajuusmuuttaja liitetaan
laitteeseen, joka tayttaa turvamaaraykset. Huomaa, ettd EU:n konedirektiivin ja
siihen liittyvien harmonisoitujen standardien mukaan taajuusmuuttajaa (taydellinen
kayttémoduuli (CDM) tai peruskayttémoduuli (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.

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Jarrun kayttdéa ohjataan signaalilla 3.15 BRAKE COMMAND. Jarrun valvonnan lahde valitaan
parametrilla 35.02 BRAKE ACKNOWL.

Kayttaja kokoaa jarrun ohjauslaitteiston ja tekee tarvittavat liitdnnat.

« Jarrun ohjaus kayttéon / pois kaytosta valitun relelahddn/digitaalisen 18hdon kautta.
« Jarrun valvonta valitun digitaalitulon kautta.

» Hatajarrukytkin jarrun ohjauspiirissa.

« Jarrun ohjaus kayttéon / pois kaytdsta relelahddn kautta (parametrin 12.12 RO1 OUT PTR
asetus on P.03.15 = 3.15 BRAKE COMMAND).

« Jarrun valvonta digitaalitulon DI5 kautta (parametrin 35.02 BRAKE ACKNOWL asetus on
P.02.01.04 = 2.01 DI STATUS, bitti 4)

" “Jarrun 1 | JCU-yksikké

' ohjauslaitteisto ’ ixz

230 VAC

RO1
RO1
RO1

7]

Hatapysaytys

Huomaa: Kayttaja vastaa hatapysaytyslaitteiden ja muiden hatapysaytyksessa
tarvittavien laitteiden asentamisesta vaaditun hatapysaytysluokituksen mukaisesti.

Hatapysaytyssignaali kytketaan digitaalituloon, joka valitaan hatapysaytyksen
aktivoinnin lahteeksi (parametri 10.10 EM STOP OFF3 tai 10.11 EM STOP OFF1).
Hatapysaytys voidaan aktivoida myds kenttdvaylan valityksella (2.12 FBA MAIN CW).

Huomaa: Kun jarjestelma havaitsee hatapysaytyssignaalin, hatapysaytystoimintoa
ei voi peruuttaa, vaikka signaali peruutetaan.

Lisatietoja on oppaassa Application Guide: Functional Safety Solutions with ACSM1
Drives (3AUA0000031517 [englanninkielinen]).

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Muita toimintoja

Taajuusmuuttajan sisdltamien tietojen varmuuskopiointi ja palauttaminen

Yleisié tietoja
Useat taajuusmuuttajan asetukset ja konfiguroinnit voidaan varmuuskopioida ulkoi-
seen tallennusvalineeseen, kuten PC-tiedostoon (DriveStudio-tyokalua kayttamalla)

tai ohjauspaneelin sisdiseen muistiin. Nama asetukset ja kokoonpanot voidaan myo-
hemmin palauttaa taajuusmuuttajaan tai useisiin taajuusmuuttajiin.

DriveStudio-tyokalulla tehty varmuuskopiointi siséltda seuraavat tiedot:

* Parametriasetukset

» Kayttajan parametrisarjat

» Sovellusohjelmisto..

Taajuusmuuttajan ohjauspaneelilla tehty varmuuskopiointi sisaltda seuraavat tiedot:
* parametriasetukset

+ kayttajan parametriasetukset.

Tarkemmat ohjeet varmuuskopiointiin ja palauttamiseen on DriveStudio-tydkalun ja
ohjauspaneelin kayttdohjeissa.

Rajoitukset

Varmuuskopiointi voidaan tehda niin, ettei se vaikuta taajuusmuuttajan toimintaan,
mutta varmuuskopion palauttaminen nollaa aina ohjausyksikon ja kdynnistaa sen
uudelleen. Tdman vuoksi palautusta ei voi tehda, kun taajuusmuuttaja on kdynnissa.

Varmuuskopiointi tai palautus ei ole mahdollista eri ohjelmaversioiden valilla (esimerkiksi
Motion Control -ohjelman ja Speed and Torque Control -ohjelman valilla).

Varmuuskopiotiedostojen palauttaminen yhdesta laiteohjelmistoversiosta toiseen on
riskialtista, joten tulokset tulee huolellisesti tarkistaa, kun nain tehdaan ensimmaista
kertaa. Parametrit ja sovellustuki muuttuvat laiteohjelmistoversioiden valilla, eivatka
varmuuskopiot ole aina yhteensopivia toisten laiteohjelmistoversioiden kanssa, vaikka
varmuuskopiointi-/palautustyokalu salliikin palautuksen. Ennen kuin kaytat varmuus-
kopiointi-/palautustoimintoja eri laiteohjelmistoversioiden valilla, tutustu kunkin version
julkaisutietoihin.

Sovelluksia ei tule siirtda eri laiteohjelmistoversioiden valilld. Ota yhteys sovelluksen
toimittajaan, jos sovellus taytyy paivittda uuteen laiteohjelmistoversioon.

Parametrien palautus

Parametrit on jaettu kolmeen eri ryhmaan, jotka voidaan palauttaa yhdessa tai
erikseen:

» moottorin konfigurointiparametrit ja tunnistusajon (ID-ajon) tulokset
+ kenttavaylasovittimen ja anturin asetukset
* muut parametrit.

Kun esimerkiksi olemassa olevat moottorin ID-ajon tulokset sailytetdan taajuusmuut-
tajassa, uutta ID-ajoa ei tarvitse suorittaa.

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Yksittaisten parametrien palautus voi epdonnistua seuraavista syista:

+ Palautettu arvo ei ole taajuusmuuttajan parametrin minimi- ja maksimirajan
valissa.

+ Palautetun arvon tyyppi on eri kuin taajuusmuuttajassa oleva.

* Palautettua arvoa ei ole taajuusmuuttajassa. (Nain kay usein, kun uuden laiteoh-
jelmistoversion parametrit palautetaan taajuusmuuttajaan, jossa on kaytossa van-
hempi versio.)

* Varmuuskopio ei sisalla taajuusmuuttajan parametrin arvoa. (Nain kay usein, kun
vanhan laiteohjelmistoversion parametrit palautetaan taajuusmuuttajaan, jossa
on kaytdssa uudempi versio.)

Naissa tapauksissa parametria ei palauteta. Varmuuskopiointi-/palautustydkalu
varoittaa kayttajaa ja antaa tilaisuuden parametrin asettamiseen manuaalisesti.

Kaéyttajan parametrisarjat

Taajuusmuuttajassa on nelja kayttajan parametrisarjaa, jotka voidaan tallentaa pysy-
vaismuistiin ja ottaa kayttdon taajuusmuuttajan parametrien avulla. Liséksi kayttajan
parametrisarjaa voidaan vaihtaa digitaalitulojen kautta. Katso parametrien
16.09...16.12 kuvaukset.

Kayttajan parametrisarja sisaltda parametriryhmien 10...99 kaikki arvot (paitsi kent-
tavaylatiedonsiirron konfigurointiasetukset).

Koska moottorin asetukset sisaltyvat kayttajan parametrisarjoihin, varmista, etta
asetukset vastaavat sovelluksessa kaytettya moottoria, ennen kuin otat kayttajan
parametrisarjan kayttoon. Sovelluksessa, jossa yhden taajuusmuuttajan kanssa kay-
tetdan eri moottoreita, moottorin ID-ajo on suoritettava jokaiselle moottorille ja tallen-
nettava eri parametrisarjoihin. Oikea parametrisarja voidaan sitten ottaa kayttéon,
kun moottoria vaihdetaan.

Taajuusmuuttajien valinen liitanta

Taajuusmuuttajien valinen liitanta on ketjutettu RS-485-liitanta, joka mahdollistaa
isanta/orja-tiedonsiirron (yksi isanta ja useita orjia). Lisatietoja on luvussa
Liite B — Taajuusmuuttajien vélinen liitanta.

Ohjauspaikat ja toimintatilat



58

Puhaltimen ohjauslogiikka

Puhaltimen toimintatapa voidaan valita parametrilla 46.13 FAN CTRL MODE. Para-
metrilla voidaan valita jokin seuraavista neljasta toimintatavasta: Normal, Force OFF,
Force ON ja Advanced. Ohjauslogiikka (Normal tai Advanced) voidaan ohittaa
pakottamalla puhallin paalle (ON) tai pois paalta (OFF).

Normal-tilassa puhallinta ohjataan modulaattorin ON/OFF-tilalla. Puhallin pysyy lisaksi
toiminnassa ennalta maaritetyn ajan sen jalkeen, kun modulaattori on kytketty OFF-
asentoon, jotta puhallin ei pysahdy ja kaynnisty uudelleen tarpeettomasti modulaatto-
rin lyhyen katkon aikana.

Advanced-tilassa puhaltimen toiminta perustuu tehovaiheen, jarrukatkojan ja liitanta-
kortin mitattuun lampdotilaan seka tasajannitevalipiirin jannitteeseen. Puhallin kdyn-
nistyy, jos tehovaiheen, liitantakortin tai jarrukatkojan lampdtila ylittdéd maaritetyn
tason. Myds poikkeuksellisen korkeana pitkaan pysyva tasajannitevalipiirin jannite
kaynnistaa puhaltimen. Puhallin pysahtyy, kun tehovaiheen, jarrukatkojan ja liitanta-
kortin lampétila on riittavan alhainen ja tasajannitevalipiirin jannite on raja-arvon ala-
puolella.

Puhaltimen kaynnistava tasajannitteen raja-arvo on Normal- ja Advanced-tilassa
640 V DC.

Puhallin toimii jarjestelman kaynnistyksen yhteydessa aina lyhyen aikaa riippumatta
parametrin 46.13 FAN CTRL MODE asetuksesta, jotta kosteus ja poly poistuvat lait-
teistosta.

Ohjauspaikat ja toimintatilat
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Ohjausyksikon oletuskytkennat

Yleista

Tassa luvussa esitetdan JCU-ohjausyksikdn oletusarvoiset ohjauskytkennat.

Lisatietoja JCU-ohjausyksikon liitannoista on taajuusmuuttajan Laiteoppaassa.

Ohjausyksikén oletuskytkennét
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Huomaa:

*Suurin sallittu kokonaisvirta:
200 mA

1) Valitaan parametrilla
12.01 DIO1 CONF.

2) Valitaan parametrilla
12.02 DIO2 CONF.

3) Valitaan parametrilla
12.03 DIO3 CONF.

4) Valitaan siirtoliittimella
J1.

5) Valitaan siirtoliittimella
J2.

Virta:
J12 B9 oo |Alx|

Jannite:

J12 oo d|Alx|

X1
Ulkoinen syottd +24V| 1
24 V:n tasavirta, 1,6 A GND 2
X2
Relelaht6: Jarru kiinni/auki - NO 1
250 VAC/30VDC COM 2
2A C NC 3
X3
+24 V DC* +24VD 1
Digitaalimaa, 1/0 DGND 2
Digitaalitulo 1: Seis/kay (par. 10.02 ja 10.05) DI1 3 g
Digitaalitulo 2: EXT1/EXT2 (par. 34.01) DI2 5
+24 V DC* +24VD 5
Digitaalimaa, I/O DGND 6 .
Digitaalitulo 3: Viankuittaus (par. 10.08) DI3 7 -
Digitaalitulo 4: Ei kytketty Dl4 8
+24 V DC* +24VD 9
Digitaalimaa, I/O DGND 10
Digitaalitulo 5: Ei kytketty DI5 11
Digitaalitulo 6: Ei kytketty Dl6 12
+24 V DC* +24VD 13
Digitaalimaa, I/O DGND 14
Digitaalitulo/-Iahtd 1 ): Valmis DIO1 15
Digitaalitulo/-lahtd 2 2): Kay DIO2 16
+24 V DC* +24VD 17
Digitaalimaa, I/O DGND 18
Digitaalitulo/-1&htd 3 ¥): Vika DIO3 19
X4
Ohjejannite (+) +VREF 1
Ohjejannite (-) -VREF 2
Maa AGND 3
Analogi S\ ). . Al1+ 4
giatulo 1 (mA tai V) */: Nopeusohje (par. 24.01) A= 5
Analogiatulo 2 (mA tai V) °: Momenttiohje (par. Al2+ 6
32.01) Al2— 7
Al1 virran/jannitteen valinta J1
Al2 virran/jannitteen valinta J2
Termistoritulo TH 8
Maa AGND 9
Analogialahtd 1 (mA): Lahtdvirta AO1 (1) 10
Analogialdhtd 2 (V): Nopeuden oloarvo AO2 (U) 11
Maa AGND 12 :C> i
X5
Taajuusmuuttajien valisen liitdnnan paatevastus J3
B 1
Taajuusmuuttajien valinen liitanta A 2
BGND 3
X6
Safe Torque Off. Molempien piirien on oltava suljet- OUTH L
L L R ouT2 2 I
tuina, jotta taajuusmuuttaja kdynnistyy. Katso vastaa- INT 3 } — j
vaa laiteopasta. N2 7

Ohjauspaneelin liitdnta

Muistiyksikon liitanta

Ohjausyksikon oletuskytkennét
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Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot

Yleista

Tassa luvussa luetellaan ja kuvataan laiteohjelmiston parametrit.

Parametrityypit

Parametrit ovat kayttajan asetettavissa olevia taajuusmuuttajakomentoja (ryhmat
10...99). Parametreja on neljaa eri perustyyppia: oloarvoja, arvoparametreja, arvoa
osoittavia parametreja ja bittid osoittavia parametreja.

Oloarvo

Oloarvot ovat taajuusmuuttajan mittaamia tai laskemia parametreja. Kayttaja voi val-
voa oloarvoja, mutta ei muokata niitd. Oloarvot esiintyvat tavallisesti parametriryh-
missa 1...9.

Luvussa Parametritiedot annetaan lisatietoja oloarvoista, kuten tietoja paivitysvalista
ja kenttavaylavastineesta.

Arvoparametri

Jokaisella arvoparametrilla on kiintea joukko valittavia vaihtoehtoja tai tietty asetus-
alue.

Esimerkki 1: Moottorivaihevian valvonta otetaan kayttoon valitsemalla vaihtoehto (1)
Fault parametrin 46.04 MOT PHASE LOSS valintaluettelosta.

Esimerkki 2: Moottorin nimellisteho (kW) asetetaan kirjoittamalla sopiva arvo (esim.
10) parametriin 99.10 MOT NOM POWER.

Arvoa osoittava parametri

Arvoa osoittava parametri viittaa toisen parametrin arvoon. Lahdeparametri anne-
taan muodossa P.xx.yy, jossa xx = parametriryhma ja yy = parametri. Arvoa osoitta-
valla parametrilla on usein joukko valmiiksi valittuja vaihtoehtoja.

Esimerkki: Moottorin virtasignaali 1.05 CURRENT PERC liitetdan analogialahtéon
AO1 asettamalla parametri 15.01 AO1 PTR arvoon P.01.05.

Bittid osoittava parametri

Bittia osoittava parametri viittaa toisessa parametrissa olevan bitin arvoon, tai sen
arvoksi voidaan asettaa kiinteasti 0 (FALSE) tai 1 (TRUE). Bittia osoittavalla para-
metrilla on usein joukko valmiiksi valittuja vaihtoehtoja.

Kun bittia osoittavaa parametria muutetaan lisdvarusteena saatavasta ohjauspanee-
lista, sen arvoksi asetetaan 0 (naytolla nakyy “C.FALSE”) tai 1 (“C.TRUE”) valitse-
malla CONST. Jos parametrin lahteeksi halutaan maaritella toisen parametrin bitti,
valitaan POINTER.

Arvo, johon viitataan, annetaan muodossa P.xx.yy.zz, jossa xx = parametriryhma,
yy = parametri ja zz = bitin numero.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Esimerkki: Digitaalitulon DI5 tilaa (2.01 DI STATUS -parametrin bitti 4) kdytetédan
jarrun valvontaan asettamalla parametrin 35.02 BRAKE ACKNOWL arvoksi
P.02.01.04.

Huomautus: Jos bittid, johon viitataan, ei ole olemassa, tama tulkitaan asetukseksi
0 (FALSE).

Luvussa Parametritiedot annetaan parametreihin liittyvia lisatietoja, kuten tietoja
esimerkiksi paivitysvalista ja kenttdvaylavastineesta.

Laiteohjelmiston toimintolohkot

Tassa luvussa DriveSPC-PC-tydkalun kautta kaytettavat laiteohjelmiston toiminto-
lohkot kuvataan luokiteltuina parametriryhmiin, joihin useimmat lohkojen tulot/lahdot
kuuluvat. Jos lohkossa on parametriryhman ulkopuolella olevia tuloja tai |ahtdja, siita
ilmoitetaan erikseen. Samalla tavoin parametreihin on merkitty viittaus laiteohjelmis-
ton toimintolohkoon, johon parametrit kuuluvat (jos tallainen lohko on).

Huomautus: Kaikki parametrit eivat ole kaytettavissa laiteohjelmiston toimintolohko-
jen kautta.

SPEED ERROR

TLF4 250 psec )

__________ -

| 3.05 SPEEDREF USED
! 3.06 SPEED ERROR FILT

| 3.07 ACC COMP TORQ)
= N T " _\
@ 1 SPEEDACT 4 "<126.01 SPEED ACT NCTRL

LY

VAREDAN

1
o '(57PI{TE1IZ'!0'R1E)'FRAMPED ! 1 1
o ' <,26.02 SPEED REF NCTRL |
1 . 1
SPEEDREEPOS | <!26.03 SPEED REF PCTRL !
1 SPEED FEED FWD |
it 400 , <126.04 SPEED FEED PCTRL !
rieselid 1 126.05 SPEED STEP .
N 1 1
! {Drive value) ; 126.06 SPEED ERR FTIME |
orevlue 126.07 SPEED WINDOW |
1 N 1
R '26.08 ACC COMP DERTIME !
LGl 126.09 ACC COMP FTIME _ !
Tulosignaalit

Lahtdsignaalit

Tulosignaalien parametriarvot

Osoitinparametrin ilmaisin “<*

Al | W|IN| -~

Parametrin 26.01 arvoksi on maéaritetty P.1.1, eli parametri 1.01 SPEED ACT. “7” tarkoittaa, etta parametri
voi loytya DriveSPC-tyokalun sivulta 7.

6 | Tieto toimintolohkon siséisesta suoritusjarjestyksesté (“TLF4”) ja aikatasosta (“250 psec”). Aikataso
(paivitysvali) on sovelluskohtainen. Katso lohkon aikataso DriveSPC-tydkalusta.

7 | Laiteohjelmiston toimintolohkon ID-numero sovellusohjelmassa

Laiteohjelmiston toimintolohkon suoritusjarjestys valitulle paivitysvalin tunnukselle
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Tama ryhma sisaltda taajuusmuuttajan valvontaan liittyvat perusoloarvot.
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Laiteohjelmiston toimintolohko:

ACTUAL VALUES _,
ACTUAL VALUES mse 3 2mze w

(1) 1.02 SPEED ACT PERC|——>
1.03 FREQUENCY

1.04 CURRENT >

1.05 CURRENT PERC >

1.06 TORQUE [-———>

1.07 DC-VOLTAGE |

1.14 SPEED ESTIMATED [

1.15 TEMP INVERTER |

1.16 TEMPBC|——

1.20 BRAKE RES LOAD |

1.22 INVERTER POWER |———

1.26 ON TIME COUNTER [———

1.27 RUN TIME COUNTER [———

1.28 FAN ON-TIME [———

1.31 MECH TIME CONST [———

1.38 TEMP INT BOARD [ ———

1.01 | SPEED ACT Toimintolohko: SPEED FEEDBACK (sivu 115)

Suodatettu nopeuden oloarvo

metrilla 22.01 SPEED FB SEL. Suodatusaikavakiota voi saataa parametrilla 22.02 SPEED ACT

(rpm). Kaytossa oleva nopeuden takaisinkytkentd on maaritetty para-

FTIME.

1.02 | SPEED ACT PERC Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)
Nopeuden oloarvo prosentteina moottorin tahtinopeudesta.

1.03 | FREQUENCY Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edella)
Taajuusmuuttajan arvioitu lahtétaajuus, Hz.

1.04 | CURRENT Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)
Mitattu moottorin virta ampeereina.

1.05 | CURRENT PERC Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)
Moottorin virta prosentteina moottorin nimellisvirrasta.

1.06 | TORQUE Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edell&)
Moottorin momentti prosentteina moottorin nimellismomentista.

1.07 | DC-VOLTAGE Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)
Mitattu valipiirin tasajannite, V.

1.08 | ENCODER 1 SPEED Toimintolohko: ENCODER (sivu 183)
Pulssianturin 1 nopeus, rpm.

1.09 | ENCODER 1 POS Toimintolohko: ENCODER (sivu 183)

Pulssianturin 1 todellinen sijainti kierroksessa.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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1.10 | ENCODER 2 SPEED

Toimintolohko: ENCODER (sivu 183)

Pulssianturin 2 nopeus, rpm.

1.11 | ENCODER 2 POS

Toimintolohko: ENCODER (sivu 183)

Pulssianturin 2 todellinen sijainti kierroksessa.

Laiteohjelmiston toimintolohko:

POS FEEDBACK
(60)

POS FEEDBACK

36
POSCTR 500 pisec )

112 POSACT|— >
1.13POS2ND ENC|——

112 | POS ACT

Toimintolohko: POS FEEDBACK (katso edella)

Anturin todellinen sijainti.

1.13 | POS 2ND ENC

Toimintolohko: POS FEEDBACK (katso edella)

Pulssianturin 2 skaalattu todellinen sijainti kierroksissa.

1.14 | SPEED ESTIMATED

Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)

Arvioitu moottorin nopeus, rpm

1.15 | TEMP INVERTER

Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)

Jaahdytyselementin mitattu [ampdtila celsiusasteina.

1.16 | TEMP BC

Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)

Jarrukatkojan IGBT-lampédtila celsiusasteina.

1.17 | MOTOR TEMP

Toimintolohko: MOT THERM PROT (sivu 156)

on aina 0.)

Mitattu moottorin lampétila celsiusasteina KTY-anturia kaytettdessa. (PTC-anturia kaytettdessa arvo

1.18 | MOTOR TEMP EST

Toimintolohko: MOT THERM PROT (sivu 156)

Arvioitu moottorin [Ampdtila ce

Isiusasteina.

1.19 | USED SUPPLY VOLT

Toimintolohko: VOLTAGE CTRL (sivu 165)

TAUTO-ID.

Kayttajan maarittdma syottdjannite (parametri 47.04 SUPPLY VOLTAGE) tai automaattisesti maarit-
tyva syoéttdjannite, jos automaattinen tunnistus on otettu kayttéén parametrilla 47.03 SUPPLVOL-

1.20 | BRAKE RES LOAD

Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edella)

Jarruvastuksen arvioitu [Ampétila. Arvo annetaan prosentteina lampdtilasta, jonka vastus saavuttaa
kuormitettaessa parametrissa 48.04 BR POWER MAX CNT asetetulla teholla.

1.21 | CPU USAGE

Toimintolohko: Ei kaytéssa

Suorittimen kuormitus prosentteina.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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1.22

INVERTER POWER Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)

Taajuusmuuttajan lahtéteho kilowatteina.

1.26

ON TIME COUNTER Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)

Laskuri on toiminnassa, kun taajuusmuuttajan virta on kytketty. Laskuri voidaan nollata DriveStudio-
tydkalun avulla.

1.27

RUN TIME COUNTER Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)

Moottorin kayntiajan laskuri. Laskuri on kaytdssa, kun taajuusmuuttaja moduloi. Laskuri voidaan
nollata DriveStudio-tyékalun avulla.

1.28

FAN ON-TIME Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)

Taajuusmuuttajan jadhdytyspuhaltimen kayntiaika. Voidaan nollata syéttamalla 0.

1.31

MECH TIME CONST Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edelld)

Nopeussaatimen automaattisen viritystoiminnon maarittdma taajuusmuuttajan mekaaninen aikavakio
ja laitteisto. Katso parametri 28.16 Pl TUNE MODE sivulla 137.

1.38

TEMP INT BOARD Toimintolohko: ACTUAL VALUES (katso edell&)

Liitantakortin mitattu lampétila celsiusasteina.

1.42

FAN START COUNT Toimintolohko: ei mikaan

Taajuusmuuttajan jaadhdytyspuhaltimen kaynnistysten lukumaara.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 02 I/O VALUES

Tama ryhma sisaltaa tietoja taajuusmuuttajan 1/0-1ahdoista.

2.01

DI STATUS

Toimintolohko: DI (sivu 97)

Digitaalitulojen tilasana. Esimerkki: 000001 = DI1 on kayt0ssa, DI2...DI6 ovat poissa kaytosta.

2.02

RO STATUS

Toimintolohko: RO (sivu 97)

Relelahdon tila. 1 = RO vetaa.

2.03

DIO STATUS

Toimintolohkot: DIO1 (sivu 95), DIO2 (sivu 95), DIO3 (sivu 95)

Digitaalitulojen/-lahtéjen DIO1.

poissa kaytosta.

..3 tilasana. Esimerkki: 001 = DIO1 on kaytdssa, DIO2 ja DIO3 ovat

2.04

Al1

Toimintolohko: Al1 (sivu 99)

Analogiatulon Al1 arvo, yksikkd V tai mA. Tyyppi valitaan JCU-ohjausyksikdn siirtoliittimella J1.

2.05

Al1 SCALED

Toimintolohko: Al1 (sivu 99)

Analogisen tulon Al1 skaalattu

arvo. Katso parametrit 13.04 Al1 MAX SCALE ja 13.05 Al1 MIN SCALE.

2.06

Al2

Toimintolohko: Al2 (sivu 100)

Analogiatulon Al2 arvo, yksikké V tai mA. Tulon tyyppi valitaan JCU-ohjausyksikon siirtoliittimella J2.

2.07

Al2 SCALED

Toimintolohko: Al2 (sivu 100)

Analogisen tulon Al2 skaalattu

arvo. Katso parametrit 13.09 Al2 MAX SCALE ja 13.10 Al2 MIN SCALE.

2.08

AO1

Toimintolohko: AO1 (sivu 103)

Analogialdhddén AO1 arvo, yksikkd mA

2.09

AO2

Toimintolohko: AO2 (sivu 104)

Analogialdahddén AO2 arvo, yksikkd V

2.10

DIO2 FREQ IN

Toimintolohko: DIO2 (sivu 95)

DIO2:n skaalattu arvo, kun sita kaytetdan taajuustulona. Katso parametrit 12.02 DIO2 CONF ja 12.14
DIO2 F MAX...12.17 DIO2 F MIN SCALE.

2.1

DIO3 FREQ OUT

Toimintolohko: DIO3 (sivu 95)

DIO3:n skaalattu arvo, kun sita kaytetdan taajuustulona. Katso parametrit 12.03 DIO3 CONF ja 12.08
DIO3 F MAX...12.11 DIO3 F MIN SCALE.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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212

FBA MAIN CW Toimintolohko: FIELDBUS (sivu 169)
Ohjausvayla kenttavaylatiedonsiirtoa varten.
Loog. = Looginen yhdistelma (esim. bitti AND/OR valintaparametri). Par. = Valintaparametri. Lisatietoja
on kohdassa Tilakaavio sivulla 345.
Bitti Nimi Arvo Tiedot Loog. | Par.
0 STOP* 1 Pysaytys parametrilla 11.03 STOP MODE valitun OR 10.02,
pysaytystilan mukaisesti tai pyydetyn pysaytystilan 10.03,
mukaan (bitit 2...6). Huomaa: Samanaikaisen 10.05,
STOP- ja START-komennon seurauksena on 10.06
pysaytyskomento.
0 Ei toimintoa
1 START 1 Kaynnistys. Huomaa: Samanaikaisen STOP- ja OR 10.02,
START-komennon seurauksena on 10.03,
pysaytyskomento. 10.05,
0 Ei toimintoa 10.06
2 STPMODE 1 Hataseis OFF2 (bitin 0 taytyy olla 1): Taajuusmuut- |AND |-
EM OFF* taja pysaytetaan katkaisemalla moottorin virran-
syo6ttd (vaihtosuuntaajan IGBT:t ovat estotilassa).
Moottori pysahtyy vapaasti pyorien. Taajuusmuut-
taja kdynnistyy uudelleen vasta, kun seuraava nou-
seva reuna vastaanotetaan kayntilupasignaalin
ollessa paalla.
0 Ei toimintoa
3 STPMODE 1 Hataseis OFF3 (bitin 0 taytyy olla 1): Pysaytetdan |AND |[10.10
EM STOP* aikana, joka on maaritetty parametrissa 25.11 EM
STOP TIME.
0 Ei toimintoa
4 STPMODE 1 Hataseis OFF1 (bitin 0 taytyy olla 1): Pysaytys AND |10.11
OFF1* valitun hidastusajan mukaan.
0 Ei toimintoa
5 STPMODE 1 Pysaytys valitun hidastusajan mukaan. - 11.03
RAMP* 0 Ei toimintoa
6 STPMODE 1 Pysaytys vapaasti pyorien. - 11.03
COAST* 0 Ei toimintoa
7 RUN 1 Kayntilupasignaali aktiivinen. AND [10.09
ENABLE 0 Kaynninestosignaali paalla.
8 RESET 0->1 | Aktiivisen vian kuittaus. OR 10.08
muu | Ei toimintoa
9 JOGGING 1 |1 Jog-toiminto 1 kayttdon. Katso kohta Jog-toiminto | OR 10.07
sivulla 47.
0 Jog-toiminto 1 pois kaytosta.
* Jos kaikkien pysaytystavan bittien (2...6) asetus on 0, pysaytystapa valitaan parametrilla 11.03
STOP MODE. Pysaytys vapaasti pyorien (bitti 6) ohittaa hatapysaytyksen (bitti 2/3/4). Hatapysaytys
ohittaa normaalin ramppipysaytyksen (bitti 5).
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2.12

FBA MAIN CW (jatkoa edelliselta sivulta)

Bitti Nimi Arvo Tiedot Loog. | Par.
10 JOGGING 2 |1 Jog-toiminto 2 kayttéon. Katso kohta Jog-toiminto | OR 10.14
sivulla 47.
0 Jog-toiminto 2 pois kaytdsta.
11 REMOTE 1 Kenttéavayldohjaus mahdollinen. - -
CMD 0 Kenttavayldohjaus pois kaytosta.
12 RAMP OUT |1 Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin 1&ht6 nol- |- -
0 laan. Taajuusmuuttaja pysahtyy. (Virta- ja tasajanni-
terajat ovat voimassa).
0 Ei toimintoa
13 RAMP HOLD |1 Pida ramppiarvo (kiihdytysajan funktiogeneraattorin | - -
18ht6 pidetaan).
0 Ei toimintoa
14 RAMPINO |1 Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin tulo - -
nollaan.
0 Ei toimintoa
15 EXT1/EXT2 |1 Siirry ulkoiseen ohjauspaikkaan EXT2. OR 34.01
0 Siirry ulkoiseen ohjauspaikkaan EXT1.
16 REQ 1 Aktivoi kdynnistyksen esto. - -
STARTINH  [g Ei vahinkokaynnistyksen estoa.
17 LOCAL CTL |1 Pyytaa paikallisohjaukselta ohjaussanan. Kayte- - -
téaan, kun taajuusmuuttajaa ohjataan PC-tydka-
lusta tai ohjauspaneelista paikallisen kenttavaylan
valityksella.
- Paikallinen kenttavayla: Siirry paikallisohjauk-
seen kenttavaylan valityksella (ohjaus kenttavaylan
ohjaussanan tai ohjearvon avulla).
Kenttavayla ottaa ohjauksen hoitaakseen.
- Ohjauspaneeli tai PC-tyokalu: siirry paikallisoh-
jaukseen.
0 Ulkoisen ohjauksen pyyntd.
18 FBLOCAL 1 Kenttavaylan paikallisohjauksen pyynto. - -
REF 0 Ei kenttévéylan paikallisohjausta.
19...27 | Ei kaytossa
28 Cw B28 Vapaasti ohjelmoitavat ohjausbitit. - -
29 CW B29
30 CW B30
31 CW B31

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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213

FBA MAIN SW

Toimintolohko: FIELDBUS (sivu 169)

Tilasana kenttavaylatiedonsiirtoa varten. Lisatietoja on kohdassa Tilakaavio sivulla 345.

Bitti Nimi Arvo Tiedot
0 READY 1 Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan kaynnistyskomennon.
0 Taajuusmuuttaja ei ole valmis.
1 ENABLED 1 Ulkoinen kayntilupasignaali on vastaanotettu.
0 Ulkoista kayntilupasignaalia ei ole vastaanotettu.
2 RUNNING 1 Taajuusmuuttaja moduloi.
0 Taajuusmuuttaja ei moduloi.
3 REF 1 Normaali toiminta on kaytdssa. Taajuusmuuttaja kay ja seuraa
RUNNING annettua ohjetta.
0 Normaali toiminta estetty. Taajuusmuuttaja ei seuraa annettua
ohjetta (taajuusmuuttaja esim. moduloi magnetointivaiheessa).
4 EM OFF 1 Hatapysaytys OFF2 on aktiivinen.
(OFF2) 0 Hatapysaytys OFF2 ei ole aktiivinen.
5 EM STOP 1 Hatépysaytys OFF3 (ramppipysaytys) on aktiivinen.
(OFF3) 0 Hatapysaytys OFF3 ei ole aktiivinen.
6 ACK 1 Kéaynnistyksen esto on aktiivinen.
STARTINH 0 Kaynnistyksen esto ei ole aktiivinen.
7 ALARM 1 Halytys on aktiivinen. Lisatietoja on luvussa Vianhaku.
0 Ei halytysta.
8 AT SETPOINT |1 Taajuusmuuttaja on ohjearvossa. Oloarvo on yhté suuri kuin ohjearvo.
(Nopeuden oloarvon ja nopeusohjeen valinen ero on parametrin
26.07 SPEED WINDOW maarittaman nopeusikkunan sisalla.)
0 Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut ohjearvoa.
9 LIMIT 1 Momentti- tai virtaraja (mik& tahansa) rajoittaa toimintaa.
0 Toiminta on momentti/virtarajojen mukaista.
10 |ABOVE LIMIT |1 Nopeuden oloarvo ylittda raja-arvon 22.07 ABOVE SPEED LIM.
0 Nopeuden oloarvo on maaritettyjen rajojen mukainen.
11 EXT2 ACT 1 Ulkoinen ohjaus EXT2 on aktiivinen.
0 Ulkoinen ohjaus EXT1 on aktiivinen.
12 LOCAL FB 1 Paikallisohjaus kenttédvaylan kautta on aktiivinen.
0 Paikallisohjaus kenttavaylan kautta ei ole aktiivinen.
13 ZERO SPEED |1 Taajuusmuuttajan nopeus on parametrilla 22.05 ZERO SPEED
LIMIT asetetun rajan alapuolella.
0 Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut nollanopeusrajaa.
14 REV ACT 1 Taajuusmuuttaja kay taakse.
0 Taajuusmuuttaja kay eteen.
15 Ei kaytossa
16 FAULT 1 Vika on aktiivinen. Lisatietoja on luvussa Vianhaku.
0 Ei aktiivista vikaa.
17 LOCAL 1 Paikallisohjaus on aktiivinen, toisin sanoen taajuusmuuttajaa ohjataan
PANEL PC-tydkalun tai ohjauspaneelin valityksella.
0 Paikallisohjaus ei ole aktiivinen.
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2.13

FBA MAIN SW (jatkoa edelliselta sivulta)

Bitti Nimi | Arvo | Tiedot
18...26 | Ei kdytdssa Speed and Torque Control -ohjelman kanssa.
27 REQUEST CTL 1 Ohjaussana pyydetaan kenttavaylasta.
0 Ohjaussanaa ei pyydeta kenttavaylasta.
28 SW B28 Ohjelmoitavat tilabitit (elleivat ne maaraydy kiinteasti
29 SW B29 kaytetyn
30 SW B30 profiil.i'n "mu"kaar'\).. Katso"par"ametrit 50.08...50.11 ja
31 SWB31 kenttavaylasovittimen kayttdopas.

214

FBA MAIN REF1

Toimintolohko: FIELDBUS (sivu 169)

Skaalattu kenttéavaylaohje 1. Katso parametria 50.04 FBA REF1 MODESEL.

215

FBA MAIN REF2

Toimintolohko: FIELDBUS (sivu 169)

Skaalattu kenttéavaylaohje 2. Katso parametria 50.05 FBA REF2 MODESEL.

2.16

FEN DI STATUS

Toimintolohko: ENCODER (sivu 183)

Taajuusmuuttajan lisékorttipaikoissa 1 ja 2 olevien FEN-xx-anturiliitdnt6jen digitaalitulojen tilat. Esimerkki:

000001 (01h) = Korttipaikassa 1 olevan FEN-xx-litdnnan DI1-tulo ON, kaikki muut tulot OFF.
000010 (02h) = Korttipaikassa 1 olevan FEN-xx-litannan DI2-tulo ON, kaikki muut tulot OFF.
10h) = Korttipaikassa 2 olevan FEN-xx-litdnnan DI1-tulo ON, kaikki muut tulot OFF.
100000 (20h) = Korttipaikassa 2 olevan FEN-xx-liitannan DI2-tulo ON, kaikki muut tulot OFF.

010000

217

D2D MAIN CW

Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (sivu 178)

Ohjaussana taajuusmuuttajasta toiseen, saatu taajuusmuuttajien valisen linkin kauttaKatso myos
oloarvosignaali 2.18..

Bitti Tiedot
0 Pysaytys.
1 Kaynnistys.
2...6 | Ei kaytossa.
7 Kayntilupasignaali. Oletusarvoisesti ei kytketty orjataajuusmuuttajassa.
8 Kuittaus. Oletusarvoisesti ei kytketty orjataajuusmuuttajassa.
9...14 | Vapaasti osoitettavissa bittid osoittavien parametrien avulla.
15 | Valinta EXT1/EXT2. 0 = EXT1 kaytossa, 1 = EXT2 kaytdssa. Oletusarvoisesti ei kytketty
orjataajuusmuuttajassa.
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218 | D2D FOLLOWER CW Toimintolohko: DRIVE LOGIC (sivu 86)
Taajuusmuuttajien valinen ohjaussana, joka lahetetaan oletusarvoisesti orjataajuusmuuttajille. Katso
myds laiteohjelmiston toimintolohko D2D COMMUNICATION sivulla 178.
Bitti Tiedot
0 Pysaytys.
1 Kaynnistys.
2...6 | Eikaytossa.
7 Kayntilupasignaali.
8 Kuittaus.
9...14 | Ei kaytdssa.
15 | Valinta EXT1/EXT2. 0 = EXT1 kaytossa, 1 = EXT2 kaytossa.
219 | D2D REF1 Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (sivu 178)
Ohjearvo 1 taajuusmuuttajasta toiseen, saatu taajuusmuuttajien valisen linkin kautta.
2.20 | D2D REF2 Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (sivu 178)

Ohjearvo 2 taajuusmuuttajasta toiseen, saatu taajuusmuuttajien valisen linkin kautta.
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Ryhma 03 CONTROL VALUES

3.01

SPEED REF1 Toimintolohko: SPEED REF SEL (sivu 121)

Nopeusohje 1, rpm.

3.02

SPEED REF2 Toimintolohko: SPEED REF SEL (sivu 121)

Nopeusohje 2, rpm.

3.03

SPEEDREF RAMP IN Toimintolohko: SPEED REF MOD (sivu 122)

Nopeusohjeen rampin tulo, rpm.

3.04

SPEEDREF RAMPED Toimintolohko: SPEED REF RAMP (sivu 125)

Nopeusohje, jossa ramppi ja muoto, rpm.

3.05

SPEEDREF USED Toimintolohko: SPEED ERROR (sivu 129)

Kaytetty nopeusohje (rpm) (ohje ennen nopeusvirheen laskentaa).

3.06

SPEED ERROR FILT Toimintolohko: SPEED ERROR (sivu 129)

Suodatettu nopeusvirheen arvo (rpm).

3.07

ACC COMP TORQ Toimintolohko: SPEED ERROR (sivu 129)

Kiihtyvyyden kompensoinnin 1&hté (momentti prosentteina).

3.08

TORQ REF SP CTRL Toimintolohko: SPEED CONTROL (sivu 133)

Nopeussaatimen 1ahdon rajoitettu momentti (%).

3.09

TORQ REF1 Toimintolohko: TORQ REF SEL (sivu 140)

Momenttiohje 1 (%).

3.10

TORQ REF RAMPED Toimintolohko: TORQ REF MOD (sivu 141)

Rampitettu momenttiohje (%).

3.1

TORQ REF RUSHLIM Toimintolohko: TORQ REF MOD (sivu 141)

Ryntaysohjauksella rajoitettu momenttiohje (%). Momentti on rajoitettu, jotta nopeus pysyy paramet-
reilla 20.01 MAXIMUM SPEED ja 20.02 MINIMUM SPEED rajoitettujen minimi- ja maksimiarvojen
valissa.

3.12

TORQUE REF ADD Toimintolohko: TORQ REF SEL (sivu 140)

Momenttiohjeen lisays (%).

3.13

TORQ REF TOTC Toimintolohko: REFERENCE CTRL (sivu 148)

Momentinohjauksen momenttiohje prosentteina. Kun parametrin 99.05 MOTOR CTRL MODE asetus
on (1) Scalar, tama arvo pakotetaan nollaan.

3.14

BRAKE TORQ MEM Toimintolohko: MECH BRAKE CTRL (sivu 150)

Mekaanisen jarrun sulkukomennon yhteydessa tallennettu momenttiarvo (prosentteina).

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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3.15 | BRAKE COMMAND Toimintolohko: MECH BRAKE CTRL (sivu 150)
Jarrun paalla/pois-komento. 0 = Suljettu. 1 = Auki. Tama signaali kytketaan relelahtéon jarrun paalla/
pois-ohjausta varten (se voidaan kytked myds digitaalilahtodn). Lisatietoja on kohdassa Mekaanisen
Jarrun ohjaus sivulla 52.

3.16 | FLUX REF USED Toimintolohko: MOTOR CONTROL (sivu 153)
Kaytetty vuo-ohje prosentteina.

3.17 | TORQUE REF USED Toimintolohko: MOTOR CONTROL (sivu 153)
Kéytetty/rajoitettu momenttiohje (%).

3.20 | MAX SPEED REF Toimintolohko: LIMITS (sivu 111)
Maksiminopeuden ohje.

3.21 | MIN SPEED REF Toimintolohko: LIMITS (sivu 111)

Miniminopeuden ohje.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 06 DRIVE STATUS

6.01 | STATUS WORD 1 Toimintolohko: DRIVE LOGIC (sivu 86)
Tilasana 1.
Bitti Nimi Arvo Tiedot
0 READY 1 | Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan k&ynnistyskomennon.
0 | Taajuusmuuttaja ei ole valmis.
1 ENABLED 1 | Ulkoinen kayntilupasignaali on vastaanotettu.
0 | Ulkoista kdyntilupasignaalia ei ole vastaanotettu.
2 STARTED 1 | Taajuusmuuttaja on vastaanottanut kaynnistyskomennon.
0 | Taajuusmuuttaja ei ole vastaanottanut kdynnistyskomentoa.
3 RUNNING 1 | Taajuusmuuttaja moduloi.
0 | Taajuusmuuttaja ei moduloi.
4 EM OFF (OFF2) 1 | Hatapysaytys OFF2 on aktiivinen.
0 |Hatapysaytys OFF2 ei ole aktiivinen.
5 EM STOP 1 | Hatapysaytys OFF3 (ramppipysaytys) on aktiivinen.
(OFF3) 0 |Hatapysaytys OFF3 ei ole aktiivinen.
6 ACK STARTINH 1 | Kéynnistyksen esto on aktiivinen.
0 |Kaynnistyksen esto ei ole aktiivinen.
7 ALARM 1 | Halytys on aktiivinen. Liséatietoja on luvussa Vianhaku.
0 | Eihalytysta
8 EXT2 ACT 1 | Ulkoinen ohjaus EXT2 on aktiivinen.
0 | Ulkoinen ohjaus EXT1 on aktiivinen.
9 LOCAL FB 1 | Paikallisohjaus kenttédvaylan kautta on aktiivinen.
0 | Paikallisohjaus kenttavaylan kautta ei ole aktiivinen.
10 FAULT 1 | Vika on aktiivinen. Lisatietoja on luvussa Vianhaku.
0 |Eivikaa
11 LOCAL PANEL 1 | Paikallisohjaus on aktiivinen, toisin sanoen taajuusmuuttajaa
ohjataan PC-tytkalun tai ohjauspaneelin valityksella.
0 | Paikallisohjaus ei ole aktiivinen.
12 NOT FAULTED 1 |Eivikaa
0 |Vika on aktiivinen. Lisatietoja on luvussa Vianhaku.
13...15| Varattu
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6.02 | STATUS WORD 2 Toimintolohko: DRIVE LOGIC (sivu 86)
Tilasana 2.
Bitti Nimi Arvo Tiedot
0 START ACT 1 | Taajuusmuuttajan kaynnistyskomento on aktiivinen.
0 | Taajuusmuuttajan kaynnistyskomento ei ole aktiivinen.
1 STOP ACT 1 | Taajuusmuuttajan pysaytyskomento on aktiivinen.
0 | Taajuusmuuttajan pysaytyskomento ei ole aktiivinen.
2 READY RELAY 1 | Toimintavalmis: kayntilupasignaali paalla, ei vikaa, hatapysaytyssig-

naali pois paalta, ei ID-ajon estoa. Kytketty oletusarvoisesti
DIO1:een parametrilla 12.04 DIO1 OUT PTR. (Voidaan kytkea
vapaasti mihin tahansa.)

0 | Ei toimintavalmis.
3 MODULATING 1 | Modulointi: IGBT-ohjaus on toiminnassa, eli taajuusmuuttaja KAY.
0 | Ei modulointia: IGBT-ohjaus ei ole toiminnassa.
4 REF RUNNING 1 | Normaali toiminta. Taajuusmuuttaja kdy. Taajuusmuuttaja
seuraa annettua ohjetta.
0 | Normaali toiminta estetty. Taajuusmuuttaja ei seuraa annettua
ohjetta (taajuusmuuttaja esim. moduloi magnetointivaiheessa).
5 JOGGING 1 | Jog-toiminto 1 tai 2 on aktiivinen.
0 | Jog-toiminto ei ole aktiivinen.
6 OFFA1 1 | Hatapysaytys OFF1 on aktiivinen.
0 |Hatapysaytys OFF1 ei ole aktiivinen.
7 START INH 1 | Maskattava (parametrilla 10.12 START INHIBIT) kdynnistyksen esto
MASK on aktiivinen.
0 | Ei (maskattavaa) vahinkokaynnistyksen estoa.
8 START INH 1 | Ei-maskattava vahinkokaynnistyksen esto on aktiivinen.
NOMASK 0 |Ei (maskattavaa) vahinkokaynnistyksen estoa.
9 CHRG REL 1 | Latausrele on kiinni.
CLOSED 0 |Latausrele on auki.
10 |STOACT 1 | Safe Torque Off -toiminto on aktiivinen. Katso parametri 46.07 STO
DIAGNOSTIC.
Safe Torque Off -toiminto ei ole aktiivinen.
11 Varattu
12 |RAMPINO 1 | Ramppigeneraattorin tulo pakotetaan nollaan.
0 | Normaali toiminta
13 |RAMP HOLD 1 | Ramppigeneraattorin [ahtd pidetaan.
0 | Normaali toiminta
14 |RAMP OUTO 1 | Ramppigeneraattorin I&ht6 pakotetaan nollaan.
0 | Normaali toiminta
15 |DATA LOGGER 1 | Taajuusmuuttajan dataloggeri on kaytéssa, eika sita ole laukaistu.
ON 0 | Taajuusmuuttajan dataloggeri on poissa kaytosta, tai sen laukaisu-

viive ei viela ole kulunut. Lisatietoja on DriveStudio-ohjelman kaytto-
oppaassa.
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6.03 | SPEED CTRL STAT Toimintolohko: DRIVE LOGIC (sivu 86)

Nopeuden sdadon tilasana.

Bitti Nimi Arvo Tiedot

0 SPEED ACT 1 | Nopeuden oloarvo on negatiivinen.

NEG

1 ZERO SPEED 1 | Nopeuden oloarvo on saavuttanut nollanopeusrajan (parametri
22.05 ZERO SPEED LIMIT).

2 ABOVE LIMIT 1 | Nopeuden oloarvo on ylittanyt valvontarajan (parametri 22.07
ABOVE SPEED LIM).

3 AT SETPOINT 1 | Parametrien 1.01 SPEED ACT ja 3.03 SPEEDREF RAMP IN
(nopeussaaddssa) tai 3.05 SPEEDREF USED (paikkasdadossa)
valinen ero on nopeusikkunan (26.07 SPEED WINDOW) sisalla.

4 BAL ACTIVE 1 | Nopeussaatimen 1ahdon stabilointi on aktiivinen (28.09
SPEEDCTRL BAL EN).

5 PI TUNE 1 | Nopeusohjaimen automaattinen viritys on aktiivinen.

ACTIVE

6 PI TUNE REQ 1 | Nopeusohjaimen automaattinen viritys, pyydetaan parametrilla
28.16 PI TUNE MODE.

7 PI TUNE DONE 1 | Nopeussaatimen automaattinen viritys on suoritettu.

8...15 | Varattu

6.05 | LIMIT WORD 1 Toimintolohko: DRIVE LOGIC (sivu 86)
Rajasana 1.
Bitti Nimi Arvo Tiedot
0 TORQ LIM 1 | Taajuusmuuttajan momenttia rajoitetaan moottorin s&&dolla
(alijannitesaato, ylijannitesaato, virranrajoitus, napakulman saato
tai maksimimomentin rajoitus) tai parametrilla 20.06 MAXIMUM
TORQUE tai 20.07 MINIMUM TORQUE. Rajoituksen lahde
valitaan parametrilla 6.07 TORQ LIM STATUS.
1 SPD CTL TLIM 1 | Nopeussaatimen 1ahddn minimimomenttiraja on aktiivinen. Raja
MIN otetaan kayttdon parametrilla 28.10 MIN TORQ SP CTRL.
2 SPD CTL TLIM 1 | Nopeussaatimen 1ahdon maksimimomenttiraja on aktiivinen.
MAX Raja otetaan kayttodn parametrilla 28.11 MAX TORQ SP CTRL.
3 TORQ REF 1 | Momenttiohjeen (3.09 TORQ REF1) maksimiraja on aktiivinen.
MAX Raja otetaan kayttoon parametrilla 32.04 MAXIMUM TORQ REF.
4 TORQ REF MIN| 1 | Momenttiohjeen (3.09 TORQ REF1) minimiraja on aktiivinen.
Raja otetaan kayttddn parametrilla 32.05 MINIMUM TORQ REF.
5 TLIM MAX 1 | Ryntayssuoja rajoittaa momenttiohjeen maksimiarvoa maksi-
SPEED minopeusrajan 20.01 MAXIMUM SPEED takia.
6 TLIM MIN 1 | Ryntayssuoja rajoittaa momenttiohjeen minimiarvoa miniminope-
SPEED usrajan 20.02 MINIMUM SPEED takia.
7...15 | Varattu
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6.07 | TORQ LIM STATUS Toimintolohko: DRIVE LOGIC (sivu 86)

Momenttisaatimen rajoituksen tilasana.

Bitti Nimi Arvo Tiedot

0 UNDERVOLTAGE 1 |Valipiirin DC-alijannite *

1 OVERVOLTAGE 1 |Valipiirin DC-ylijannite *

2 MINIMUM TORQUE 1 |Momenttiohjeen minimiraja on aktiivinen. Raja otetaan
kayttéon parametrilla 20.07 MINIMUM TORQUE. *

3 MAXIMUM TORQUE 1 |Momenttiohjeen maksimiraja on aktiivinen. Raja otetaan
kayttéon parametrilla 20.06 MAXIMUM TORQUE. *

4 INTERNAL CURRENT 1 [Vaihtosuuntaajan lahtdvirtaraja on aktiivinen. Bitit 8...11
osoittavat, mika virtaraja on aktiivinen.

5 LOAD ANGLE 1 |Vain kestomagneettimoottorit: Napakulman raja on aktiivi-
nen, eli moottori ei voi tuottaa suurempaa vaantémomenttia.

6 MOTOR PULLOUT 1 |Vain epatahtimoottorit: Moottorin maksimimomentin raja on
aktiivinen, eli moottori ei voi tuottaa suurempaa vaantémo-
menttia.

7 Varattu

8 THERMAL 1 |[Bitti 4 = 0: P&&piirin terminen raja rajoittaa tulovirtaa. Bitti 4
= 1: Paapiirin terminen raja rajoittaa lahtdvirtaa.

9 I2MAX CURRENT 1 |Vaihtosuuntaajan lahtovirtaraja on aktiivinen. **

10 USER CURRENT 1 |Vaihtosuuntaajan l&htévirran maksimiraja on aktiivinen. Raja
otetaan kayttodn parametrilla 20.05 MAXIMUM CURRENT. **

11...15 | Varattu

* Vain yksi biteista 0...3 voi olla kdytdssé samanaikaisesti. Tavallisesti bitti iimoittaa ensin ylitettavan

rajan.

**JVain 9 tai 10 voi olla kdytdssa samanaikaisesti. Tavallisesti bitti iimoittaa ensin ylitettdvan rajan.

6.12 | OP MODE ACK Toimintolohko: REFERENCE CTRL (sivu 148)

Toimintatilaa koskeva tilatieto:
Scalar, 11 = Forced magn (DC

0 = Stopped, 1 = Speed, 2 = Torque, 3 = Min, 4 = Max, 5 = Add, 10 =
-pito).

6.14

SUPERV STATUS

Toimintolohko: SUPERVISION (sivu 143)

Valvonnan tilasana. Katso my6s parametriryhma 33 (sivu 143).

Bitti Nimi Arvo Tiedot

0 SUPERV FUNC1 1 [Valvontatoiminto 1 on aktiivinen (alaraja alittuu tai ylaraja
STATUS ylittyy)

1 SUPERV FUNC2 1 [Valvontatoiminto 2 on aktiivinen (alaraja alittuu tai ylaraja
STATUS ylittyy)

2 SUPERV FUNC3 1 [Valvontatoiminto 3 on aktiivinen (alaraja alittuu tai ylaraja
STATUS ylittyy)

3...15 | Varattu
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6.17 | BIT INVERTED SW

Toimintolohko: ei mikaan

Nayttda parametreilla 33.17...33.22. valittujen bittien kadanteisarvot.

Bitti

Nimi

Tiedot

INVERTED BITO

Katso parametri 33.17 BITO INVERT SRC.

INVERTED BIT1

Katso parametri 33.18 BIT1 INVERT SRC.

INVERTED BIT2

Katso parametri 33.19 BIT2 INVERT SRC.

INVERTED BIT3

Katso parametri 33.20 BIT3 INVERT SRC.

INVERTED BIT4

Katso parametri 33.21 BIT4 INVERT SRC.

|| WIN|—~|O

INVERTED BIT5

Katso parametri 33.22 BIT5 INVERT SRC.
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8.01

ACTIVE FAULT

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Viimeisimman (aktiivisen) vian

vikakoodi.

8.02

LAST FAULT

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Toiseksi viimeisimman vian vikakoodi.

8.03

FAULT TIME HI

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Aktiivisen vian tapahtumisaika (todellinen aika ja paalldoloaika) muodossa pv.kk.vv (= paiva.kuu-

kausi.vuosi)

8.04

FAULT TIME LO

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Aktiivisen vian tapahtumisaika (todellinen aika ja paallaoloaika) muodossa hh.mm.ss (= tunnit.minuu-
tit.sekunnit).

8.05

ALARM LOGGER 1

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Halytysmuisti1. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan luvussa Vianhaku. Voidaan nollata

syo6ttamalla arvo 0.

Bitti

Halytys

BRAKE START TORQUE

BRAKE NOT CLOSED

BRAKE NOT OPEN

SAFE TORQUE OFF

STO MODE CHANGE

MOTOR TEMP

EMERGENCY OFF

RUN ENABLE

OIN|O|O|A|WIN=|O

ID-RUN

©

EMERGENCY STOP

-
o

POSITION SCALING

—_
—_

BR OVERHEAT

N
N

BC OVERHEAT

N
w

DEVICE OVERTEMP

—
N

INTBOARD OVERTEMP

-
(&)

BC MOD OVERTEMP
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8.06 | ALARM LOGGER 2 Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Halytysmuisti 2. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan luvussa Vianhaku. Voidaan nollata
syo6ttamalla arvo 0.

Bitti Halytys

0 IGBT OVERTEMP

1 FIELDBUS COMM

2 LOCAL CTRL LOSS

3 Al SUPERVISION

4 Varattu

5 NO MOTOR DATA

6 ENCODER 1 FAIL

7 ENCODER 2 FAIL

8 LATCH POS 1 FAIL

9 LATCH POS 2 FAIL

10 ENC EMUL FAILURE

11 FEN TEMP FAILURE

12 ENC MAX FREQ

13 ENC REF ERROR

14 RESOLVER ERR

15 ENCODER 1 CABLE
8.07 | ALARM LOGGER 3 Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Halytysmuisti3. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan luvussa Vianhaku. VVoidaan nollata
sy6ttamalla arvo 0.

Bitti Halytys

ENCODER 2 CABLE
D2D COMM

D2D BUF OVLOAD
PS COMM
RESTORE

CUR MEAS CALIB
AUTOPHASING
EARTH FAULT
Varattu

MOTOR NOM VALUE
D2D CONFIG
STALL

...14 | Varattu

SPEED FEEDBACK

OIN|O[O|B|WIN|—~|O

©

-
o

—
=N

N
N

-
(&)}
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8.08

ALARM LOGGER 4 Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Halytysmuisti 4. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan luvussa Vianhaku. Voidaan nollata

syo6ttamalla arvo 0.

Bitti Halytys

OPTION COMM LOSS

SOLUTION ALARM

.5 Varattu

PROT. SET PASS

.8 Varattu

DC NOT CHARGED

N ERERIDNEE

0 SPEED TUNE FAIL
1...15 | Varattu

8.09

ALARM LOGGER 5 Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Halytysmuisti 5. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan luvussa Vianhaku. Voidaan nollata

syo6ttamalla arvo 0.

Bitti Halytys

0...15 | Varattu

8.10

ALARM LOGGER 6 Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Halytysmuisti 6. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan luvussa Vianhaku. Voidaan nollata

sy6ttamalla arvo 0.

Bitti Halytys

0...1 Varattu

2 LOW VOLT MOD CON

3...15 | Varattu
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8.15 | ALARM WORD 1 Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Halytyssana 1. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan luvussa Vianhaku. Halytyssana paivitetaan
eli signaalin vastaava halytysbitti tyhjennetdan, kun halytys paattyy.

Bitti Halytys

0 BRAKE START TORQUE

1 BRAKE NOT CLOSED

2 BRAKE NOT OPEN

3 SAFE TORQUE OFF

4 STO MODE CHANGE

5 MOTOR TEMP

6 EMERGENCY OFF

7 RUN ENABLE

8 ID-RUN

9 EMERGENCY STOP

10 POSITION SCALING

11 BR OVERHEAT

12 BC OVERHEAT

13 DEVICE OVERTEMP

14 INTBOARD OVERTEMP

15 BC MOD OVERTEMP
8.16 | ALARM WORD 2 Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Halytyssana 2. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan luvussa Vianhaku. Halytyssana paivitetdan
eli signaalin vastaava halytysbitti tyhjennetdan, kun halytys paattyy.

Bitti Halytys

IGBT OVERTEMP
FIELDBUS COMM
LOCAL CTRL LOSS
Al SUPERVISION
Varattu

NO MOTOR DATA
ENCODER 1 FAIL
ENCODER 2 FAIL
LATCH POS 1 FAIL
LATCH POS 2 FAIL
ENC EMUL FAILURE
FEN TEMP FAILURE
ENC MAX FREQ
ENC REF ERROR
RESOLVER ERR
ENCODER 1 CABLE

(N[O |[WIN|-2|O

©

-
o

—_
N

N
N

-
w

-
SN

-
(&)}
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8.17 | ALARM WORD 3 Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)
Halytyssana 3. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetaan luvussa Vianhaku. Halytyssana paivitetaan
eli signaalin vastaava halytysbitti tyhjennetaan, kun halytys paattyy.

Bitti Halytys

0 ENCODER 2 CABLE

1 D2D COMM

2 D2D BUF OVLOAD

3 PS COMM

4 RESTORE

5 CUR MEAS CALIB

6 AUTOPHASING

7 EARTH FAULT

8 Varattu

9 MOTOR NOM VALUE

10 D2D CONFIG

11 STALL

12...14 | Varattu

15 SPEED FEEDBACK
8.18 | ALARM WORD 4 Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (sivu 160)

Halytyssana 4. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan luvussa Vianhaku. Halytyssana paivitetdan
eli signaalin vastaava halytysbitti tyhjennetdan, kun halytys paattyy.

Bitti

Halytys

OPTION COMM LOSS

SOLUTION ALARM

Varattu

PROT. SET PASS

Varattu

DC NOT CHARGED

SPEED TUNE FAIL

N ERIEINEE

.15

Varattu
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Ryhma 09 SYSTEM INFO

9.01

DRIVE TYPE Toimintolohko: Ei mik&an

Nayttda taajuusmuuttajan sovelluksen tyypin.
(1) ACSM1 Speed: Speed and Torque Control -ohjelma

9.02

DRIVE RATING ID Toimintolohko: Ei mik&an

Nayttaa taajuusmuuttajan vaihtosuuntaajan tyypin.

(0) Unconfigured, (1) ACSM1-xxAx-02A5-4, (2) ACSM1-xxAx-03A0-4, (3) ACSM1-xxAx-04A0-4,
(4) ACSM1-xxAx-05A0-4, (5) ACSM1-xxAx-07A0-4, (6) ACSM1-xxAx-09A5-4,

(7) ACSM1-xxAx-012A-4, (8) ACSM1-xxAx-016A-4, (9) ACSM1-xxAx-024A-4,

(10) ACSM1-xxAx-031A-4, (11) ACSM1-xxAx-040A-4, (12) ACSM1-xxAx-046A-4,

(13) ACSM1-xxAx-060A-4, (14) ACSM1-xxAx-073A-4, (15) ACSM1-xxAx-090A-4,

(20) ACSM1-xxAx-110A-4, (21) ACSM1-xxAx-135A-4, (22) ACSM1-xxAx-175A-4,

(23) ACSM1-xxAx-210A-4, (24) ACSM1-xxCx-024A-4, (25) ACSM1-xxCx-031A-4,

(26) ACSM1-xxCx-040A-4, (27) ACSM1-xxCx-046A-4, (28) ACSM1-xxCx-060A-4,

(29) ACSM1-xxCx-073A-4, (30) ACSM1-xxCx-090A-4, (31) ACSM1-xxLx-110A-4,

(32) ACSM1-xxLx-135A-4, (33) ACSM1-xxLx-175A-4, (34) ACSM1-xxLx-210A-4,

(35) ACSM1-xxLx-260A-4, (63) ACSM1-390A-4, (64) ACSM1-500A-4, (65) ACSM1-580A-4,
(67) ACSM1-635A-4

9.03

FIRMWARE ID Toimintolohko: Ei mikaan

Nayttaa laiteohjelmiston nimen, esimerkiksi UMFI.

9.04

FIRMWARE VER Toimintolohko: Ei mikaan

Nayttda taajuusmuuttajan laiteohjelmistoversion, esim. 0x1510.

9.05

FIRMWARE PATCH Toimintolohko: Ei mikaan

Tuo naytodlle taajuusmuuttajassa kaytetyn firmware-paivityksen.

9.10

INT LOGIC VER Toimintolohko: Ei mik&an

Nayttaa tehoyksikon liitdnnan logiikkaversion.

9.11

SLOT 1 VIE NAME Toimintolohko: Ei mik&aén

Nayttaa lisdkorttipaikan 1 lisdvarustemoduulin VIE-logiikan tyypin.

9.12

SLOT 1 VIE VER Toimintolohko: Ei mik&aan

Nayttaa lisdkorttipaikan 1 lisdvarustemoduulin VIE-logiikan version.

9.13

SLOT 2 VIE NAME Toimintolohko: Ei mik&an

Nayttaa lisdkorttipaikan 2 lisdvarustemoduulin VIE-logiikan tyypin.

9.14

SLOT 2 VIE VER Toimintolohko: Ei mik&aan

Nayttaa lisdkorttipaikan 2 lisdvarustemoduulin VIE-logiikan version.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot




85

9.20 | OPTION SLOT 1 Toimintolohko: Ei mikaan
Nayttaa valinnaisen lisakorttipaikan 1 tyypin.
(0) NO OPTION, (1) NO COMM, (2) UNKNOWN, (3) FEN-01, (4) FEN-11, (5) FEN-21, (6) FIO-01,
(7) FIO-11, (8) FPBA-01, (9) FPBA-02, (10) FCAN-01, (11) FDNA-01, (12) FENA-01, (13) FENA-11,
(14) FLON-01, (15) FRSA-00, (16) FMBA-01, (17) FFOA-01, (18) FFOA-02, (19) FSEN-01,
(20) FEN-31, (21) FIO-21, (22) FSCA-01, (23) FSEA-21, (24) FI0-31, (25) FECA-01, (26) FENA-21,
(27) FB COMMON, (28) FMAC-01, (29) FEPL-01, (30) FCNA-01
9.21 | OPTION SLOT 2 Toimintolohko: Ei mikaan
Nayttaa valinnaisen lisakorttipaikan 2 lisdvarustemoduulin tyypin. Katso signaali 9.20 OPTION SLOT 1.
9.22 | OPTION SLOT 3 Toimintolohko: Ei mikaan

Nayttaa valinnaisen lisékorttipaikan 3 lisdvarustemoduulin tyypin. Katso signaali 9.20 OPTION SLOT 1.
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Ryhma 10 START/STOP

Nailla asetuksilla kayttaja voi

+ valita kdynnistys-, pysaytys- ja suuntasignaalien lahteen ulkoisessa
ohjauspaikassa EXT1 tai EXT2

« valita ulkoisten viankuittaus-, kdynninesto- ja kaynnistyksenestosignaalien lahteet
+ valita hatapysaytyksen (OFF1 ja OFF3) lahteen

+ valita Jog-toiminnon aktivointisignaalin Iahteen

+ ottaa kdyttéon kaynnistyksen estotoiminnon.

Lisatietoja on myds kohdassa Jog-toiminto sivulla 47.

6.10 POS CTRL STATUS2
6.11 POS CORR STATUS

Laiteohjelmiston toimintolohko: DRIVE LOGIC
21
DRIVE LOGIC TLF10 2msec )
(1 0) 2.18 D2D FOLLOWER CW ———
L o o 6.01 STATUS WORD 1|—>
Téaman toimintolohkon avulla kayttaja 6.02 STATUS WORD 2|
voi 6.03 SPEED CTRL STAT ———
« valita kaynnistys-, pysaytys- ja suun- G5 LG BOD il
tasignaalien lahteen ulkoisessa e
ohjauspaikassa EXT1 tai EXT2 6.09 POS CTRL STATUS |

« valita ulkoisten viankuittaus-, kayn-
ninesto- ja kdynnistyksenestosig-
naalien lahteet 10.01 EXT1 START FUNC

- valita hatépysdytyksen (OFF1ja | wiogon) —|< 1002 EXTLSTARTIN
OFF3) lahteen Em]]— < 10.03 EXTL START IN2

« valita Jog-toiminnon aktivointisig- | yeumsey | ooy 2 STARTFUNG
naalin lahteen W < 10.05 EXT2 START IN1

- oftaa kayttoon kaynnistyksen esto- | sy | o D STARTIN

.|| .||[| n — ————<10.07 JOG1 STAR
oimi on. [ DI STATUS2 ]
2720103 | < 10.08 FAULT RESET SE|

LmRUE] 1<10.09 RUN ENABLE

< 10.10 EM STOP OFF3

< 10.11 EM STOP OFF1
10.12 START INHIBIT

< 10.13 FB CW USED

< 10.14 JOG2 START

< 10.15 JOG ENABLE

< 10.16 D2D CW USED

< 10.17 START ENABLE

[In1]

[ TRUE]
[ TRUE]

[ Disabled ]
[ FBAMAIN CW ]

(4/2.12)
[ FALSE]
[ FALSE]

[ D2D MAIN CW ]

(4/2.17)
[ TRUE ]
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Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1ahdot

2.18 D2D FOLLOWER CW (sivu 71)

6.01 STATUS WORD 1 (sivu 74)

6.02 STATUS WORD 2 (sivu 75)

6.03 SPEED CTRL STAT (sivu 76)

6.05 LIMIT WORD 1 (sivu 76)

6.07 TORQ LIM STATUS(sivu 77)

Lahdét 6.09...6.11 eivat ole kdytdssa nopeuden- ja momentinsaatéso-
velluksen kanssa.

10.01

EXT1 START FUNC

Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edella)

Parametrilla valitaan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen Iahde ulkoisessa ohjauspaikassa EXT1.
Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kdynnissa.

(0) Not sel

Lahdetta ei ole valittu.

(1) In1

Kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahde valitaan parametrilla 10.02

EXT1 START IN1. Kaynnistysta/pysaytystd saddetdan seuraavasti:

Par.10.02 | Komento
0->1 Kay
1->0 Seis

(2) 3-wire

Kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahde valitaan parametreilla 10.02
EXT1 START IN1 ja 10.03 EXT1 START IN2. Kéynnistysta/pysaytysta
sdadetaan seuraavasti:

Par. 10.02 Par. 10.03 | Komento
0->1 1 Kaynnista
Mika tahansa 1->0 Pysayta
Mik& tahansa 0 Pyséayta

(3) FBA

Kaynnistyksen ja pysaytyksen ohjauksen lahde valitaan parametrilla
10.13 FB CW USED.

(4) D2D

Kaynnistyksen ja pysaytyksen ohjaus toisesta taajuusmuuttajasta
D2D-ohjaussanan avulla.

(5) IN1 F IN2R

Parametrilla 10.02 EXT1 START IN1 valittu lahde on kdynnistyssig-
naali eteen, parametrilla 10.03 EXT1 START IN2 valittu 1dhde on
kaynnistyssignaali taakse.

Par. 10.02 | Par. 10.03 Komento
0 0 Pysayta

1 0 Kay eteen

0 1 Kay taakse

1 1 Pysayta

(6) IN1S IN2DIR

Parametrilla 10.02 EXT1 START IN1 valittu lahde on kaynnistyssig-
naali (0 = seis, 1 = kdy), parametrilla 10.03 EXT1 START IN2 valittu
lahde on suuntasignaali (0 = eteen, 1 = taakse).

10.02

EXT1 START IN1

Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edella)

Parametrilla valitaan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen 1&ht6 1 ulkoisessa ohjauspaikassa EXT1.
Katso parametri 10.01 EXT1 START FUNC, valinnat (1) In1 ja (2) 3-wire.

Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kdynnissa.
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Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti

10.03

EXT1 START IN2

Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edella)

Parametrilla valitaan k&ynnistys- ja pysaytyskomentojen 1&aht6 2 ulkoisessa ohjauspaikassa EXT1.
Katso parametri 10.01 EXT1 START FUNC, valinnat (2) 3-wire.

Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti

10.04

EXT2 START FUNC

Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edelld)

Parametrilla valitaan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahde ulkoisessa ohjauspaikassa EXT2.

Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kdynnissa.

(0) Not sel Lahdetta ei ole valittu.
(1) In1 Kaynnistys- ja pysaytyskomentojen l1ahde valitaan parametrilla 10.05
EXT2 START IN1. Kaynnistysta/pysaytysta sdadetaan seuraavasti:
Par. 10.05 | Komento
0->1 Kaynnista
1->0 Pysayta
(2) 3-wire Kéaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahde valitaan parametreilla 10.05
EXT2 START IN1 ja 10.06 EXT2 START IN2. Kaynnistysta/pysaytysta
saadetaan seuraavasti:
Par. 10.05 Par. 10.06 | Komento
0->1 1 Kaynnista
Mika tahansa 1->0 Pysayta
Mika tahansa 0 Pysayta
(3) FBA Kaynnistyksen ja pysaytyksen ohjauksen I&hde valitaan parametrilla
10.13 FB CW USED.
(4) D2D Kaynnistyksen ja pysaytyksen ohjaus toisesta taajuusmuuttajasta
D2D-ohjaussanan avulla.
(5) IN1 F IN2R Parametrilla 10.05 EXT2 START IN1 valittu Iahde on kaynnistyssig-

naali eteen, parametrilla 10.06 EXT2 START IN2 valittu Iahde on
kaynnistyssignaali taakse.

Par. 10.05 | Par. 10.06 Komento
0 0 Pysayta
1 0 Kay eteen
0 1 Kay taakse
1 1 Pysayta

(6) IN1S IN2DIR

Parametrilla 10.05 EXT2 START IN1 valittu lahde on kaynnistyssig-
naali (O = seis, 1 = kdy), parametrilla 10.06 EXT2 START IN2 valittu
lIahde on suuntasignaali (0 = eteen, 1 = taakse).
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10.05 | EXT2 START IN1 Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edelld)

Parametrilla valitaan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen 1aht6 1 ulkoisessa ohjauspaikassa EXT2.
Katso parametri 10.04 EXT2 START FUNC, valinnat (1) In1 ja (2) 3-wire.

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

10.06 | EXT2 START IN2 Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edelld)

Parametrilla valitaan kdynnistys- ja pysaytyskomentojen 1&ht6 2 ulkoisessa ohjauspaikassa EXT2.
Katso parametri 10.04 EXT2 START FUNC, valinnat (2) 3-wire.

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

10.07 | JOG1 START Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edelld)

Jos tdma parametri on aktivoitu parametrilla 10.15 JOG ENABLE, silla valitaan Jog-toiminnon 1
aktivointisignaalin 1ahde. 1 = Aktiivinen. (Jog-toiminto 1 voidaan my0s ottaa kayttodn kenttavaylan
valityksella parametrin 10.15 asetuksesta riippumatta.)

Lisatietoja on kohdassa Jog-toiminto sivulla 47. Katso myds muita Jog-toiminnon parametreja: 10.14
JOG2 START, 10.15 JOG ENABLE, 24.03 SPEED REF1 IN / 24.04 SPEED REF2 IN, 24.10 SPEED
REF JOGH1, 24.11 SPEED REF JOG2, 25.09 ACC TIME JOGGING, 25.10 DEC TIME JOGGING ja
22.06 ZERO SPEED DELAY.

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

10.08 | FAULT RESET SEL Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edelld)

Valitsee ulkoisen viankuittaussignaalin lIahteen. Signaali kuittaa taajuusmuuttajan vikalaukaisun
jalkeen, jos vian syyta ei enaa esiinny. 1 = Vian kuittaus.

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

10.09 | RUN ENABLE Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edelld)

Valitsee kaynninestosignaalin lahteen. Jos kayntilupasignaali ei ole paalla, taajuusmuuttaja ei
kaynnisty tai kdynnissa oleva taajuusmuuttaja pysahtyy. 1 = Kaynnistys sallittu.

Katso myo¢s parametri 10.17 START ENABLE.
Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kdynnissa.

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

10.10 | EM STOP OFF3 Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edella)

Parametrilla valitaan OFF3-hatapysaytyssignaalin lahde. 0 = OFF3 kaytdssa. Taajuusmuuttaja
pysahtyy parametrilla 25.11 EM STOP TIME asetetun hatapysaytyksen ramppiajan mukaisesti.

Hatapysaytys voidaan aktivoida myds kenttavaylan valityksella (2.12 FBA MAIN CW).
Lisatietoja on kohdassa Hétépyséytys sivulla 55.
Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.
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10.11

EM STOP OFF1 Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edelld)

Parametrilla valitaan OFF1-hatapysaytyssignaalin lahde. 0 = OFF1 kaytdssa. Taajuusmuuttaja
pysahtyy aktiivisen hidastusajan mukaisesti.

Hatapysaytys voidaan aktivoida myds kenttavaylan valityksella (2.12 FBA MAIN CW).
Lisatietoja on kohdassa Hétédpyséytys sivulla 55.
Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

10.12

START INHIBIT Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edelld)

Parametrilla otetaan kayttdon kaynnistyksen estotoiminto. Kaynnistyksen estotoiminto estaa
taajuusmuuttajan kaynnistymisen uudelleen (eli suojaa sen odottamattomalta kaynnistymiselta), jos

« taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ja vika kuitataan

 kayntilupasignaali aktivoituu, kun kaynnistyskomento on aktiivinen. Katso parametri 10.09 RUN
ENABLE.

» ohjaus vaihtuu paikallisesta ohjauksesta kauko-ohjaukseksi

« ulkoinen ohjaus vaihtuu EXT1:std EXT2:een tai EXT2:sta EXT1:een.

Aktiivinen kaynnistyksen esto voidaan kuitata pysaytyskomennolla.

Huomaa, etta tietyissa sovelluksissa on valttdmaténta antaa taajuusmuuttajan kaynnistya uudelleen.

(0) Disabled Kaynnistyksen estotoiminto on poissa kaytosta.

(1) Enabled Kaynnistyksen estotoiminto on kaytossa.

10.13

FB CW USED Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edella)

Parametrilla valitaan ohjaussanan lahde, kun kenttavayla (FBA) on valittu ulkoiseksi kaynnistys- ja
pysaytyskomentojen ohjauspaikaksi (katso parametrit 10.01 EXT1 START FUNC ja 10.04 EXT2
START FUNC). Léhde on oletusarvoisesti parametri 2.12 FBA MAIN CW.

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

10.14

JOG2 START Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edelld)

Jos tdma parametri on aktivoitu parametrilla 10.15 JOG ENABLE, silla valitaan Jog-toiminnon 2
aktivointisignaalin I&ahde. 1 = Aktiivinen. (Jog-toiminto 2 voidaan myds ottaa kayttodn kenttavaylan
valityksella parametrin 10.15 asetuksesta riippumatta.)

Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

10.15

JOG ENABLE Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edelld)

Parametrilla valitaan Idhde parametrien 10.07 JOG1 START ja 10.14 JOG2 START aktivointia varten.

Huomaa: Jog-toiminto voidaan ottaa kayttdon talla parametrilla ainoastaan, jos kaynnistyskomento
ulkoisesta ohjauspaikasta ei ole paalla. Toisaalta, jos Jog-toiminto on jo otettu kayttéon, taajuusmuut-
tajaa ei voida kaynnistaa ulkoisesta ohjauspaikasta muuten kuin kenttavaylan valityksella annetuilla
Jog-komennoilla.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.
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10.16 | D2D CW USED Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edella)

Valitsee ohjaussanan lahteen taajuusmuuttajien valisessa tiedonsiirrossa. Lahde on oletusarvoisesti
parametri 2.17 D2D MAIN CW.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

10.17 | START ENABLE Toimintolohko: DRIVE LOGIC (katso edelld)

Parametrilla valitaan kaynnistyslupasignaalin Iahde. Jos kaynnistyslupasignaali ei ole paalla, taajuus-
muuttaja ei kdynnisty tai kdynnissa oleva taajuusmuuttaja pysahtyy. 1 = Salli kaynnistys.

Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kdynnissa.
Huomaa: Kaynnistysluvan ja kdyntiluvan signaalit toimivat eri tavalla.

Esimerkki: Ulkoinen saatopellin ohjaussovellus, jossa kaytetdan kaynnistyslupa- ja kayntilupatoimin-
toja. Moottori kaynnistyy vain saatopellin ollessa taysin auki.

Taajuusmuuttaja kdynnistetty

Kay/seis-komento
(ryhma 10)

Kaynnistyslupasignaali (10.17))

WORD 1, bitti2) —
| Saatopelti auki

Saatopelti

|
|
|
|
|
Kaynnistetty (6.01 STATUS |
|
|
|
| kiinni

I
|
Saatopellin tila |
|

|
I Saatopellin Saatopellin

avautumisaika s|u|keutumisaika

Kéayntilupasignaali
saatopellin paan kytkimesta,
kun saatopelti on taysin auki

(10.09).

Moottorin
nopeus

Kiihdytysaika Hidastusaika
(25.03) (25.04)

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.
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Ryhma 11 START/STOP MODE

Nailla parametreilla valitaan kdynnistys- ja pysaytystoiminnot sekd automaattisen
vaiheistuksen tila, maaritetddn moottorin DC-magnetointiaika ja maaritetdan DC-

pito.

Laiteohjelmiston toimintolohko:
START/STOP MODE
(11)

START/STOP MODE

TLF10 2msec (@)
11.01 START MODE

11.02 DC MAGN TIME

11.03 STOP MODE

11.04 DC HOLD SPEED

11.05 DC HOLD CUR REF

11.06 DC HOLD

11.07 AUTOPHASING MODE

[ Const time ]
[500 ms ]
[Ramp ]
[5.0rpm]
[30%]

[ Disabled ]

[ Turning ]

11.01 | START MODE

Toimintolohko: START/STOP MODE (katso edella)

Huomaa:

Scalar.

Parametrilla valitaan moottorin kaynnistystoiminto.

» Tama parametri ei vaikuta, jos parametrin 99.05 MOTOR CTRL MODE arvoksi on asetettu (1)

» Pyorivaa laitetta ei voida kdynnistdd, kun DC-magnetointi on valittuna ((0) Fast tai (1) Const time).
» Kestomagneettimoottorien kanssa on kaytettdva automaattista kaynnistysta.
» T&ata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

(0) Fast

DC-magnetointi tulisi valita, kun tarvitaan suurta kdynnistysmomenttia.
Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin ennen kaynnistysta. Esimag-
netointiaika maaraytyy automaattisesti ja on yleensd 200 ms ... 2 s
moottorin koon mukaan.

(1) Const time

Vakio-DC-magnetointi tulisi valita DC-magnetoinnin (Fast) sijaan, jos
esimagnetointiajan on aina oltava vakio (esimerkiksi moottorin on
kaynnistyttava yhta aikaa mekaanisen jarrun vapauttamisen kanssa).
Tama valinta takaa myds suurimman mahdollisen kaynnistysmomen-
tin, kun esimagnetointiaika on tarpeeksi pitka. Esimagnetointiaika
maaritetdan parametrilla 11.02 DC MAGN TIME.

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun asetettu mag-
A netointiaika on kulunut, vaikka moottorin magnetointi ei olisi
valmis. Sovelluksissa, jotka edellyttavat taytta kaynnistysmo-
menttia, on aina varmistettava, ettd vakiomagnetointiaika on riittdvan
pitka, jotta tdyden magnetoinnin ja momentin kehittyminen on mahdol-
lista.

(2) Automatic

Automaattinen kaynnistys takaa moottorin optimaalisen kaynnistymi-
sen useimmissa tapauksissa. Se sisaltda vauhtikaynnistyksen (pyori-
van laitteen kaynnistyksen) ja automaattisen uudelleenkaynnistyksen
(pysahtynyt moottori voidaan kaynnistaa heti uudelleen odottamatta
vuon haviamistd). Taajuusmuuttajan moottorinsaatd tunnistaa vuon
ohella moottorin mekaanisen tilan ja kdynnistda moottorin valittdmasti
kaikissa olosuhteissa.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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11.02 | DC MAGN TIME Toimintolohko: START/STOP MODE (katso edella)
Parametrilla maaritetaan vakio-DC-magnetointiaika. Katso parametri 11.01 START MODE. Kaynnis-
tyskomennon jalkeen taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin automaattisesti maaritetyssa ajassa.
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 Vakiomagnetointiaika
nimellisteho
<1kw >50...100 ms
1...10 kW >100...200 ms
10...200 kW >200...1 000 ms
200...1000 kW >1000...2 000 ms
Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kaynnissa.
0...10000 ms DC-magnetointiaika.
11.03 | STOP MODE Toimintolohko: START/STOP MODE (katso edella)
Parametrilla valitaan moottorin pysaytystapa.
(1) Coast Pysaytys, kun moottorin jannitteensyo6tto katkeaa. Moottori pysahtyy
vapaasti pyorien.
VAROITUS! Jos kaytetadn mekaanista jarrua, on varmistettava,
A ettd moottorin pysahtyminen vapaasti pyorien on turvallista.
Lisatietoja mekaanisesta jarrusta on parametriryhmassa 35.
(2) Ramp Pysaytys hidastusajan mukaisesti. Katso parametriryhma 25.
11.04 | DC HOLD SPEED Toimintolohko: START/STOP MODE (katso edella)
Maarittda DC-pidon nopeuden. Katso parametri 11.06 DC HOLD.
0...1000 rpm DC-pidon nopeus.
11.05 | DC HOLD CUR REF Toimintolohko: START/STOP MODE (katso edella)

Parametrilla maaritetdan DC-pidon virta prosentteina moottorin nimellisvirrasta. Katso parametri 11.06

DC HOLD.

0...100%

DC-pidon virta.
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11.06

DC HOLD Toimintolohko: START/STOP MODE (katso edella)

Parametrilla otetaan kayttoén DC-pitotoiminto. Toiminnon avulla roottori voidaan lukita nollanopeu-
teen.

Kun seka ohjearvo etta moottorin nopeus alittavat parametrilla 11.04 DC HOLD SPEED asetetun
arvon, taajuusmuuttaja lakkaa generoimasta sinimuotoista virtaa ja alkaa sy6ttaa tasavirtaa mootto-
riin. Arvo asetetaan parametrilla 11.05 DC HOLD CUR REF. Kun ohjenopeus ylittda parametrin 11.04
DC HOLD SPEED arvon, taajuusmuuttaja jatkaa normaalia toimintaa.

DC-pito

Moottorin nopeus

Y

Ohjearvo

11.04 DC HOLD SPEED

Huomaa:

» DC-pidolla ei ole vaikutusta, jos kaynnistyssignaali poistetaan kaytdsta.

» DC-pito voidaan aktivoida vain nopeussaatotilassa.

» DC-pitotoimintoa ei voi aktivoida, jos parametrin 99.05 MOTOR CTRL MODE arvoksi on asetettu
(1) Scalar.

» Tasavirran syéttdminen kuumentaa moottoria. Pitkia DC-pitoaikoja edellyttdvissa sovelluksissa on
kaytettava ulkoisesti jadhdytettyja moottoreita. Jos DC-pitojakso on pitka ja moottoriin kohdistuu
tasainen kuormitus, DC-pito ei pysty estdmaan moottorin akselin pyorimista.

(0) Disabled DC-pito on poissa kaytosta.
(1) Enabled DC-pito on kaytossa.
11.07 | AUTOPHASING MODE Toimintolohko: START/STOP MODE (katso edella)

Valitsee automaattisen vaiheistuksen suoritustavan. Lisatietoja on myds kohdassa Automaattinen
vaiheistus sivulla 39.

(0) Turning Téama tapa antaa tarkimman automaattisen vaiheistuksen tuloksen.
Tapaa voidaan kayttaa ja sen kayttd on suositeltavaa, jos moottori saa
pyoria eika kaynnistys ole aikakriittinen. Huomaa: Tama tapa aiheuttaa
moottorin pydrimisen ID-ajon aikana.

(1) Standstill 1 Nopeampi kuin (0) Turning-tapa, mutta ei yhta tarkka. Moottori ei
pyori.
(2) Standstill 2 Vaihtoehtoinen automaattisen vaiheistuksen STANDSTILL-tapa, jota

voidaan kayttaa, jos TURNING-tapaa ei voida kayttaa ja (1) Standstill
1 -tapa antaa virheellisia tuloksia. Tama tapa on kuitenkin huomatta-
vasti hitaampi kuin (1) Standstill 1.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Laiteohjelmiston toimintolohko:

DIO1
(6)

Valitsee, kaytetdankd DIO1-liitantaa
digitaalitulona vai digitaalilahtona, ja
yhdistaa oloarvosignaalin digitaalilah-
toon. Lohkossa nakyy myds DIO-tila.

[Output ]

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

DIO1
18

TLF7 2 msec 3)

2.03 DIO STATUS

12.01 DIO1 CONF
< 12.04 DIO1 OUT PTR

2.03
Bit0

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1&8hd6t

2.03 DIO STATUS (sivu 66)

Laiteohjelmiston toimintolohko:
DIO2
(7)

Valitsee, kaytetdanko DIO2-liitantaa
digitaali- tai taajuustulona vai digitaali-
I&htdna, ja yhdistda oloarvosignaalin
digitaalilahtéon. Lohkossa nakyy
myos DIO-tila.

Taajuustulo voidaan skaalata vakio-
muotoisilla toimintolohkoilla. Lisatie-
toja on luvussa Vakiotoimintolohkot.

[Output ]

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

[3Hz]

[1500]

rol

DIO2
19

TLF7 2 msec @)

2.03 DIO STATUS
2.10 DIO2 FREQ IN

12.02 DIO2 CONF

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

2.03
Bit 1

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1&8hdét

2.03 DIO STATUS (sivu 66)
2.10 DIO2 FREQ IN (sivu 66)

Laiteohjelmiston toimintolohko:
DIO3
(8)

Valitsee, kaytetaankd DIO3-litantaa
digitaalitulona vai digitaali-/taajuus-
I&htdna, ja yhdistda oloarvosignaalin
digitaali-/taajuuslahtdon ja skaalaa
taajuuslahdén. Lohkossa nakyy myos
DIO-tila.

[ Output ]

[ STATUS WORD 1.10]
(4/6.0LFAULT)

[ SPEED ACT]
(7/1.01)

[ 1000Hz 1

[3Hz]

[1500]

[ol

DIO3
20

TLF7 2 msec (5)

2.03 DIO STATUS
2.11 DIO3 FREQ OUT

12.03 DIO3 CONF

< 12.06 DIO3 OUT PTR

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

2.03
Bit 2

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1&ahdot

2.03 DIO STATUS (sivu 66)
2.11 DIO3 FREQ OUT (sivu 66)

12.01 | DIO1 CONF

Toimintolohko: DIO1 (katso edelld)

Parametrilla valitaan, kaytetaa

nko DIO1-litdntaa digitaalitulona vai digitaalilahtona.

(0) Output

DIO1 toimii digitaalilahténa

(1) Input

DIO1 toimii digitaalitulona.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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12.02 | DIO2 CONF Toimintolohko: DIO2 (katso edelld)

Valitsee, kaytetdanko DIO2-liitantaa digitaalitulona, digitaalilahtona vai taajuustulona.

(0) Output DIO2 toimii digitaalilahtona
(1) Input DIO2 toimii digitaalitulona.
(2) Freq input DIO2 toimii taajuustulona.
12.03 | DIO3 CONF Toimintolohko: DIO3 (katso edella)

Valitsee, kaytetaanko DIO3-liitantaa digitaalitulona, digitaalilahtdona vai taajuuslahténa.

(0) Output DIO2 toimii digitaalilahtona.
(1) Input DIO2 toimii digitaalitulona.
(2) Freq output DIO2 toimii taajuuslahtona.
12.04 | DIO1 OUT PTR Toimintolohko: DIO1 (katso edelld)

Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketdan digitaalildhtéén DIO1 (kun parametriksi
12.01 DIO1 CONF on asetettu (0) Output).

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

12.05 | DIO2 OUT PTR Toimintolohko: DIO2 (katso edelld)

Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketaan digitaalilahtoén DIO2 (kun parametriksi
12.02 DIO2 CONF on asetettu (0) Output).

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

12.06 | DIO3 OUT PTR Toimintolohko: DIO3 (katso edell&)

Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketdan digitaalilahtodén DIO3 (kun parametriksi
12.03 DIO3 CONF on asetettu (0) Output).

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

12.07 | DIO3 F OUT PTR Toimintolohko: DIO3 (katso edelld)

Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketaan taajuuslahtéén (kun parametriksi 12.03
DIO3 CONF on asetettu (2) Freq output).

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

12.08 | DIO3 F MAX Toimintolohko: DIO3 (katso edell&)

Kun parametrin 12.03 DIO3 CONF arvoksi on asetettu (2) Freq output, tdma parametri maarittaa
DIO3-maksimilahtétaajuutta.

3...32768 Hz DI03-maksimildhtétaajuus.

12.09 | DIO3 F MIN Toimintolohko: DIO3 (katso edella)

Kun parametrin 12.03 DIO3 CONF arvoksi on asetettu (2) Freq output, tdma parametri maarittaa
DIO3-minimilahtétaajuutta.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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3...32768 Hz DIO3-minimilahtotaajuus.

12.10 | DIO3 F MAX SCALE Toimintolohko: DIO3 (katso edelld)

Kun parametrin 12.03 DIO3 CONF arvoksi on asetettu (2) Freq output, tdma parametri maarittaa
signaalin (valittu parametrilla 12.07 DIO3 F OUT PTR) todellisen arvon, joka vastaa DIO3-liitannan
taajuuslahdén maksimiarvoa (maaritetty parametrilla 12.08 DIO3 F MAX).

fpiosz (Hz) fpio3 (Hz)
A A

12.08 |
1208 [~~~

12.09 ‘ 1209 ‘ ‘
1241 1210 Signaali | 12.10 1211  Signaali
(todelllnep), valittu (todellinen), valittu
parametrilla 12.07. parametrilla 12.07.
0...32768 DIO3-liitannan maksimilahtétaajuutta vastaavan signaalin todellinen arvo.
12.11 | DIO3 F MIN SCALE Toimintolohko: DIO3 (katso edelld)

Kun parametriksi 12.03 DIO3 CONF on asetettu (2) Freq output, tdma parametri maarittaa signaalin
todellista arvoa (valittu parametrilla 12.07 DIO3 F OUT PTR), joka vastaa DIO3-liitdnnan minimitaajuu-
den lahtdarvoa (méaaritetty parametrilla 12.09 DIO3 F MIN).

0...32768 DIO3-liitannan minimilahtotaajuutta vastaavan signaalin todellinen arvo.
Laiteohjelmiston toimintolohko: RO
RO TLF7 2 msec @)
(5) 2.02 RO STATUS |———
Kytkee oloarvon relelahtéén. Loh- wasg < ) [ReB I PA

kossa nakyy myos relelahdon tila.

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 2.02 RO STATUS (sivu 66)
toimintolohkojen 18hd6t

12.12 | RO1 OUT PTR Toimintolohko: RO (katso edell&)

Parametrilla valitaan releldhtédn RO1 kytkettéva taajuusmuuttajasignaali.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

Laiteohjelmiston toimintolohko: DI

D| TLF7 2 msec (15

4) 2,01 DI STATUS|[——>
Nayttaa digitaalitulojen tilan. Invertoi | 12.13 DI INVERT MASK

tarvittaessa minka tahansa digitaalitu-
lon tilan.

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 2.01 DI STATUS (sivu 66)
toimintolohkojen 1&8hdét

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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12.13

DI INVERT MASK Toimintolohko: DI (katso edella)

Parametrilla invertoidaan digitaalitulojen tila signaalin 2.01 DI STATUS mukaisesti. Esimerkiksi arvo
0b000100 invertoi DI3-tulon tilan signaalissa.

0b000000...0b111111 Digitaalitulon tilan invertoinnin maski.

12.14

DIO2 F MAX Toimintolohko: DIO2 (katso edell&)

Maarittaa DIO2-litannan maksimitulotaajuuden, kun parametriksi 12.02 DIO2 CONF on asetettu (2)
Freq input.

DIO2-liitantaan kytketty taajuussignaali skaalataan siséiseksi signaaliksi (2.10 DIO2 FREQ IN)
parametreilla 12.14...12.17 seuraavalla tavalla:

2.10 DIO2 FREQ IN
A

1216 - - - - - - - - - --

12.17 ‘
1
12.15 12.14 " fpioz (H2)
3...32768 Hz DIO2-liitannan maksimitaajuus.
12.15 | DIO2 F MIN Toimintolohko: DIO2 (katso edelld)

Maarittaa DIO2-litannan maksimitulotaajuuden, kun parametriksi 12.02 DIO2 CONF on asetettu (2)
Freq input. Katso parametri 12.14.DIO2 F MAX

3...32768 Hz DIO2-liitdnnan minimitaajuus.

12.16

DIO2 F MAX SCALE Toimintolohko: DIO2 (katso edell&)

Maarittaa arvon, joka vastaa parametrilla 12.14 DIO2 F MAX maaritettya maksimitulotaajuutta. Katso
parametri 12.14 DIO2 F MAX.

-32768...32768 DIO2-liitannan maksimitaajuutta vastaava skaalattu arvo.

12.17

DIO2 F MIN SCALE Toimintolohko: DIO2 (katso edelld)

Maarittda arvon, joka vastaa parametrilla 12.15 DIO2 F MIN maaritettyd minimitulotaajuutta. Katso
parametri 12.14 DIO2 F MAX.

-32768...32768 DIO2-liitannan minimitaajuutta vastaava skaalattu arvo.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 13 ANALOGUE INPUTS

Analogiatulojen asetukset.

Taajuusmuuttajassa on kaksi ohjelmoitavaa analogiatuloa, Al1 ja Al2. Molempia
tuloja voidaan kayttaa jannite- tai virtatuloina (-11...11 V tai -22...22 mA). Tulon
tyyppi valitaan JCU-ohjausyksikon siirtoliittimilla J1 ja J2.

Analogiatulojen epatarkkuus on 1 % taydesta valinta-alueesta, ja resoluutio on 11
bittia (+-merkki). Laitteiston suodatusaikavakio on noin 0,25 ms.

Analogiatuloja voidaan kayttda nopeus- ja momenttiohjeen lahteena.

Analogiatulon valvonta voidaan lisata vakiomuotoisilla toimintolohkoilla. Lisatietoja
on luvussa Vakiotoimintolohkot.

Al
(12)

Laiteohjelmiston toimintolohko: AT1

Suodattaa ja skaalaa analogiatulon
Al1 signaalin ja valitsee Al1-valvon-

" e " 13.02 AI1 MAX
nan. Nayttdd myds tulon arvon. . 13,03 ALL MIN
00001143 04 AI1 MAX SCALE

23
TLF7 2 msec 6)

204 AIL|——
2.05 AIL SCALED [—>

(20005 13.01 AI1 FILT TIME

[10.000mA]

(100000 ] 13.05 AI1 MIN SCALE

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 2.04 Al1 (sivu 66)
toimintolohkojen 1ahdot 2.05 Al1 SCALED (sivu 66)

13.01

Al1 FILT TIME Toimintolohko: Al1 (katso edella)

Maarittda analogiatulon Al1 suodatusaikavakion.
%

Suodattamaton signaali 0 = - (1 - eT)
100 | = suotimen tulo (vaihe)
63 = O = suotimen lahto
Suodatettu signaali t = aika
T = suodatusaikavakio
—~ t
T

Huomaa: Signaali suodatetaan myds liitdntékorttien vuoksi (noin 0,25 ms:n aikavakio). Tata ei voida
muuttaa parametreilla.

0...30s Al1-tulon suodatinaikavakio.

13.02

Al1 MAX Toimintolohko: Al1 (katso edella)

Parametrilla maéaritetddn maksimiarvo analogiatulolle Al1. Tyyppi valitaan JCU-ohjausyksikon
siirtoliittimella J1.

-11...11V /-22...22 mA Al1-tulon enimmaisarvo.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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13.03 | Al1 MIN Toimintolohko: Al1 (katso edella)

Parametrilla maaritetddn minimiarvo analogiatulolle Al1. Tyyppi valitaan JCU-ohjausyksikon
siirtoliittimella J1.

-11...11V /-22...22 mA Al1-tulon minimiarvo.

13.04 | Al1 MAX SCALE Toimintolohko: Al1 (katso edella)

Maarittaa todellisen arvon, joka vastaa parametrilla 13.02 Al1 MAX maaritettya analogiatulon
maksimiarvoa.

AA (skaalattu)
13.04F - - - - -
|
|
|
|
13.03 ' R

; 13.02 Al (mANV)

|

|

|

|

—————— 13.05
-32768...32768 Todellinen arvo, joka vastaa parametrin 13.02 arvoa.
13.05 | Al1 MIN SCALE Toimintolohko: Al1 (katso edella)

Maérittda todellisen arvon, joka vastaa parametrilla 13.03 Al1 MIN maaritettya analogiatulon minimiar-
voa. Katso parametri 13.04 Al1 MAX SCALE.

-32768...32768 Todellinen arvo, joka vastaa parametrin 13.03 arvoa.
Laiteohjelmiston toimintolohko: AT2
A|2 TLF7 2 msec @)
(13) 2.06 AI2

2.07 AI2 SCALED >
Suodattaa ja skaalaa analogiatulon

[080s) 13.06 AI2 FILT TIME

Al2 signaalin ja valitsee Al2-valvon- | o,
" e . : 13.07 AI2 MAX
nan. Nayttdad myds tulon arvon. PO 13,08 AL2 MIN
Lwo0L 113,09 AI2 MAX SCALE
[-100.000 ]

13.10 AI2 MIN SCALE

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 2.06 Al2 (sivu 66)
toimintolohkojen 1ahdot 2.07 Al2 SCALED (sivu 66)

13.06 | AI2 FILT TIME Toimintolohko: Al2 (katso edella)

Maarittda analogiatulon Al2 suodatusaikavakion. Katso parametri 13.01 Al1 FILT TIME.

0...30s Al2-tulon suodatinaikavakio.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot



101

13.07 | Al2 MAX Toimintolohko: Al2 (katso edella)
Parametrilla maaritetddan maksimiarvo analogiatulolle Al2. Tulon tyyppi valitaan JCU-ohjausyksikon
siirtoliittimella J2.
-11...11V/-22..22 mA Al2-tulon enimmaisarvo.
13.08 | Al2 MIN Toimintolohko: Al2 (katso edelld)
Parametrilla maaritetddn minimiarvo analogiatulolle Al2. Tulon tyyppi valitaan JCU-ohjausyksikén
siirtoliittimella J2.
11,11V /-22...22 mA Al2-tulon minimiarvo.
13.09 | Al2 MAX SCALE Toimintolohko: Al2 (katso edella)
Maarittda todellisen arvon, joka vastaa parametrilla 13.07 Al2 MAX mé&aritettya analogiatulon
maksimiarvoa.
A Al (skaalattu)
13.09f - - - - -
|
|
|
|
13.08 ! R
; 13.07 Al (mANV)
|
|
|
|
—————— 13.10
-32768...32768 Todellinen arvo, joka vastaa parametrin 13.07 arvoa.
13.10 | AI2 MIN SCALE Toimintolohko: Al2 (katso edella)
Maarittaa todellisen arvon, joka vastaa parametrilla 13.08 Al2 MIN maaritettya analogiatulon
minimiarvoa. Katso parametri 13.09 Al2 MAX SCALE.
-32768...32768 Todellinen arvo, joka vastaa parametrin 13.08 arvoa.
13.11 | AITUNE Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla kaynnistetdan analogiatulon viritystoiminto.
Kytke signaali tuloon ja valitse sopiva viritystoiminto.

(0) No action

Analogiatulon viritys ei ole kaytossa.

(1) Al1 min tune

Analogisen virtatulon Al1 signaalin arvo asetetaan vastaamaan Al1:n
minimiarvoa (maéaritelty parametrilla 13.03 Al1 MIN). Asetus palaa
automaattisesti takaisin arvoon (0) No action.

(2) Al1 max tune

Analogisen virtatulon Al1 signaalin arvo asetetaan vastaamaan Al1:n
maksimiarvoa (maaritelty parametrilla 13.02 Al1 MAX). Asetus palaa
automaattisesti takaisin arvoon (0) No action.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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(3) Al2 min tune

Analogisen virtatulon Al2 signaalin arvo asetetaan vastaamaan Al2:n
minimiarvoa (maaritelty parametrilla 13.08 Al2 MIN). Asetus palaa
automaattisesti takaisin arvoon (0) No action.

(4) Al2 max tune

Analogisen virtatulon Al2 signaalin arvo asetetaan vastaamaan Al2:n
maksimiarvoa (maaritelty parametrilla 13.07 Al2 MAX). Asetus palaa
automaattisesti takaisin arvoon (0) No action.

13.12

Al SUPERVISION

Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan tapa reagoida, kun analogisen tulosignaalin raja on saavutettu.
Raja valitaan parametrilla 13.13 Al SUPERVIS ACT.

(0) No

Ei toimintoa.

(1) Fault

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan Al SUPERVISION.

(2) Spd ref Safe

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen Al SUPERVISION, ja nopeus aset-
tuu parametrilla 46.02 SPEED REF SAFE maariteltyyn nopeuteen.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttéa voidaan jatkaa
A turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.

(3) Last speed

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen Al SUPERVISION ja nopeus aset-
tuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeudeksi
maarittyy kymmenen viimeisen sekunnin keskinopeus.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttéa voidaan jatkaa
A turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.

13.13

Al SUPERVIS ACT

Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla valitaan analogisen tulosignaalin valvontaraja.

Bitti

Parametrilla 13.12 Al SUPERVISION valittu valvonta aktivoituu, jos

0

Al1<min

Al1:n signaalin arvo alittaa seuraavan yhtalén tuloksen:
parametri 13.03 Al1 MIN - 0,5 mA tai V

Al1>max

Al1:n signaalin arvo ylittda seuraavan yhtalon tuloksen:
parametri 13.02 Al1 MAX + 0,5 mA tai V

Al2<min

Al2:n signaalin arvo alittaa seuraavan yhtalén tuloksen:
parametri 13.08 Al2 MIN - 0,5 mA tai V

Al2>max

Al2:n signaalin arvo ylittda seuraavan yhtalon tuloksen:
parametri 13.07 Al2 MAX + 0,5 mA tai V

Esimerkki: Jos parametrin arvoksi on asetettu 0010 (binaarinen), bitti 1 Al1>max on valittu.

0b0000..

.0b1111

Al1/Al2-signaalin valvonnan valinta.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 15 ANALOGUE OUTPUTS

Analogialahtdjen asetukset.

Taajuusmuuttajassa on kaksi ohjelmoitavaa analogialahtda: yksi virtalahtd AO1
(0...20 mA) ja yksi jannitelahtd AO2 (-10...10 V).

Analogialahtéjen resoluutio on 11 bittia (+-merkki) ja epatarkkuus on 2 % taydesta
valinta-alueesta.

Analogialadhtdsignaalit voidaan suhteuttaa mm. moottorin nopeuteen, prosessin
nopeuteen (skaalattu moottorin nopeus), lahtétaajuuteen, |ahtdvirtaan, moottorin
momenttiin ja moottorin tehoon. Analogialdhddille voidaan kirjoittaa arvo sarjaliiken-
neliitannan (esimerkiksi kenttavaylaliitannan) kautta.

Laiteohjelmiston toimintolohko: o
25

A01 TLF7 2 msec ®8)

(14) 2.08 AO1|—

Kytkee oloarvon analogialdht66n (/105 < 15.01 AO1 PTR

AO1 ja suodattaa seka skaalaa
lahtdsignaalin. Nayttad myos 18hdon | (aemg
arvon.

(01005 15.02 AO1 FILT TIME

15.03 AO1 MAX
15.04 AO1 MIN
15.05 AO1 MAX SCALE
15.06 AO1 MIN SCALE

[20.000mA ]

[ 100000 ]

[0.000]

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 2.08 AO1 (sivu 66)
toimintolohkojen 1ahdot

15.01

AO1 PTR Toimintolohko: AO1 (katso edella)

Parametrilla valitaan analogialahtéon AO1 kytkettava taajuusmuuttajasignaali.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

15.02

AO1 FILT TIME Toimintolohko: AO1 (katso edella)

Maarittda suodatusaikavakion analogialdhdodlle AO1.

% Suodattamaton signaali 0 = - (1 - T
100} - 4

| = suotimen tulo (vaihe)

63 T = i ANt6
‘ Suodatettu signaali O_ §uot|men lahto
t = aika

T = suodatusaikavakio

- t
T

Huomaa: Signaali suodatetaan myds liitdntékorttien vuoksi (noin 0,5 ms:n aikavakio). Tata ei voida
muuttaa parametreilla.

0...30s AO1-tulon suodatusaikavakio.

15.03 | AO1 MAX Toimintolohko: AO1 (katso edella)
Parametrilla maaritetdan analogialahdén AO1 maksimiarvo.
0...22,7 mA AO1-maksimilahtdarvo.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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15.04 | AO1 MIN

Toimintolohko: AO1 (katso edella)

Parametrilla maaritetdan analogialahddén AO1 minimiarvo.

0...22,7 mA

AO1-minimilahtdarvo.

15.05 | AO1 MAX SCALE

Toimintolohko: AO1 (katso edella)

maksimiarvoa.

AO (mA)
A
15031 - ———— -

15.04 |

Maarittaa todellisen arvon, joka vastaaparametrilla 15.03 AO1 MAX maaritettyd analogiatulon

AO (mA)
15.03 4

15.04

15.06 15.05

=AO (todellinen) 15:05 15.06 ;AO (todellinen)

-32768...32767

Todellinen arvo, joka vastaa parametrin 15.03 arvoa.

15.06 | AO1 MIN SCALE

Toimintolohko: AO1 (katso edella)

minimiarvoa. Katso parametri

Maarittaa todellisen arvon, joka vastaa parametrilla 15.04 AO1 MIN maaritettyd analogiatulon

15.05 AO1 MAX SCALE.

-32768...32767

Todellinen arvo, joka vastaa parametrin 15.04 arvoa.

Laiteohjelmiston toimintolohko:

AO2
(15)

Kytkee oloarvon analogialaht66n
AO2 ja suodattaa seka skaalaa
lahtdsignaalin. Nayttaa myos lahdon
arvon.

AO2
2
TLF7 2 msec ©)

2.09A02|——

LsreEbAcTeeRe] 1< 15.07 AG2 PTR
foawsy 1 1508 AO2 FILT TIME
15.09 AO2 MAX
15.10 AG2 MIN
15.11 AO2 MAX SCALE

15.12 AO2 MIN SCALE

[10.000V]
[-10000V]
[ 100000 ]

[ -100.000 ]

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1ahdot

2.09 AO2 (sivu 66)

15.07 | AO2 PTR

Toimintolohko: AO2 (katso edella)

Parametrilla valitaan analogialahtéon AO2 kytkettava taajuusmuuttajasignaali.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

15.08 | AO2 FILT TIME

Toimintolohko: AO2 (katso edella)

Maarittaa suodatusaikavakion

analogialdhddlle AO2. Katso parametri 15.02 AO1 FILT TIME.

0..30s

AO2-tulon suodatusaikavakio.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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15.09 | AO2 MAX Toimintolohko: AO2 (katso edelld)

Parametrilla maaritetdan analogialahdén AO2 maksimiarvo.

-10...10V AO2-maksimilahtoéarvo.

15.10 | AO2 MIN Toimintolohko: AO2 (katso edella)

Parametrilla maaritetdan analogialahdén AO2 minimiarvo.

-10...10V AO2-minimilahtdarvo.

15.11 | AO2 MAX SCALE Toimintolohko: AO2 (katso edell&)

Maarittaa todellisen arvon, joka vastaa parametrilla 15.09 AO2 MAX maaritettya analogiatulon
maksimiarvoa.

AO (V)
AO (V
A 15.09 %

1509 - - - - - - - -
|
|
|

1510 : 15.10 | !

15.12 15111 > AO (todellinen) 15:11 15.12 >AO (todellinen)
-32768...32767 Todellinen arvo, joka vastaa parametrin 15.09 arvoa.
15.12 | AO2 MIN SCALE Toimintolohko: AO2 (katso edella)

Maarittaa todellisen arvon, joka vastaa parametrilla 15.10 AO2 MIN maaritettya analogiatulon
minimiarvoa. Katso parametri 15.11 AO2 MAX SCALE.

-32768...32767 Todellinen arvo, joka vastaa parametrin 15.10 arvoa.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 16 SYSTEM

Paikallisohjaus ja parametrien kayttéasetukset, parametrien oletusarvojen palautus,
parametrien tallennus haihtumattomaan muistiin.

16.01 | LOCAL LOCK Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla valitaan l1ahde paikallisohjauksen (PC-tydkalun Take/Release-painike tai ohjauspaneelin
LOC/REM-painike) kaytdsta poistoa varten. 1 = Paikallisohjaus pois kaytdsta. 0 = Paikallisohjaus
kaytossa.

VAROITUS! Ennen parametrin aktivointia on varmistettava, ettd ohjauspaneelia ei tarvita
A taajuusmuuttajan pysayttamiseen.

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

16.02 | PARAMETER LOCK Toimintolohko: Ei mik&an

Valitsee parametrilukon tilan. Lukko estda parametrin muuttamisen.
Huomaa: Tata parametria voi saataa vasta, kun oikea ohituskoodi on syétetty parametrilla 16.03

PASS CODE.
(0) Locked Lukittu. Parametriarvoja ei voida muuttaa ohjauspaneelista.
(1) Open Lukko on auki. Parametriarvoja voidaan muuttaa.
(2) Not saved Lukko on auki. Parametriarvoja voi muuttaa, mutta muutoksia ei
tallenneta virrankatkaisun yhteydessa.
16.03 | PASS CODE Toimintolohko: Ei mikaan

Kun parametri 358 on syétetty, parametria 16.02 PARAMETER LOCK voi muuttaa.
Asetus palaa automaattisesti takaisin arvoon 0.

16.04 | PARAM RESTORE Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla palautetaan sovelluksen alkuperéiset asetukset (parametrien oletusasetukset).
Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kaynnissa.

(0) Done Oletusarvot on palautettu.

(1) Restore defs Kaikki parametriarvot palautetaan oletusarvoihin (ei koske moottorin
tietoja, ID-ajon tuloksia, kenttéavaylan tietoja, taajuusmuuttajien valisen
litAnnan tietoja ja anturien konfiguroinnin tietoja).

(2) Clear all Kaikki parametriarvot palautetaan oletusarvoihin (moottorin tiedot,
ID-ajon tulokset ja kenttavaylan ja anturien konfigurointitiedot mukaan
lukien). PC-tyOkalun tiedonsiirto ei toimi arvojen palauttamisen aikana.
Taajuusmuuttajan keskusyksikkd kaynnistyy uudelleen, kun arvot on
palautettu.

16.07 | PARAM SAVE Toimintolohko: Ei mikaan

Tallentaa voimassa olevat parametriarvot pysyvaismuistiin.
Lisatietoja on myds kohdassa Ohjelmointi parametrien avulla sivulla 30.

(0) Done Tallennus suoritettu.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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(1) Save

Tallennus kaynnissa.

16.09

USER SET SEL

Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla mahdollistetaan jopa neljdn mukautetun parametriasetussarjan tallentaminen ja palautta-

minen.

Ennen taajuusmuuttajan virran katkaisemista kaytdssa ollut sarja pysyy kaytdssa, kun taajuusmuut-

taja kdynnistetdan uudelleen.

Huomaa: Kayttajan sarjan lataamisen jalkeen tehtyja parametrimuutoksia ei automaattisesti tallen-

neta ladattuun sarjaan. Ne on sen sijaan tallennettava télla parametrilla.

(1) No request

Lataus- tai tallennustoimenpide valmis; normaali toiminta.

(2) Load set 1

Kayttajan parametrisarja 1 ladataan.

(3) Load set 2

Kayttajan parametrisarja 2 ladataan.

(4) Load set 3

Kayttajan parametrisarja 3 ladataan.

(5) Load set 4

Kayttajan parametrisarja 4 ladataan.

(6) Save set 1

Kayttajan parametrisarja 1 tallennetaan.

(7) Save set 2

Kayttajan parametrisarja 2 tallennetaan.

(8) Save set 3

Kayttajan parametrisarja 3 tallennetaan.

(9) Save set 4

Kayttajan parametrisarja 4 tallennetaan.

(10) 1O mode Parametrien 16.11 ja 16.12 avulla valittu kayttdjan parametrisarja
ladataan.
16.10 | USER SET LOG Toimintolohko: Ei mikaan
Nayttaa kayttajan parametrisarjojen tilan (katso parametri 16.09 USER SET SEL). Vain luettava
parametri.
Ei kaytossa Kayttdjan parametrisarjoja ei ole tallennettu.
(1) Loading Kayttdjan parametrisarjaa ladataan.
(2) Saving Kayttajan parametrisarjaa tallennetaan.
(4) Faulted Epékelpo tai tyhja parametrisarja.

(8) Set1 10 act

Kayttajan parametrisarja 1 on valittu parametrien 16.11 ja 16.12 avulla.

(16) Set2 10 act

Kayttajan parametrisarja 2 on valittu parametrien 16.11 ja 16.12 avulla.

(32) Set3 10 act

Kayttajan parametrisarja 3 on valittu parametrien 16.11 ja 16.12 avulla.

(64) Set4 10 act

Kayttajan parametrisarja 4 on valittu parametrien 16.11 ja 16.12 avulla.

(128) Set1 par act

Kayttajan parametrisarja 1 on ladattu parametrin 16.09 avulla.

(256) Set2 par act

Kayttajan parametrisarja 2 on ladattu parametrin 16.09 avulla.

(512) Set3 par act

Kayttajan parametrisarja 3 on ladattu parametrin 16.09 avulla.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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(1024) Set4 par act

Kayttdjan parametrisarja 4 on ladattu parametrin 16.09 avulla.

16.11

USER IO SET LO

Toimintolohko: Ei mikaan

Valitsee kayttajan parametrisarjan yhdessa parametrin 16.12 USER 10 SET HI kanssa, kun
parametrin 16.09 USER SET SEL asetus on (10) IO mode. Kayttajan parametrisarja valitaan talla
parametrilla ja parametrilla 16.12 maaritellyn Iahteen tilan perusteella seuraavasti:

Parametrilla 16.11 Parametrilla 16.12 Valittu kayttdjan
madritetty lahteen tila | maaritetty lahteen tila parametrisarja
FALSE FALSE Sarja 1
TRUE FALSE Sarja 2
FALSE TRUE Sarja 3
TRUE TRUE Sarja 4

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

16.12

USER IO SET HI

Toimintolohko: Ei mikaan

Katso parametri 16.11 USER IO SET LO.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

16.13

TIME SOURCE PRIO

Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla valitaan, mita reaaliaikaista kelloa taajuusmuuttaja kayttda ensisijaisena reaaliaikakel-
lona. Joissakin valinnoissa maaritetdan useita lahteitd, jotka ovat tarkeysjarjestyksessa.

(0) FB_D2D_MMI

Kenttavayla (ensisijainen); taajuusmuuttajien valinen liitanta; kayttajan
ja koneen valinen kayttoliittyma (ohjauspaneeli tai tietokone).

(1) D2D_FB_MMI

Taajuusmuuttajien valinen liitanta (ensisijainen); kenttavayla; kayttajan
ja koneen valinen kayttoliittyma (ohjauspaneeli tai tietokone).

(2) FB_D2D Kenttavayla (ensisijainen); taajuusmuuttajien valinen liitanta.
(3) D2D_FB Taajuusmuuttajien valinen liitdnta (ensisijainen); kenttavayla.
(4) FB Only Vain kenttavayla.

(5) D2D Only Vain taajuusmuuttajien valinen liitanta

(6) MMI_FB_D2D

Kayttajan ja koneen valinen kayttoliittyma (ohjauspaneeli tai tietokone)
(ensisijainen); kenttavayla; taajuusmuuttajien valinen liitanta.

(7) MMI Only Vain kayttajan ja koneen valinen kayttoliittyma (ohjauspaneeli tai
tietokone).
(8) Internal Ensisijaisena reaaliaikakellona ei kdyteta ulkoisia lahteita.
16.20 | DRIVE BOOT Toimintolohko: Ei mikaan

(0) No action

Uudelleenkaynnistysta ei ole pyydetty.

(1) Reboot drive

Taajuusmuuttajan ohjausyksikkd kaynnistyy uudelleen.
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Ohjauspaneelindyton signaalien valinta.

17.01

SIGNAL1 PARAM

Toimintolohko: Ei mikaan

Talla parametrilla valitaan ensimmainen ohjauspaneelissa naytettava signaali. Oletussignaali on 1.03

FREQUENCY.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

17.02

SIGNAL 2 PARAM

Toimintolohko: Ei mikaan

Talla parametrilla valitaan toinen ohjauspaneelissa naytettava signaali. Oletussignaali on 1.04

CURRENT.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

17.03

SIGNAL 3 PARAM

Toimintolohko: Ei mikaan

Talla parametrilla valitaan kolmas ohjauspaneelissa naytettéava signaali. Oletussignaali on 1.06

TORQUE.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

17.04

SIGNAL1 MODE

Toimintolohko: Ei mikaan

Maarittaa tavan, jolla parametrilla 17.01 SIGNAL1 PARAM valittu signaali ndkyy valinnaisessa

ohjauspaneelissa.

(-1) Disabled Signaali ei ndy. Kaikki muut signaalit, joita ei ole poistettu kaytosta,
nakyvat omilla nimillaan.

(0) Normal Nayttda signaalin numeroarvona, jonka jaljessa on yksikko.

(1) Bar Nayttaa signaalin vaakasuuntaisena palkkina.

(2) Drive name

Nayttaad taajuusmuuttajan nimen. (Taajuusmuuttajan nimi voidaan
asettaa DriveStudio-PC-tyokalun avulla.)

(3) Drive type

Nayttaa taajuusmuuttajan tyypin.

17.05

SIGNAL2 MODE

Toimintolohko: Ei mikaan

Maarittaa tavan, jolla parametrilla 17.01 SIGNAL1 PARAM valittu signaali nakyy valinnaisessa

ohjauspaneelissa.

(-1) Disabled Signaali ei ndy. Kaikki muut signaalit, joita ei ole poistettu kaytosta,
nakyvat omilla nimillaan.

(0) Normal Nayttda signaalin numeroarvona, jonka jaljessa on yksikko.

(1) Bar Nayttaa signaalin vaakasuuntaisena palkkina.

(2) Drive name

Nayttaa taajuusmuuttajan nimen. (Taajuusmuuttajan nimi voidaan
asettaa DriveStudio-PC-tyokalun avulla.)

(3) Drive type

Nayttaa taajuusmuuttajan tyypin.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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17.06 | SIGNAL3 MODE Toimintolohko: Ei mik&an

Maarittaa tavan, jolla parametrilla 17.01 SIGNAL1 PARAM valittu signaali nakyy valinnaisessa
ohjauspaneelissa.

(-1) Disabled Signaali ei ndy. Kaikki muut signaalit, joita ei ole poistettu kaytosta,
nakyvat omilla nimillaan.

(0) Normal Nayttéda signaalin numeroarvona, jonka jaljessa on yksikko.
(1) Bar Nayttaa signaalin vaakasuuntaisena palkkina.
(2) Drive name Nayttda taajuusmuuttajan nimen. (Taajuusmuuttajan nimi voidaan

asettaa DriveStudio-PC-tyokalun avulla.)

(3) Drive type Nayttaa taajuusmuuttajan tyypin.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 20 LIMITS

Taajuusmuuttajan toimintarajojen maaritelma.

Laiteohjelmiston toimintolohko:
LIMITS »

LIMITS MsC3 2mee ©
(20)

3.20 MAX SPEED REF |———

R . o o . 3.21 MIN SPEED REF[——
Talla parametrilla sdadetaan taajuus-

muuttajan nopeuden, virran ja momentin | "% ————————{ 20.01 MAXIMUM SPEED
rajoja, valitaan positiivisen/negatiivisen | “**=****———————| 20.02 MINIMUM SPEED
(rivevabe 120,03 POS SPEED ENA

nopeusohjeen kayntilupakomento ja ote-

- . . . . (Drive value)
taan kayttdén terminen virtaraja. e S ATNES A EN
(Oivevabd 1 20.05 MAXIMUM CURRENT
(Oivevae) |
rive value 20.06 MAXIMUM TORQUE
(ivevabe 1 20.07 MINIMUM TORQUE

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 3.20 MAX SPEED REF (sivu 73)
toimintolohkojen 1ahdot 3.21 MIN SPEED REF (sivu 73)

20.01 | MAXIMUM SPEED Toimintolohko: LIMITS (katso edell&)

Maarittda sallitun maksiminopeuden. Katso myos parametri 22.08 SPEED TRIPMARGIN.

0...30000 rpm Sallittu maksiminopeus.

20.02 | MINIMUM SPEED Toimintolohko: LIMITS (katso edelld)

Maarittaa sallitun miniminopeuden. Katso myds parametri 22.08 SPEED TRIPMARGIN.

-30000...0 rpm Sallittu miniminopeus.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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20.03

POS SPEED ENA Toimintolohko: LIMITS (katso edelld)

Parametrilla valitaan positiivisen nopeusohjeen kayntilupakomennon lahde.

1 = Positiivinen nopeusohje on kaytdssa.

0 = Positiivinen nopeusohje tulkitaan nollanopeusohjeeksi (alla olevassa kuvassa parametri 3.03
SPEEDREF RAMP IN on asetettu nollaan sen jalkeen, kun positiivisen nopeuden kayntilupasignaali
on nollattu). Toiminta eri saatétiloissa:

Nopeussaatd: Nopeusohje asettuu nollaan ja moottori pysahtyy aktiivisen hidastusrampin mukaisesti.
Momenttisdatd: Momenttiraja asettuu nollaan ja ryntdyssuoja pysayttaa moottorin.

20.03 POS SPEED ENA [

20.04 NEG SPEED ENA i

L

3.03 SPEEDREF RAMP IN

1.08 ENCODER 1 SPEED | \

/
]

Esimerkki: Moottori py6rii eteenpain. Moottorin pysayttémiseksi positiivisen nopeuden kayntilupasignaali on
katkaistava laitteiston rajakytkimella (esim. digitaalitulon kautta). Jos positiivisen nopeuden kayntilupasig-
naali on edelleen katkaistuna ja negatiivisen nopeuden kéyntilupasignaali on aktiivinen, moottori voi py&ria
ainoastaan taaksepain.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

20.04

NEG SPEED ENA Toimintolohko: LIMITS (katso edella)

Valitsee negatiivisen nopeusohjeen kayntilupakomennon lahteen. Katso parametri 20.03 POS
SPEED ENA.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

20.05

MAXIMUM CURRENT Toimintolohko: LIMITS (katso edellad)

Maarittaa moottorin sallitun maksimivirran.

0...30000 A Moottorin sallittu maksimivirta.

20.06

MAXIMUM TORQUE Toimintolohko: LIMITS (katso edella)

Maarittda taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan (prosentteina moottorin nimellismomentista).

0...1600% Maksimimomentin raja.

20.07

MINIMUM TORQUE Toimintolohko: LIMITS (katso edell&)

Maarittaa taajuusmuuttajan minimimomenttirajan (prosentteina moottorin nimellismomentista).

-1600...0% Minimimomenttiraja.

20.08

THERM CURR LIM Toimintolohko: Ei mik&an

Ottaa kayttéon termisen virtarajan. Terminen virtaraja lasketaan vaihtosuuntaajan lampdvalvontatoi-
minnon avulla.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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(0) Disable Laskettua termista rajaa ei kdyteta. Jos vaihtosuntaajan 1ahtovirta on
liian suuri, taajuusmuuttaja antaa halytyksen IGBT OVERTEMP ja
lopulta laukeaa vikaan IGBT OVERTEMP.

(1) Enable Laskettu terminen virta-arvo rajoittaa vaihtosuuntaajan I&htévirtaa

(moottorin virta).

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 22 SPEED FEEDBACK

Nailla asetuksilla kayttaja voi

+ valita nopeuden takaisinkytkennan, jota kaytetddn moottorin ohjauksessa
* suodattaa hairidt mitatussa nopeudessa

* maaritella moottorianturin valitystoiminnon

» maaritella nollanopeusrajan pysaytystoimintoa varten

» asettaa nollanopeuden viiveen

+ maaritella rajat nopeuden oloarvon valvontaa varten

+ asettaa nopeuden takaisinkytkentasignaalin suojauksen.

22.02 SPEED ACT FTIME
22.03 MOTOR GEAR MUL

1.08 ENCODER 1 SPEED
1.10 ENCODER 2 SPEED
1.14 SPEED ESTIMATED

X f 1.01 SPEED ACT
y .

N

22.01 SPEED FB SEL

22.04 MOTOR GEAR DIV

26.07 SPEED WINDOW NI a a>b
_ o 6.03 SPEED CTRL STAT
3.03 SPEEDREF RAMP IN——| a=b|————————— 3 AT SETPOINT
1] + ABS —b a<b
3.05 SPEEDREF USED — |
22.07 ABOVE SPEED LIM M a a>b
b 6.03 SPEED CTRL STAT
OPMODE = = bit 2 ABOVE LIMIT
POSITION SYNCRON ABS b a<b

>
a a_g 6.03 SPEED CTRL STAT
a= bit 0 SPEED ACT NEG
0 —b a<b

ABS |—a a>b

a=b ? | -
22.05 ZERO SPEED LIMIT b a<b[]_: t [ gito? ;EPIE(E)DSSEEIEJ STAT

22.06 ZERO SPEED DELAY

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot



115

Laiteohjelmiston toimintolohko: SPEED FEEDBACK
SPEED FEEDBACK TLFS 250 pec B
(22) 1.01 SPEED ACT [——>

[ Estimated ] 22.01 SPEED FB SEL

22.02 SPEED ACT FTIME
m 122,03 MOTOR GEAR MUL
m 127,04 MOTOR GEAR DIV

[3.000ms ]

Ls00mml 155 05 ZERO SPEED LIMIT
foms)  122.06 ZERO SPEED DELAY
Lowm) 127.07 ABOVE SPEED LIM

Ls00mml 13508 SPEED TRIPMARGIN

[ Faut ] 22.09 SPEED FB FAULT

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 1.01 SPEED ACT (sivu 63)
toimintolohkojen 18hd6t

22.01 | SPEED FB SEL Toimintolohko: SPEED FEEDBACK (katso edella)
Parametrilla valitaan ohjauksessa kaytettava nopeuden takaisinkytkentaarvo.
(0) Estimated Laskettu nopeus.
(1) Enc1 speed Anturilla 1 mitattu nopeuden oloarvo. Anturi valitaan parametrilla
90.01 ENCODER 1 SEL.
(2) Enc2 speed Anturilla 2 mitattu nopeuden oloarvo. Anturi valitaan parametrilla
90.02 ENCODER 2 SEL.
22.02 | SPEED ACT FTIME Toimintolohko: SPEED FEEDBACK (katso edelld)

Maarittda nopeuden oloarvon suodatuksen aikavakion eli ajan, jolloin nopeuden oloarvo on
saavuttanut 63 % nimellisnopeudesta (suodatettu nopeus = 1.01 SPEED ACT).

Jos kaytetty nopeuden ohjearvo pysyy vakiona, mahdolliset nopeuden mittauksessa ilmenneet
ristiriidat voidaan suodattaa nopeuden oloarvon suodatuksella. Aaltoilun vahentadminen suotimella
saattaa aiheuttaa nopeussaatimen viritysongelmia. Pitkd suodatusaikavakio ja nopea kiihdytysaika
ovat ristiriidassa keskendan. Erittdin pitkd suodatusaika saa aikaan ohjauksen epavakautta.

Jos nopeuden mittauksessa on huomattavia hairiéita, suodatusaikavakion tulee olla suhteessa kuor-
mituksen ja moottorin kokonaishitauteen, téssa tapauksessa 10...30 % mekaanisesta aikavakiosta
tmech = (Mom / Thom) X Jiot X 21/ 60, jossa

Jiot = kuormituksen ja moottorin kokonaishitaus (kuormituksen ja moottorin valityssuhde taytyy ottaa
huomioon)

Nnom = Moottorin nimellisnopeus

Thom = moottorin nimellismomentti

Jos halutaan saada aikaan nopea dynaaminen momentti- tai nopeusvaste, jonka nopeuden takaisinkyt-
kennan arvo on muu kuin (0) Estimated (katso parametri 22.01 SPEED FB SEL), nopeuden oloarvon
suodatusajan taytyy olla nolla.

Katso my0s parametri 26.06 SPD ERR FTIME.

0...10000 ms Nopeuden suodatuksen oloarvon aikavakio.
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22.03 | MOTOR GEAR MUL Toimintolohko: SPEED FEEDBACK (katso edella)

Parametrilla maaritelladan moottorin valityksen osoittaja moottorianturin valitystoimintoa varten.
22.03 MOTOR GEAR MUL _ Actual speed

22.04 MOTOR GEAR DIV Input speed

jossa tulon nopeus on anturin 1/2 nopeus (1.08 ENCODER 1 SPEED / 1.10 ENCODER 2 SPEED) tai
nopeusarvio (1.14 SPEED ESTIMATED).

Huomaa: Jos moottorin valityssuhde on muu kuin 1, moottorimalli kayttaa arvioitua nopeutta
nopeuden takaisinkytkentaarvon sijaan.

Lisatietoja on myds kohdassa Moottorianturin vélitystoiminto sivulla 51.

281231 4 Moottorin vélityksen osoittaja. Huomaa: Asetus 0 muutetaan
sisdisesti asetukseksi 1.

22.04 | MOTOR GEAR DIV Toimintolohko: SPEED FEEDBACK (katso edelld)

Parametrilla maaritellddn moottorin valityksen nimittdja moottorianturin valitystoimintoa varten. Katso
parametri 22.03 MOTOR GEAR MUL.

1...2%1 1 Moottorin vilityksen nimittaja.

22.05 | ZERO SPEED LIMIT Toimintolohko: SPEED FEEDBACK (katso edella)

Parametrilla maaritetdan nollanopeusraja. Moottoria hidastetaan nopeusrampin mukaisesti, kunnes
nollanopeusraja saavutetaan. Rajan saavuttamisen jalkeen moottori pysahtyy vapaasti pyérien.

Huomaa: Liian pieni asetus voi johtaa tilanteeseen, jossa taajuusmuuttaja ei pysahdy ollenkaan.

0...30000 rpm Nollanopeusraja.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot



117

22.06 | ZERO SPEED DELAY Toimintolohko: SPEED FEEDBACK (katso edella)
Maarittaa 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 kdytossa
Nopeus Nopeus

Nopeussaadin pysyy paalla:
Moottori hidastaa todelliseen
nollanopeuteen.

Nopeussaadin pois
kaytosta: Moottori pysahtyy
vapaasti pyorien.

|

- 22.05 ZERO SPEED LIMIT - - - |- ------ CEEEEE

Aika = Aika
22.06 ZERO SPEED DELAY

Ei nollanopeuden viivetta

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa hidastusajan mukaan. Kun moottorin
nopeuden oloarvo alittaa parametrin 22.05 ZERO SPEED LIMIT arvon, nopeussaadin kytkeytyy pois
toiminnasta. Vaihtosuuntaajan modulointi pysahtyy ja moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

Nollanopeuden viive kdaytossa

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa hidastusajan mukaan. Kun moottorin
nopeuden oloarvo alittaa parametrin 22.05 ZERO SPEED LIMIT arvon, nollanopeuden viivetoiminto
kytkeytyy toimintaan. Viiveen aikana toiminto pitda nopeussaatimen kdynnissa: vaihtosuuntaaja
moduloi, moottoria magnetoidaan ja taajuusmuuttaja on valmis nopeaan uudelleenkaynnistykseen.
Nollanopeuden viivetta voidaan kayttaa esim. Jog-toiminnon kanssa.

0...30000 ms Nollanopeuden viive.
22.07 | ABOVE SPEED LIM Toimintolohko: SPEED FEEDBACK (katso edelld)
Parametrilla maaritetddn nopeuden oloarvon valvontaraja. Katso myds parametrin 2.13 FBA MAIN
SW bitti 10.
0...30000 rpm Nopeuden oloarvon valvontaraja.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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22.08 | SPEED TRIPMARGIN Toimintolohko: SPEED FEEDBACK (katso edella)

Tama parametri, yhdessa parametrien 20.01 MAXIMUM SPEED ja 20.02 MINIMUM SPEED kanssa,
maarittda moottorin sallitun maksiminopeuden (ylinopeussuoja). Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan

OVERSPEED, jos nopeuden oloarvo (1.01 SPEED ACT) ylittaa tai alittaa parametrilla 20.01 tai 20.02
maaritellyn nopeusrajan arvolla, joka on suurempi kuin parametrin 22.08 SPEED TRIPMARGIN arvo.

Esimerkki: Jos maksiminopeus on 1420 rpm ja nopeusmarginaali on 300 rpm, taajuusmuuttaja
laukeaa vikaan nopeudessa 1720 rpm.

Nopeus

]»22.08 SPEED TRIPMARGIN

20.01 MAXIMUM SPEED
Tt

20.02 MINIMUM SPEED

}22.08 SPEED TRIPMARGIN

0...10000 rpm Nopeusmarginaali.
22.09 | SPEED FB FAULT Toimintolohko: SPEED FEEDBACK (katso edella)

Valitsee toiminnon, jos nopeuden takaisinkytkentatiedot menetetaan.

Huomaa: Jos tdman parametrin arvoksi on asetettu (1) Warning tai (2) No, takaisinkytkentatiedon
menetys aiheuttaa sisaisen vikatilan. Poista vikatila ja aktivoi nopeuden takaisinkytkentad parametrilla
90.10 ENC PAR REFRESH.

(0) Fault Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan (OPTION COMM LOSS, ENCODER
1/2, ENCODER 1/2 CABLE tai SPEED FEEDBACK ongelmatyypin
mukaan).

(1) Warning Taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa avointa silmukkaa kayttavan

ohjauksen avulla ja luo halytyksen (OPTION COMM LOSS, ENCO-
DER 1/2 FAILURE, ENCODER 1/2 CABLE tai SPEED FEEDBACK
ongelmatyypin mukaan).

(2) No Taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa avointa silmukkaa kayttavan
ohjauksen avulla. Vikoja tai halytyksia ei synny. Anturin nopeus on
nolla, kunnes anturin toiminta aktivoidaan uudelleen parametrilla
90.10 ENC PAR REFRESH.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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22.10

SPD SUPERV EST

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso sivu 160)

Maarittda anturin valvonnan aktivointitason. Taajuusmuuttaja reagoi parametrin 22.09 SPEED FB

FAULT mukaisesti, kun:

* arvioitu nopeus (1.14 SPEED ESTIMATED) on suurempi kuin 22.10 SPD SUPERV EST AND
+ suodatettu anturin nopeus* on pienempi kuin 22.11 SPD SUPERV ENC.

Nopeus

99.09 MOT NOM SPEED

e———— 1.14 SPEED ESTIMATED**

———————— 22.10 SPD SUPERV EST

———————— 22.11 SPD SUPERV ENC

e—————————— Suodatettu anturin nopeus*,

*%

*Anturin 1/2 nopeuden suodatettu tulos. Parametri 22.12 SPD SUPERV FILT maarittda suodatus-

kertoimen télle nopeudelle.

**Normaalikaytdssa suodatettu anturin nopeus vastaa signaalia 1.14 SPEED ESTIMATED.

Anturin valvonta voidaan poistaa kaytosta asettamalla tdméa parametri maksiminopeuteen.

0...30000 rpm Anturin valvonnan aktivointitaso.
22.11 | SPD SUPERV ENC Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso sivu 160)
Maarittaa anturin valvonnassa kaytetyn anturin nopeuden aktivointitason. Katso parametri 22.10 SPD
SUPERV EST.
0...30000 rpm Anturin nopeuden aktivointitaso.
22.12 | SPD SUPERV FILT Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso sivu 160)

Maarittaa anturin valvonnassa
SUPERV EST.

kaytetyn anturin nopeuden aikavakion. Katso parametri 22.10 SPD

0...10000 ms

Anturin nopeuden suodatuksen aikavakio.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 24 SPEED REF MOD

Nailla asetuksilla kayttaja voi

+ valita nopeusohjeen

* muokata nopeusohjetta (skaala ja kdanteisarvo)

* maarittaa vakionopeuden ja Jog-toiminnon ohjearvot

* maarittda nopeusohjeen absoluuttisen minimirajan.

Joko nopeusohje 1 tai 2 on aktiivinen kayttajan valinnan mukaan.
Nopeusohje voi olla jokin seuraavista (tarkeysjarjestyksessa):

* vian nopeusohje (ohjauspaneelin tai PC-tydkalun tiedonsiirtokatkos)
» paikallinen nopeusohje (ohjauspaneelista)

» kenttavaylan paikallinen ohje

» Jog-toiminnon ohje 1/2

» vakionopeusohje 1/2

+ ulkoinen nopeusohje.

Huomaa: Vakionopeusohje ohittaa ulkoisen nopeusohjeen.

Nopeusohjetta rajoitetaan asettamalla minimi- ja maksiminopeuden arvot, ja se
rampitetaan ja muotoillaan maaritetyn kiihdytys- ja hidastusarvon mukaan. Katso
parametriryhma 25 (sivu 125).

24.01 SPEED
REF1 SEL

ZERO

Al

A2

FBA REF1 —— 3.01 SPEED REF1

FBA REF2

D2D REF1

D2D REF2

ENC1 SPEED

ENC2 SPEED

24.02 SPEED
REF2 SEL

ZERO

Al

Al2

FBA REF1 ——— 3.02 SPEED REF2

FBA REF2

D2D REF1

D2D REF2

ENC1 SPEED

ENC2 SPEED

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot



24.09 CONST SPEED ENA

20.03 POS SPEED ENA —l

O _(
20.01 MAXIMUM SPEED —————

06.01 STATUS WORD 1
bit 9 LOCAL FB

24.08 CONST SPEED ——m8m8m™
3.01 SPEED REF1 — (/_

3.02 SPEED REF2 —

(\

24.05 SPEED REF 1/2 SEL 4
24.06 SPEED SHARE

©

24.07 SPEEDREF NEG ENA —,

24.10 SPEED REFJOG1—( 0_(
24.11 SPEED REF JOG2 —] 20.02 MINIMUM SPEED ————|
10.13 FB CW USED 20,04 NEG SPEEDENA—— |
bit 10 JOGGING
06.02 STATUS WORD 2 06.02 SbTﬁTzU 3 X,\\IA%RIR (2)
bit 5 JOGGING !

2.14 FBA MAIN REF1 7(

(\_

Local speed reference 4,_

06.01 STATUS WORD 1 bit 11
LOCAL PANEL

46.02 SPEED REF SAFE
SAFE SPEED COMMAND

24.12 SPEED REF MIN ABS

121

RAMP IN

(\ 03.03 SPEEDREF

SPEED REF SEL
(23)

Laiteohjelmiston toimintolohko:

SPEED REF SEL

TLF2 500 psec

[¢)]

3.01 SPEED REF1

3.02 SPEED REF2 |——
Valitsee kahden nopeusohjeen, REF1

tai REF2, lahteet valintaluettelosta.
Nayttad myds molempien nopeusoh-
jeiden arvot.

(AL 24.01 SPEED REF1 SEL

LZER0] 24.02 SPEED REF2 SEL

Lahteet voidaan valita arvoa osoitta-
villa parametreilla. Katso myds laite-
ohjelmiston toimintolohko SPEED
REF MOD sivulta 122.

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 3.01 SPEED REF1 (sivu 72)
toimintolohkojen 1&hdot 3.02 SPEED REF2 (sivu 72)

24.01 | SPEED REF1 SEL Toimintolohko: SPEED REF SEL (katso edella)

Parametrilla valitaan nopeusohjeen 1 lahde (3.01 SPEED REF1).

Nopeusohjeen 1/2 Iahde voidaan valita myds arvoa osoittavalla parametrilla 24.03 SPEED REF1 IN /
24.04 SPEED REF2 IN.

(0) ZERO Nollapaikkaohje.
(1) A1 Analogiatulo Al1.
(2) AI2 Analogiatulo Al2.

(3) FBA REF1 Kenttavaylaohje 1.

(4) FBA REF2 Kenttavaylaohje 2.

(5) D2D REF1 Taajuusmuuttajien valinen nopeusohje 1.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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(6) D2D REF2 Taajuusmuuttajien valinen nopeusohje 2.

(7) ENC1 SPEED Anturi 1 (1.08 ENCODER 1 SPEED).

(8) ENC2 SPEED Anturi 2 (1.10 ENCODER 2 SPEED).

24.02

SPEED REF2 SEL

Toimintolohko: SPEED REF SEL (katso edella)

Parametrilla valitaan nopeusohjeen 2 (3.02 SPEED REF2) lahde.
Katso parametri 24.01 SPEED REF1 SEL.

(24)

VoI

Laiteohjelmiston toimintolohko:
SPEED REF MOD

Taman toimintolohkon avulla kayttaja

« valita kahden nopeusohjeen (REF1
tai REF2) lahteet

+ skaalata ja invertoida nopeusohjeen

* maaritelld vakionopeusohjeen

* maaritelld Jog-toimintojen 1 ja 2
nopeusohjeen

* maaritella nopeusohjeen absoluutti-
sen minimirajan.

SPEED REF MOD

TLF2 500 psec @

3.03 SPEEDREF RAMP IN [————

[ AT1 SCALED ]
(3/2.05)
[ SPEED REF2 ]
(6/3.02)
[FALSE]

< 24.03 SPEED REF1 IN

< 24.04 SPEED REF2 IN

< 24.05 SPEED REF 1/2SEL
24.06 SPEED SHARE

< 24.07 SPEEDREF NEG ENA
24.08 CONST SPEED

< 24.09 CONST SPEED ENA
24.10 SPEED REF JOG1
24.11 SPEED REF JOG2
24.12 SPEED REFMIN ABS

[1.000]
[FALSE]
[0rpm]
[FALSE]
[0rpm]
[0rpm]

[0rpm]

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1&8hdét

3.03 SPEEDREF RAMP IN (sivu 72)

24.03

SPEED REF1 IN Toimintolohko: SPEED REF MOD (katso edella)

Parametrilla valitaan nopeusohjeen 1 lahde (korvaa parametrin 24.01 SPEED REF1 SEL asetukset).
Oletusarvo on P.3.1 (3.01 SPEED REF1), joka on toimintolohkon SPEED REF RAMP lahto.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

24.04

SPEED REF2 IN Toimintolohko: SPEED REF MOD (katso edell&)

Parametrilla valitaan nopeusohjeen 2 |ahde (korvaa parametrin 24.02 SPEED REF2 SEL asetukset).
Oletusarvo on P.3.2 (3.02 SPEED REF2), joka on toimintolohkon SPEED REF RAMP 13htd.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

24.05

SPEED REF 1/2SEL Toimintolohko: SPEED REF MOD (katso edella)

Parametrilla tehdaan valinta nopeusohjeiden 1 ja 2 valilla. Ohjeen 1/2 1ahde maaritellaan parametrilla
24.03 SPEED REF1 IN/24.04 SPEED REF2 IN. 0 = Nopeusohje 1.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

24.06

SPEED SHARE Toimintolohko: SPEED REF MOD (katso edella)

Parametrilla maaritetddn nopeusohjeen 1/2 skaalauskerroin (nopeusohje 1 tai 2 kerrotaan maaritel-
lylla arvolla). Nopeusohje 1 tai 2 valitaan parametrilla 24.05 SPEED REF 1/2SEL.

-8...8 Skaalauskerroin nopeusohjeelle 1/2.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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24.07

SPEEDREF NEG ENA Toimintolohko: SPEED REF MOD (katso edelld)

Nopeusohjeen kaanteisarvon lahteen valinta. 1 = Nopeusohjeen etumerkki on muuttunut (invertointi

aktiivinen).

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

24.08

CONST SPEED Toimintolohko: SPEED REF MOD (katso edelld)

Maarittaa vakionopeuden.

—30000...30000 rpm Vakionopeus.

24.09

CONST SPEED ENA Toimintolohko: SPEED REF MOD (katso edelld)

Talld parametrilla valitaan Idhde parametrilla 24.08 CONST SPEED maaritellyn vakionopeusohjeen

kayttdonottoa varten. 1 = Ota kayttoon.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

24.10 | SPEED REF JOG1 Toimintolohko: SPEED REF MOD (katso edelld)
Maarittaa jog-toiminnon 1 nopeusohjeen. Katso kohta Jog-toiminto sivulla 47.
—30000...30000 rpm Jog-toiminnon 1 nopeusohje.

24.11 | SPEED REF JOG2 Toimintolohko: SPEED REF MOD (katso edelld)
Maarittda jog-toiminnon 2 nopeusohjeen. Katso kohta Jog-toiminto sivulla 47.
—30000...30000 rpm Jog-toiminnon 2 nopeusohje.

24.12 | SPEED REFMIN ABS Toimintolohko: SPEED REF MOD (katso edelld)

Parametrilla maaritetdan nopeusohjeen absoluuttinen minimiraja.

20.01 MAXIMUM SPEED

Rajoitettu nopeusohje

20.02 MINIMUM SPEED

Nopeusohje

0...30000 rpm Nopeusohjeen absoluuttinen minimi.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 25 SPEED REF RAMP

Kayttaja voi maarittdd nopeusohjeen ramppiasetukset, esimerkiksi
* nopeusrampin tulon lahteen

» kiihdytys- ja hidastusajat (my6s Jog-toiminnolle)

» kiihdytys- ja hidastusramppien muodot

» Hatapysaytyksen OFF3 ramppiaika.

* nopeusohjeen stabilointi (ramppigeneraattorin 1ahtd pakotetaan ennalta
maaritettyyn arvoon).

Huomaa: Hatapysaytys OFF1 kayttaa kyseisella hetkella aktiivista ramppiaikaa.

06.02 STATUS WORD 2
bit 14 RAMP OUT 0

25.13 SPEEDREF BAL ENA

06.02 STATUS WORD 2 bit 13

RAMP HOLD
Ramp & Shape FT
03.03 SPEEDREF RAMP IN Z ( (\ a 05.04
( ~— SPEED REF
25.02 SPEED SCALING | ’7 oI RAMPED
25.12 SPEEDREF BAL M

25.04 DEC TIME —

25.10 DEC TIME JOGGING —
06.02 STATUSWORD 2 __
bit 5 JOGGING
25.11 EM STOP TIME —/|

25.03 ACC TIME —n—(

7~ N
7~ N

25.09 ACC TIME JOGGING —\

06.01 STATUS WORD 1

OR 1
bit 5 EM STOP
25.05 SHAPE TIME ACC1
S
25.06 SHAPE TIME ACC2 (\

[ e — | G

25.07 SHAPE TIME DEC1 :l
25.08 SHAPE TIME DEC2 (

0

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Laiteohjelmiston toimintolohko:

SPEED REF RAMP
(25)

Taman toimintolohkon avulla kayttaja
VoI

valita nopeusrampin tulon lahteen
saataa kiihdytys- ja hidastusajat
(my6s Jog-toiminnolle)

saataa kiihdytys-/hidastusramp-
pien muodot

saataa ramppiajan hatapysaytyk-
selle OFF3

pakottaa ramppigeneraattorin lah-
don maaritettyyn arvoon

nayttaa rampitetun ja muotoillun
nopeusohjeen arvon.

SPEED REF RAMP

TLF3 250 psec (1)

3.04 SPEEDREF RAMPED [——>

[ SPEEDREF RAMP IN ]

(6/3.03)
[1500rpm ]

< 25.01 SPEED RAMP IN
25.02 SPEED SCALING
25.03 ACC TIME
25.04 DEC TIME
25.05 SHAPE TIME ACC1
25.06 SHAPE TIME ACC2
25.07 SHAPE TIME DEC1
25.08 SHAPE TIME DEC2
25.09 ACC TIME JOGGING
25.10 DEC TIME JOGGING
25.11 EM STOP TIME
Loeml | 25.12 SPEEDREF BAL
[FALSE] < 25.13 SPEEDREF BAL ENA

[1.000s]
[1.000s]
[0.000s]
[0.000s]
[0.000s]
[0.000s]
[0.000s]
[0.000s]

[1.000s]

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1&8hdot

3.04 SPEEDREF RAMPED (sivu 72)

25.01 | SPEED RAMP IN

Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edella)

Nayttdad nopeusrampin tulon ldhteen. Oletusarvo on P.3.3 (signaali 3.03 SPEEDREF RAMP IN), joka
on toimintolohkon SPEED REF MOD lahtd.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

25.02 | SPEED SCALING

Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edell)

Maarittaa kiihdytyksessa ja hidastuksessa kaytetyn nopeusarvon (parametrit 25.03/25.09 ja 25.04/
25.10/25.11). Vaikuttaa myds kenttavaylaohjeen skaalaukseen (katso Liite A — Kenttdvayldohjaus,
kohta Kenttédvéyldohjeet sivulla 344).

0...30000 rpm

Kiihdytyksen/hidastuksen nopeusarvo.

25.03 | ACC TIME

Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edella)

tysaikaa.

naalia.

Parametrilla maaritetdan kiihdytysaika eli aika, joka tarvitaan nopeuden muutokseen nollasta para-
metrilla 25.02 SPEED SCALING maéritettyyn nopeuden arvoon.

Jos nopeusohje kasvaa nopeammin kuin asetettu kiihdytysaika, moottorin nopeus noudattaa kiihdy-

Jos nopeusohje kasvaa hitaammin kuin asetettu kiihdytysaika, moottorin nopeus noudattaa ohjesig-

Jos kiihdytysaika maaritetaan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja kiihdyttda automaattisesti pidempaan
siten, ettd taajuusmuuttajan momenttirajoja ei yliteta.

0...1800 s

Kiihdytysaika.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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25.04

DEC TIME Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edella)

Parametrilla maaritetdan hidastusaika eli aika, joka tarvitaan nopeuden muutokseen parametrilla
25.02 SPEED SCALING maaritetystad nopeuden arvosta 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, ettd taajuusmuuttajan momenttirajoja ei yliteta. Jos on epailysta, etta hidastusaika on liian lyhyt,
tulee varmistaa, ettéd DC-ylijannitteen valvonta on kaytéssa (parametri 47.01 OVERVOLTAGE CTRL).

Huomaa: Jos lyhytta hidastusaikaa tarvitaan suuren hitausmassan sovelluksessa, on suositeltavaa
varustaa taajuusmuuttaja sahkaoisella jarruoptiolla, esimerkiksi jarrukatkojalla (sisainen) ja jarruvastuk-
sella.

0...1800 s Hidastusaika.

25.05

SHAPE TIME ACC1 Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edella)

Parametrilla valitaan kiihdytysrampin muoto kiihdytyksen alussa.

0,00 s: Lineaarimuoto. Sopii taajuusmuuttajille, jotka edellyttavat tasaista ja pitkaa kiihdytysta ja
hidastusta.

0.01...1000,00 s: S-muotoinen kayra. Sopii ihanteellisesti liukuhihna- ja nostosovelluksiin. S-muotoisen
kayran molemmissa paissa on symmetrinen kaari ja niiden valissa suora osa.

Huomaa: Kun jog-toiminnon ramppi tai hataramppi on aktiivinen, kiihdytys- ja hidastusmuotojen ajat
pakotetaan nollaksi.

Nopeus Par.

Lineaarimuoto:
Par. 25.05=0s

S

Lineaarimuoto:

25.06=0s

S-muotoinen kayra:
Par.25.06 >0 s

S-muotoinen kayra:
Par.25.05>0s

Aika

Lineaarimuoto:
Par. 25.07=0s

l

S-muotoinen kayra!
Par.25.07>0s

Nopeus

Lineaarimuoto:
Par.25.08=0s

S-muotoinen kayra:
Par.25.08>0s

Aika

0...1000 s

Rampin muoto kiihdytyksen alussa.

25.06

SHAPE TIME ACC2 Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edell&)

Parametrilla valitaan kiihdytysrampin muoto kiihdytyksen lopussa. Katso parametri 25.05 SHAPE
TIME ACCH1.

0...1000 s Rampin muoto kiihdytyksen lopussa.

25.07

SHAPE TIME DEC1 Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edell&)

Parametrilla valitaan hidastusrampin muoto hidastuksen alussa. Katso parametri 25.05 SHAPE TIME
ACC1.

0...1000 s Rampin muoto hidastuksen alussa.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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25.08 | SHAPE TIME DEC2 Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edelld)
Parametrilla valitaan hidastusrampin muoto hidastuksen lopussa. Katso parametri 25.05 SHAPE
TIME ACCA1.
0...1000 s Rampin muoto hidastuksen lopussa.

25.09

ACC TIME JOGGING

Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edelld)

Parametrilla maaritetdan jog-toiminnon kiihdytysaika eli aika, joka tarvitaan nopeuden muutokseen
nollasta parametrilla 25.02 SPEED SCALING maaritettyyn nopeuden arvoon.

0...1800 s

Jog-toiminnon kiihdytysaika.

25.10

DEC TIME JOGGING

Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edella)

Parametrilla maaritetdan Jog-t

oiminnon hidastusaika aikana, joka tarvitaan nopeuden muutokseen

parametrilla 25.02 SPEED SCALING mé&aritetysta arvosta nollaan.

0...1800 s

Jog-toiminnon hidastusaika.

25.11

EM STOP TIME

Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edella)

Parametrilla maaritetdan aika, joka kuluu taajuusmuuttajan pysahtymiseen, kun hatapysaytys OFF3
aktivoidaan (eli aika, joka kuluu nopeuden muutokseen parametrilla 25.02 SPEED SCALING maari-
tellystd nopeusarvosta nollaan). Hatapysaytyksen aktivoinnin Idhde valitaan parametrilla 10.10 EM

STOP OFF3. Hatapysaytys voidaan aktivoida myds kenttavaylan valityksella (2.12 FBA MAIN CW).

Hatapysaytys OFF1 kayttaa aktiivista ramppiaikaa.

0...1800 s Hatapysaytyksen OFF3 hidastusaika.

25.12 | SPEEDREF BAL Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edelld)

Talla parametrilla maaritetdan nopeusrampin stabiloinnin ohje eli nopeusohjeen ramppia saatava
toimintolohkon Iahtd pakotetaan maaritettyyn arvoon.

Stabiloinnin kayttéonottosignaalin Iahde valitaan parametrilla 25.13 SPEEDREF BAL.

—30000...30000 rpm Nopeusrampin stabilointiohje.

25.13 | SPEEDREF BAL ENA Toimintolohko: SPEED REF RAMP (katso edella)

Valitsee Idhteen, jolla otetaan kayttdon nopeusrampin stabilointi. Katso parametri 25.12 SPEEDREF
BAL. 1 = Nopeusrampin stabilointi kaytdssa.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 26 SPEED ERROR

Nopeusohje maaritetdan vertaamalla nopeusohjetta ja nopeuden takaisinkytkentaa.
Virhe voidaan suodattaa kayttdmalla jarjestyksessa ensimmaista alipaastésuodinta, jos
takaisinkytkennassa ja ohjauksessa on hairiéitd. Taman lisdksi momentin maksimointia
voidaan kayttaa kiihdytyksen kompensointiin; momentti on suhteessa (derivaatta)
nopeusohjeen ja kuormituksen kokonaishitauden vaihteluun nahden. Nopeusvirhearvoa
voidaan valvoa ikkunatoiminnolla.

* Nopeusohjeena kaytetty signaali on 3.04 SPEEDREF RAMPED.

26.11 SPEED WIN HI

OPMODE = 26.08 ACC COMP DER TIME

POSITION SYNCRON
| 26.09 ACC COMP FTIME

|
26.04 SPEED FEED PCTRL — d
dt AccCom
20.01 MAXIMUM SPEED —m78H —
6.12 OP

MODE ACK

03.04 SPEED REF NCTRL J— ggglETDION 7£ @_ i - 7__4 l 3.06 SPEED ERROR FILT

SYNCHRON -
4.01 SPEED REF PCTRL — | ,ominG

PROF VEL

26.05 SPEED STEP —(\

0 —

3.07 ACC COMP TORQ

06.02 STATUS WORD 2 bit 14
RAMP OUT 0

06.02 STATUS WORD 2 bit 12
RAMP IN 0

20.02 MINIMUM SPEED

1.01 SPEED ACT NCTRL —
26.06 SPD ERR FTIME
26.10 SPEED WIN FUNC
26.12 SPEED WIN LO

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Laiteohjelmiston toimintolohko:

SPEED ERROR
(26)

Taman toimintolohkon avulla kayttaja
VoI

« valita lahteen nopeusvirheen
(nopeusohje - nopeuden oloarvo)
laskentaa varten eri saatétiloissa

« valita nopeusohjeen lahteen

* maarittdd nopeusvirheen suodatus-
ajan

* lisatd nopeusvirheeseen ylimaarai-
sen nopeusaskeleen

* maarittda nopeusvirheen valvon-
nan nopeusvirheikkunatoiminnon
avulla

* maarittda hitausmomentin kompen-
soinnin kiihdytyksen aikana

» Nayttaa kaytetyn nopeusohjeen,
suodatetun nopeusvirheen ja kiih-
dytyksen kompensoinnin lahdon.

SPEED ACT

(7/1.01)
SPEEDREF RAMPED

(6/3.04)
SPEEDREF RAMPED

(6/3.04)
SPEEDREF RAMPED

(6/3.04)
[0.00 rpm ]
[0.0ms]
[100 rpm ]
[0.00s]
[8.0ms]
[ Disabled 1
[0rpm]

[0rpm]

SPEED ERROR

TLF3 250 psec @

3.05 SPEEDREF USED | ———
3.06 SPEED ERROR FILT [——
3.07 ACCCOMP TORQ [———

< 26.01 SPEED ACT NCTRL
< 26.02 SPEED REF NCTRL
< 26.03 SPEED REF PCTRL
< 26.04 SPEED FEED PCTRL
26.05 SPEED STEP
26.06 SPEED ERR FTIME
26.07 SPEED WINDOW
26.08 ACC COMP DERTIME
26.09 ACC COMP FTIME
26.10 SPEED WIN FUNC
26.11 SPEED WIN HI
26.12 SPEED WIN LO

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1ahdot

3.05 SPEEDREF USED (sivu 72)
3.06 SPEED ERROR FILT (sivu 72)
3.07 ACC COMP TORQ (sivu 72)

26.01 | SPEED ACT NCTRL

Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edella)

Valitsee todellisen nopeuden lahteen nopeussaatétilassa.
Huomaa: Tama parametri on lukittu, eli kayttaja ei voi asettaa sita.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

26.02 | SPEED REF NCTRL

Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edella)

Valitsee nopeusohjeen lahteen nopeussaatétilassa.
Huomaa: Tama parametri on lukittu, eli kayttaja ei voi asettaa sita.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

26.03 | SPEED REF PCTRL

Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edella)

Valitsee nopeusohjeen lahteen paikan ja synkronoinnin saatétiloissa.
Huomaa: Tama parametri on kaytdssa vain paikoitussovelluksissa.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

26.04 | SPEED FEED PCTRL

Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edella)

Tama parametri on tarkoitettu vain paikoitussovelluksiin.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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26.05 | SPEED STEP Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edelld)

Parametrilla maaritellddn nopeussaatimen tulolle annettava ylimaarainen nopeusaskel (lisdtaan
nopeusvirheen arvoon).

-30000...30000 rpm Nopeusaskel.

26.06 | SPD ERR FTIME Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edelld)

Parametrilla maaritetdan nopeusvirheen alipaastosuotimen aikavakio.

Jos kaytetty nopeuden ohjearvo muuttuu nopeasti (servosovellukset), mahdolliset nopeusmittauksen
hairidt voidaan suodattaa nopeusvirheen suotimella. Aaltoilun vahentaminen suotimella saattaa
aiheuttaa nopeussaatimen viritysongelmia. Pitka suodatusaikavakio ja lyhyt kiihdytysaika ovat
ristiriidassa keskenaan. Erittain pitka suodatusaika saa aikaan epavakaan saadon.

Katso myo6s parametri 22.02 SPEED ACT FTIME.

0...1000 ms Nopeusvirheen alipdastdsuotimen aikavakio. 0 ms = suodatus ei
kaytossa.
26.07 | SPEED WINDOW Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edella)

Parametrilla maéritetdan absoluuttinen arvo moottorin nopeusikkunan valvontaa varten (eli nopeuden
oloarvon ja rampittoman nopeusohjeen valisen eron (1.01 SPEED ACT - 3.03 SPEEDREF RAMP IN)
absoluuttinen arvo). Kun moottorin nopeus on talla parametrilla maaritettyjen rajojen mukainen,
signaalin 2.13 bitin 8 (AT_SETPOINT) arvo on 1. Jos moottorin nopeus ei ole maariteltyjen rajojen
mukainen, bitin 8 arvo on 0.

0...30000 rpm Moottorin nopeusikkunan valvonnan absoluuttinen arvo.

26.08 | ACC COMP DERTIME Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edell&)

Maarittaa kiihtyvyyden (hidastuksen) kompensoinnin derivointiajan. Parametria kdytetaan nopeussaa-
dén dynaamisen ohjemuutoksen parantamiseen.

Kiihdytykseen vaikuttavan hitausmomentin kompensoimiseksi nopeussaatimen lahtdsignaaliin
lisdtdan ohjearvon derivaatta. Derivaatan kaytdn periaatteet on kuvattu parametrissa 28.04
DERIVATION TIME.

Huomaa: Parametrin arvon tulisi olla suhteellinen kuorman ja moottorin kokonaishitausmomenttiin
eli noin 50...100 % mekaanisesta aikavakiosta (f,ex). Mekaanisen aikavakion yhtalo esitetdan
parametrin 22.02 SPEED ACT FTIME kohdalla.

Jos parametriarvoksi on asetettu nolla, toiminto ei ole kdytéssa.
Alla olevassa kuvassa nakyvat nopeusvasteet, kun kiihdytetaan suurta hitausmassaa.

Ei kiihtyvyyden kompensointia Kiihtyvyyden kompensointi kdytossa

% | - - Nopeusohje % A
— Nopeuden oloarvo

t

Y~

Katso my0s parametri 26.09 ACC COMP FTIME.

Kiihtyvyyden kompensointimomentti voidaan valita my6s parametrilla 28.06 ACC COMPENSATION.
Katso parametriryhmaa 28.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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0...600 s Kiihdytyksen/hidastuksen kompensoinnin derivointiaika.

26.09

ACC COMP FTIME Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edella)

Maarittda kiihdytyksen kompensoinnin suodatusajan.

0...1000 ms Kiihdytyksen kompensoinnin suodatusaika. 0 ms = suodatus ei
kaytossa.
26.10 | SPEED WIN FUNC Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edella)

Parametrilla otetaan kayttdon tai poistetaan kaytdsta nopeusvirheikkunan valvonta.

Nopeuseroikkunan valvonta on nopeus- ja momenttiohjatun taajuusmuuttajan nopeuden valvontatoi-
minto (Add/Summaus-toimintatila). Se valvoo nopeusvirheen arvoa (nopeusohje — nopeuden olo-
arvo). Normaalilla kayttéalueella ikkunan ohjaus pitda nopeussaatimen tulon nollana. Nopeussaadin
otetaan kayttdén vain, kun

* nopeusvirhe ylittda ikkunassa maaritetyn ylarajan (parametri 26.11 SPEED WIN HI) tai

* negatiivisen nopeusvirheen absoluuttinen arvo ylittda ikkunassa maaritetyn alarajan (parametri
26.12 SPEED WIN LO).

Kun nopeusvirhe siirtyy ikkunan maaritysten ulkopuolelle, virhearvon ylittdva osa yhdistetdan nopeus-

saatimeen. Nopeussaadin muodostaa tulon ja nopeussaatimen vahvistuksen perusteella ohjetermin

(parametri 28.02 PROPORT GAIN), jonka momentinvalitsin lisdd momenttiohjeeseen. Tulosta kayte-

tdan taajuusmuuttajan sisdisend momenttiohjeena.

Esimerkki: Kuormitushavitn aikana taajuusmuuttajan sisdinen momenttiohje pienenee, jotta moottorin
nopeus ei nousisi liikkaa. Jos ikkunan valvonta ei ole aktiivinen, moottorin nopeus nousisi taajuusmuut-
tajan nopeusrajaan saakka.

(0) Disabled Nopeusvirheikkunan valvonta ei ole kdytssa.

(1) Absolute Nopeusvirheikkunan valvonta on kaytossa. Parametreilla 26.11 ja
26.12 maaritetyt rajat ovat absoluuttisia.

(2) Relative Nopeusvirheen ikkunan valvonta on kaytdssa. Parametreilla 26.11 ja
26.12 maaritetyt rajat ovat suhteessa nopeusohjeeseen.

26.11

SPEED WIN HI Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edelld)

Parametrilla maaritetdan nopeusvirheikkunan ylaraja. Parametrin 26.10 SPEED WIN FUNC mukaan
arvo voi olla absoluuttinen tai suhteessa nopeusohjeeseen.

0...3000 rpm Nopeusvirheikkunan ylaraja.

26.12

SPEED WIN LO Toimintolohko: SPEED ERROR (katso edella)

Parametrilla maaritetddn nopeusvirheikkunan alaraja. Parametrin 26.10 SPEED WIN FUNC mukaan
arvo voi olla absoluuttinen tai suhteessa nopeusohjeeseen.

0...3 000 rpm Nopeusvirheikkunan alaraja.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 28 SPEED CONTROL

Nopeuden valvonta-asetuksilla kayttaja voi

+ valita nopeusvirheen lahteen

+ saataa PID-tyyppisen nopeussaatimen muuttujia

* rajoittaa nopeussaatimen 1ahdén momenttia

+ valita kiihtyvyyden kompensointimomentin lahteen

» pakottaa ulkoisen arvon nopeussaatimen lahté6n (stabilointitoiminnolla)

* saataa kuormituksen jakoa usean taajuusmuuttajan isanta/orja-sovelluksissa
(kuormitusjouston avulla).

Nopeussaatimessa on anti-windup-toiminto (eli I-jakso on jaadytetty momenttiohjeen
rajoituksen aikana).

Taajuusmuuttajan momenttisaatotilassa nopeussaatimen 1ahto jaadytetaan.

28.11 MAX TORQ SP CTRL

3.07 ACC COMP TORQ
28.04 DERIVATION TIME
28.05 DERIV FILT TIME |
28.02 PROPORT GAN ——————— a
i V- — Tq 06.05 LIMIT WORD 1
’7 bit 2 SPD CTL TLIM MAX
3.06 SPEED ERROR FILT Kp + (
— 3.08 TORQ REF SP CTRL
28.03 INTEGRATION TIME 1 ) T
T dt A, 06.05 LIMIT WORD 1
I bit 1 SPD CTL TLIM MIN
B " GiieALAcTvE
28.08 BAL REFERENCE :
28.12 PI ADAPT MAX SPD —I 28.09 SPEEDCTRL BAL EN
28.14 P GAIN ADPT COEF 1 28.10 MIN TORQ SP CTRL
1.01 SPEED ACT — F(X)
K, [« X |«

28.15 | TIME ADPT COEF
28.13 PI ADAPT MIN SPD

28.07 DROOPING RATE

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Laiteohjelmiston toimintolohko:

SPEED CONTROL
(28)

Taman toimintolohkon avulla kayttaja
VoI

valita nopeusvirheen lahteen
saataa PID-tyyppisen nopeussaati-
men muuttujia

maarittda nopeussaatimen 1ahto-
momentin rajat

valita kiihtyvyyden kompensointi-
momentin [&hteen

maarittaa stabilointitoiminnon, joka
pakottaa nopeusohjaimen 1ahdon
ulkoiseen arvoon

maarittda kuormitusjoustotoiminnon
(kuorman jakamisen saato isanta/
orja-sovelluksessa)

nayttaa rajoitetun nopeussaatimen
Iahtdmomentin arvon.

SPEED ERROR FILT
(7/3.06)
[10.00]
[0.5005]
[0.0005]
[8.0ms]

ACC COMP TORQ
(7/3.07)
[0.00%]
[00%]

[ FALSE ]
[-300.0 %]
[300.0 %]
[0rpm]
[O0rpm]
[1.000]

[1.000]

SPEED CONTROL

TLF3 250 psec 3)

3.08 TORQ REF SP CTRL

< 28.01 SPEED ERR NCTRL
28.02 PROPORT GAIN
28.03 INTEGRATION TIME
28.04 DERIVATION TIME
28.05 DERIV FILT TIME

< 28.06 ACC COMPENSATION
28.07 DROOPING RATE
28.08 BAL REFERENCE

< 28.09 SPEEDCTRL BAL EN
28.10 MIN TORQ SP CTRL
28.11 MAX TORQ SP CTRL
28.12 PI ADAPT MAX SPD
28.13 PI ADAPT MIN SPD
28.14 P GAIN ADPT COEF
28.15 I TIME ADPT COEF

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1&8hdét

3.08 TORQ REF SP CTRL (sivu 72)

28.01

SPEED ERR NCTRL

Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edelld)

Parametrilla valitaan nopeusvirheen (ohje — oloarvo) lahde. Oletusarvo on P.3.6 (parametri 3.06
SPEED ERROR FILT), joka on toimintolohkon SPEED ERROR l&ht6.

Huomaa: Tama parametri on lukittu, eli kayttaja ei voi asettaa sita.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

28.02

PROPORT GAIN

Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edella)

Parametrilla maaritetd@n nopeussaatimen suhteellinen vahvistus (Kp). Liian suuri vahvistus voi
aiheuttaa nopeuden heilahtelua. Alla olevassa kuvassa esitetddn nopeussaatimen 1ahto eroaskeleen
jalkeen, kun eroarvo on vakio.

%
Vahvistus = K, = 1
T, = Integrointiaika = 0
Tp= Derivointiaika = 0
Eroarvo
Séatimen 13ht = | Saatimen lanto
e = Eroarvo
Kpxe I
1 t

ot

Jos vahvistuksen arvoksi asetetaan 1, eroarvon (ohje — oloarvo) 10 prosentin muutos aiheuttaa 10
prosentin muutoksen nopeussaatimen |lahtésignaalin arvoon.

Huomaa: Nopeussaatimen automaattinen viritystoiminto maarittda taman parametrin automaattisesti.
Katso parametri 28.16 Pl TUNE MODE.

0...200 Nopeussaatimen suhteellinen vahvistus.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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28.03 | INTEGRATION TIME Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edella)

Parametrilla maaritetdan nopeussaatimen integrointiaika. Integrointiaika maarittelee nopeuden, jolla
saatimen lahtdsignaalin arvo muuttuu eroarvon ollessa vakio ja nopeussaatimen suhteellisen vahvis-
tuksen arvon ollessa 1. Mita lyhyempi integrointiaika, sitd nopeammin pysyva eroarvo korjataan. Liian
lyhyt integrointiaika tekee sdaddsta epavakaan.

Jos parametriarvoksi asetetaan nolla, sdatimen |-osa ei ole kaytéssa.

Anti-windup-toiminto pysayttaa integraattorin, jos saatimen lahtdsignaali on rajoitettu. Katso 6.05
LIMIT WORD 1.

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

% Saatimen lahto
Vahvistus = Kp =1
K, x e T, = Integrointiaika > 0
P Tp= Derivointiaika = 0
Kp e : e = Eroarvo
:
%/—/ t
T

Huomaa: Nopeussaatimen automaattinen viritystoiminto maarittda tdman parametrin automaattisesti.
Katso parametri 28.16 Pl TUNE MODE.

0...600 s Nopeussaatimen integrointiaika.

28.04 | DERIVATION TIME Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edella)

Parametrilla maaritetaan nopeussaatimen derivointiaika. Derivointi vahvistaa sdatimen lahtdarvoa, jos
eroarvo muuttuu. Mita pitempi derivointiaika, sitd enemman nopeussaatimen Iaht6é vahvistuu muutok-
sen aikana. Jos derivointiajaksi asetetaan nolla, nopeussaadin toimii Pl-sdatimend, muussa tapauk-
sessa PID-saatimena. Derivointi tekee sdaddsta hairidille herkemman.

Nopeusvirheen derivaatta on suodatettava alipaastdsuotimella hairididen poistamiseksi.
Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen |ahtd eroaskeleen jalkeen, kun eroarvo on vakio.

Vahvistus = K= 1

T\= Integrointiaika > 0

Tp= Derivointiaika > 0

Ts= Nayteaika = 250us

e = Eroarvo

Ae = Eroarvon muutos kahden naytteen valilla

%
\/Aﬁimen 1ahto

, Eroarvo

Ae
K.x Th X—
P D Ts Kp )

Kp x e e = Eroarvo

t

Huomaa: Parametrin arvon muuttaminen on suositeltavaa ainoastaan, jos kaytetaan pulssianturia.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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0...10s Nopeussaatimen derivointiaika.

28.05

DERIV FILT TIME Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edelld)

Parametrilla maaritetaan derivoinnin suodatusaikavakio.

0...1000 ms Derivoinnin suodatusaikavakio.

28.06

ACC COMPENSATION Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edella)

Valita kiihtyvyyden kompensointimomentin lahteen.
Oletusarvo on P.3.7 (signaali 3.07 ACC COMP TORQ), joka on toimintolohkon SPEED ERROR lahto.
Huomaa: Tama parametri on lukittu, eli kayttaja ei voi asettaa sita.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

28.07

DROOPING RATE Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edelld)

Parametrilla maaritetdan kuormitusjousto (prosentteina moottorin nimellisnopeudesta). Kuormitus-
jousto laskee hieman taajuusmuuttajan nopeutta, kun taajuusmuuttajan kuormitus kasvaa. Nopeuden
oloarvon lasku tietyssa toimintapisteessa riippuu kuormitusjouston asetuksesta ja taajuusmuuttajan
kuormasta (= momenttiohje / nopeussaatimen 1&htd). Jos nopeussaatimen 1&htd on 100 %, kuormitus-
jousto on nimellistasolla eli sama kuin Drooping rate -parametrin arvo. Kuormitusjouston vaikutus
vahenee lineaarisesti nollaan, kun kuormitus pienenee.

Kuormitusjouston avulla voidaan mm. sdatéa kuormituksen jakoa usean taajuusmuuttajan isanta-/
orjasovelluksissa. Isdnta-/orjasovelluksissa moottorin akselit on kytketty toisiinsa.

Prosessille sopiva kuormitusjousto on etsittdva tapauskohtaisesti.
Nopeuden viheneminen = Nopeussaatimen |ahto - Kuorman jousto - Maksiminopeus

Esimerkki: Nopeussaatimen 1&htd on 50 %, kuorman jousto on 1 %, taajuusmuuttajan maksiminopeus
on 1500 rpm. Nopeuden vaheneminen = 0,50 - 0,01 - 1500 rpm = 7,5 rpm.

Moottorin nopeus (%
nimellisnopeudesta)

e
-

Ei kuormitusjoustoa

100%
Kuormitusjousto ‘

‘ » [dht6/ % / kuormitus
100%

| Nopeusséaétimen / Taaj. muutt.

0...100% Kuormitusjouston maara.

28.08

BAL REFERENCE Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edella)

Parametrilla maaritellddn nopeussaatimen 1ahdon stabiloinnissa kaytetty ohje eli ulkoinen arvo, joka
pakotetaan nopeussaatimen 1aht66n. Jotta toiminta jatkuisi tasaisena 1ahdon stabiloinnin aikana,
nopeussaatimen D-osa poistuu kaytosta ja kiihtyvyyden kompensointitermi asettuu nollaan.

Stabiloinnin kayttéonottosignaalin lahde valitaan parametrilla 28.09 SPEEDCTRL BAL EN.

-1600...1600% Nopeussaadon 1dhddn stabilointiohje.

28.09

SPEEDCTRL BAL EN Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edelld)

Parametrilla valitaan nopeussaatimen [8hddn stabiloinnin kayntilupasignaalin 1dhde. Katso parametri
28.08 BAL REFERENCE. 1 = Kaytossa. 0 = Ei kaytossa.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

28.10

MIN TORQ SP CTRL Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edella)

Parametrilla maaritetdan nopeussaatimen minimildhtdmomentti.

-1600...1600% Nopeusohjaimen minimilahtdmomentti.

28.11

MAX TORQ SP CTRL Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edella)

Parametrilla maaritetdan nopeussaatimen maksimilahtomomentti.

-1600...1600% Nopeusohjaimen maksimilahtdmomentti.

28.12

PI ADAPT MAX SPD Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edella)

Nopeuden suurin oloarvo nopeussaatimen sopeuttamista varten.

Nopeussaatimen vahvistus- ja integrointiaika voidaan mukauttaa nopeuden oloarvon mukaisesti.
Tama suoritetaan kertomalla vahvistus (28.02 PROPORT GAIN) ja integrointiaika (28.03 INTEGRA-
TION TIME) kertoimilla tietyissd nopeuksissa. Kertoimet maaritetdan erikseen vahvistukselle ja inte-
grointiajalle.

Kun nopeuden oloarvo on yhta suuri tai pienempi kuin 28.13 PI ADAPT MIN SPD, 28.02 PROPORT
GAIN ja 28.03 INTEGRATION TIME kerrotaan parametreilla 28.14 P GAIN ADPT COEF ja 28.15 |
TIME ADPT COEF samassa jarjestyksessa.

Kun todellinen nopeus on yhta suuri tai suurempi kuin 28.12 PI ADAPT MAX SPD, mukautusta ei suo-
riteta. Toisin sanoen parametreja 28.02 PROPORT GAIN ja 28.03 INTEGRATION TIME kaytetaan
sellaisenaan.

Valilla 28.13 PI ADAPT MIN SPD ja 28.12 Pl ADAPT MAX SPD kertoimet lasketaan lineaarisesti taite-
pisteen perusteella.

Kerroin arvolle K, tai T Kp = Suhteellinen vahvistus
T, = Integrointiaika

1.000

28.14 P GAIN ADPT COEF tai
28.15 | TIME ADPT COEF

» Nopeuden

0  28.13 PI ADAPT 28.12 PI ADAPT oloarvo (rpm)
MIN SPD MAX SPD

0...30000 rpm Nopeuden suurin oloarvo nopeussaatimen sopeuttamista varten.

28.13

Pl ADAPT MIN SPD Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edella)

Nopeuden minimioloarvo nopeussaatimen sopeuttamista varten. Katso parametri 28.12 Pl ADAPT
MAX SPD.

0...30000 rpm Nopeuden minimioloarvo nopeussaatimen sopeuttamista varten.

28.14

P GAIN ADPT COEF Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edelld)

Suhteellinen vahvistuskerroin. Katso parametri 28.12 PI ADAPT MAX SPD.

0,000 ... 10,000 Suhteellinen vahvistuskerroin.
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28.15 | | TIME ADPT COEF Toimintolohko: SPEED CONTROL (katso edelld)
Integrointiajan kerroin. Katso parametri 28.12 PI ADAPT MAX SPD.
0,000 ... 10,000 Integrointiajan kerroin.

28.16 | PI TUNE MODE Toimintolohko: Ei mikaan

Kaynnistaa nopeussaatimen automaattisen viritystoiminnon.

Automaattinen viritystoiminto maarittda automaattisesti parametrit 28.02 PROPORT GAIN, 28.03
INTEGRATION TIME ja 1.31 MECH TIME CONST. Jos kayttajan automaattinen viritystila on valittu,
myds 26.06 SPD ERR FTIME maéritetddn automaattisesti.

Automaattisen viritystoiminnon tila ndkyy parametrissa 6.03 SPEED CTRL STAT.

VARMISTA ENNEN AUTOMAATTISEN VIRITYSTOIMINNON KAYNNISTYSTA, ETTA
MOOTTORIA VOIDAAN KAYTTAA TURVALLISESTI!

Huomaa:

c VAROITUS! Moottori saavuttaa momentti- ja virtarajat automaattisen viritystoiminnon aikana.

» Seuraavien parametrien tulee olla maaritetty ennen automaattisen viritystoiminnon kayttamista:
« kaikki kayttdonoton aikana maaritettavat parametrit, kuvattu luvussa Kayttéénotto (sivu 15)
» 22.05 ZERO SPEED LIMIT
* Nopeuden skaalaus ja nopeusohjeen ramppiasetukset parametriryhmassa 25
* 26.06 SPD ERR FTIME
» Jos kayttajan automaattista viritystilaa halutaan kayttaa: 28.17 TUNE BANDWIDTH ja 28.18
TUNE DAMPING.

« Taajuusmuuttajan taytyy olla paikallisohjaustilassa ja pysaytettynd ennen automaattisen viritystoi-
minnon valitsemista.

« Kun automaattinen viritystoiminto on pyydetty talla parametrilla, taajuusmuuttaja taytyy kaynnistaa
20 sekunnin kuluessa.

* Odota, kunnes automaattinen viritystoiminto on suoritettu loppuun (tdman parametrin arvo on
palannut arvoksi (0) Done). Toiminto voidaan keskeyttda pysayttamalla taajuusmuuttaja.

+ Tarkista automaattisen viritystoiminnon asettamat parametrien arvot.

Lisatietoja on myds kohdassa Nopeussdétimen viritys sivulla 48.

(0) Done Viritystoimintoa ei ole pyydetty (normaali toiminta). Parametri palaa
tdhan arvoon, kun automaattinen viritystoiminto on suoritettu loppuun.

(1) Smooth Parametrilla pyydetdaan nopeussaatimen automaattista viritysta
kevyen kayton esiasetuksilla.

(2) Middle Parametrilla pyydetaan nopeussaatimen automaattista viritysta
keskitasoisen kayton esiasetuksilla.

ig arametrilla pyydetaan nopeussaatimen automaattista viritysta
3) Tight P trill detds aati t ttista viritysta
vaativan kayton esiasetuksilla.

(4) User Pyyntd kayttaa nopeussaatimen automaattisessa virityksessa para-
metreilla 28.17 TUNE BANDWIDTH ja 28.18 TUNE DAMPING maéri-
tettyja asetuksia.

28.17

TUNE BANDWIDTH Toimintolohko: Ei mikaan

Nopeusohjaimen kaistanleveys automaattisessa viritystoiminnossa, kayttajatila (User mode) (katso
parametri 28.16 Pl TUNE MODE).

Suuri kaistanleveys rajoittaa nopeusohjaimen asetusten kayttoa.

0,00 ... 2000,00 Hz Kaistanleveys automaattisen viritystoiminnon kayttajatilassa (User).

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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28.18 | TUNE DAMPING

Toimintolohko: Ei mikaan

Nopeusohjaimen vaimennus automaattisessa viritystoiminnossa, kayttajatila (User mode) (katso
parametri 28.16 Pl TUNE MODE).

Suuri vaimennus tekee kaytosta turvallisempaa ja tasaisempaa.

0,0 ...200,0

Nopeusohjaimen vaimennus automaattisen viritystoiminnon
kayttajatilassa (User).
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Ryhma 32 TORQUE REFERENCE

Momenttisdadon ohjeasetukset.

Momenttisdadossa taajuusmuuttajan nopeus rajataan maaritettyjen minimi- ja mak-
simirajojen valille. Nopeuteen suhteutetut momenttirajat lasketaan ja tulon moment-
tiohje rajoitetaan niiden mukaiseksi. Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan OVERSPEED,
jos sallittu maksiminopeus ylitetaan.

32.01 TORQ REF1
SEL

ZERO
Al1 ————3.09 TORQ REF1
A2

FBA REF1
FBA REF2
D2D REF1
D2D REF2

32.02 TORQ REF
ADD SEL

ZERO

Al

Al2

FBA REF1
FBA REF2
D2D REF1
D2D REF2

3.12 TORQUE REF ADD

22.08 SPEED TRIP MARGIN

1.01 SPEED ACT

32.07 TORQ RAMP UP
32.04 MAXIMUM TORQ REF
32.06 LOAD SHARE

3.11 TORQ REF RUSHLIM

3.09 TORQ REF1
(\_ 74_ /_— | RUSHCTRL

LOCAL CONTROL REF —,7

LOCAL CONTROL
32.05 MINIMUM TORQ REF

32.08 TORQ RAMP DOWN
20.01 MAXIMUM SPEED
20.02 MINIMUM SPEED

LOG.OS LIMIT WORD 1 L 06.05 LIMIT WORD 1
bit 3 TORQ REF MAX bit 5 TLIM MAX SPEED
bit 4 TORQ REF MIN bit 6 TLIM MIN SPEED
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Laiteohjelmiston toimintolohko:

TORQ REF SEL
(32)

Parametrilla valitaan momenttiohjeen 1
lahde (parametrin valintaluettelosta) ja
momenttiohjeen lisdyksen lahde (kay-
tetédan esimerkiksi mekaanisten hairioi-
den kompensoinnissa). Parametrilla
voidaan myds nayttdd momenttiohje ja
ohjeen lisdyksen arvot.

TORQ REF SEL

TLF1 500 psec (1)

3.09 TORQ REF1
3.12 TORQUE REF ADD

[Az1 32.01 TORQ REF1 SEL

[2ERO] 32.02 TORQ REF ADD SEL

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1&8hdét

3.09 TORQ REF1 (sivu 72)
3.12 TORQUE REF ADD (sivu 72)

32.01 | TORQ REF1 SEL Toimintolohko: TORQ REF SEL (katso edelld)
Parametrilla valitaan momenttiohjeen 1 Iahde. Katso myds parametri 32.03 TORQ REF IN.
(0) ZERO Ohje on nolla.
(1) A1 Analogiatulo Al1.
(2) AlI2 Analogiatulo Al2
(3) FBA REF1 Kenttavaylaohje 1.
(4) FBA REF2 Kenttavaylaohje 2.
(5) D2D REF1 Taajuusmuuttajien valinen nopeusohje 1.
(6) D2D REF2 Taajuusmuuttajien valinen nopeusohje 2.
32.02 | TORQ REF ADD SEL Toimintolohko: TORQ REF SEL (katso edella)

Parametrilla valitaan momentti

ohjeen lisayksen lahde 3.12 TORQUE REF ADD. Parametri 34.10
TORQ REF ADD SRC liitetaan oletusarvoisesti signaaliin 3.12 TORQUE REF ADD.

Koska tama ohje lisataan momenttiohjeen valinnan jalkeen, parametria voidaan kayttda nopeussaato-
ja momenttisdatoétiloissa. Katso parametriryhman lohkokaavio 34 (sivu 148).

(0) ZERO Nollaohjeen lisdys.
(1) A1 Analogiatulo Al1.
(2) Al2 Analogiatulo Al2

(3) FBA REF1

Kenttavaylaohje 1.

(4) FBA REF2

Kenttavaylaohje 2.

(5) D2D REF1

Taajuusmuuttajien valinen nopeusohje 1.

(6) D2D REF2

Taajuusmuuttajien valinen nopeusohje 2.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Laiteohjelmiston toimintolohko:
TORQ REF MOD

(33)

Taman toimintolohkon avulla kayttaja

VoI

« valita momenttiohjeen lahteen

+ skaalata tulon momenttiohjeen
maaritellyn kuormanjakokertoimen
mukaisesti

* maarittdd momenttiohjeen rajat

* maarittdd momenttiohjeen ramppiajat

* nayttaa rampitetun momenttiohjeen
arvon ja ryntayssuojan rajoittaman
momenttiohjeen arvon.

TORQ REF MOD

TRQREF 500 psec

(2)

3.10 TORQ REF RAMPED
3.11 TORQ REF RUSHLIM

[ TORQ REF1 ]
(8/3.09)
(Drive value)

< 32.03 TORQ REF IN
32.04 MAXIMUM TORQ REF
32.05 MINIMUM TORQ REF
32.06 LOAD SHARE
32.07 TORQ RAMP UP
32.08 TORQ RAMP DOWN
32.09 RUSH CTRL GAIN
32.10 RUSH CTRL TI

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

Drive value)

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1ahdot

3.10 TORQ REF RAMPED (sivu 72)
3.11 TORQ REF RUSHLIM (sivu 72)

32.03

TORQ REF IN

Toimintolohko: TORQ REF MOD (katso edelld)

Parametrilla valitaan momentti

P.3.9 (signaali 3.09 TORQ REF1), joka on toimintolohkon TORQ REF SEL I&hto.

ohjeen tulon Iahde momentin ramppitoimintoa varten. Oletusarvo on

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

32.04

MAXIMUM TORQ REF

Toimintolohko: TORQ REF MOD (katso edella)

Parametrilla maaritetddn mom

enttiohjeen maksimiarvo.

0...1000%

Momenttiohjeen maksimiarvo.

32.05

MINIMUM TORQ REF

Toimintolohko: TORQ REF MOD (katso edella)

Parametrilla maaritetddn mom

enttiohjeen minimiarvo.

-1000...0%

Momenttiohjeen minimiarvo.

32.06

LOAD SHARE

Toimintolohko: TORQ REF MOD (katso edella)

Parametrilla ulkoinen momenttiohje skaalataan vaaditulle tasolle (ulkoinen momenttiohje kerrotaan

valitulla arvolla).
Huomaa: Jos kaytdssa on pai

kallinen momenttiohje, kuormanjakoa ei skaalata.

-8...8

Ulkoisen momenttiohjeen kerroin:

32.07

TORQ RAMP UP

Toimintolohko: TORQ REF MOD (katso edelld)

Maarittda momenttiohjeen kiihdytysajan eli minimiajan, joka kuluu ohjearvon suurenemiseen nollasta

nimellismomenttiin.

0...60s

Momenttiohjeen kiihdytysaika.

32.08

TORQ RAMP DOWN

Toimintolohko: TORQ REF MOD (katso edella)

Maarittdd momenttiohjeen hidastusajan eli minimiajan, joka kuluu ohjearvon pienenemiseen

nimellismomentista nollaan.

0...60s

Momenttiohjeen hidastusaika.
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32.09 | RUSH CTRL GAIN Toimintolohko: TORQ REF MOD (katso edella)

Maarittaa ryntayssuojan suhteellisen vahvistuksen.

1...10000 Ryntayssuojan suhteellinen vahvistus.

32.10 | RUSH CTRL TI Toimintolohko: TORQ REF MOD (katso edella)

Parametrilla maaritetdan ryntayssuojan integrointiaika.

0,1...10 s Ryntayssuojan integrointiaika.
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Signaalin valvonnan konfigurointi.

(17)

Laiteohjelmiston toimintolohko:
SUPERVISION

SUPERVISION

TLF11 10 msec (6)

6.14 SUPERV STATUS [———

[ Dobled 33.01 SUPERV1 FUNC

< 33.02 SUPERVL ACT
33.03 SUPERV1 LIM HI
fo®l | 33,04 SUPERVL LIM LO
[ Disabled ]
33.05 SUPERV2 FUNC
< 33.06 SUPERV2 ACT
33.07 SUPERV2 LIM HI
oo | 3308 SUPERV2LIMLO
{psbe] 33.09 SUPERV3 FUNC
[ TORQUE ]
(1/1.06) < 33.10 SUPERV3 ACT
o) 33.11 SUPERV3 LIM HI
oo | 3312 SUPERV3LIMLO

[ SPEED ACT]
(7/101)
[0.00]

[ CURRENT ]
(1/1.04)
[0.00]

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1ahdot

6.14 SUPERV STATUS (sivu 77)

33.01

SUPERV1 FUNC

Toimintolohko: SUPERVISION (katso edella)

Valitsee valvonnan 1 tilan.

(0) Disabled

Valvonta 1 ei kdytdssa.

(1) Low

Kun parametrilla 33.02 SUPERV1 ACT valittu signaali laskee alle
parametrilla 33.04 SUPERV1 LIM LO maaritetyn arvon, parametrin
6.14 SUPERV STATUS bitti 0 aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentaa,
signaalin taytyy ylittda parametrin 33.03 SUPERV1 LIM HI arvo.

(2) High

Kun parametrilla 33.02 SUPERV1 ACT valittu signaali ylittaa
parametrilla 33.03 SUPERV1 LIM HI maaritetyn arvon, parametrin
6.14 SUPERV STATUS bitti 0 aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentaa,
signaalin taytyy alittaa parametrin 33.04 SUPERV1 LIM LO arvo.

(3) Abs Low

Kun parametrilla 33.02 SUPERV1 ACT valitun signaalin absoluuttinen
arvo laskee alle parametrilla 33.04 SUPERV1 LIM LO maaritetyn
arvon, parametrin 6.14 SUPERV STATUS bitti 0 aktivoituu. Jos bitti
halutaan tyhjentaa, signaalin absoluuttisen arvon taytyy ylittaa
parametrin 33.03 SUPERV1 LIM HI arvo.

(4) Abs High

Kun parametrilla 33.02 SUPERV1 ACT valitun signaalin absoluuttinen
arvo ylittda parametrilla 33.03 SUPERV1 LIM HI maaritetyn arvon,
parametrin 6.14 SUPERV STATUS bitti 0 aktivoituu. Jos bitti halutaan
tyhjentaa, signaalin absoluuttisen arvon taytyy alittaa parametrin
33.04 SUPERV1 LIM LO arvo.

33.02

SUPERV1 ACT

Toimintolohko: SUPERVISION (katso edella)

Valitsee valvonnan 1 avulla valvottavan signaalin. Katso parametri 33.01 SUPERV1 FUNC.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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33.03 | SUPERV1 LIM HI Toimintolohko: SUPERVISION (katso edella)
Asettaa valvonnan 1 ylarajan. Katso parametri 33.01 SUPERV1 FUNC.
-32768...32768 Valvonnan 1 ylaraja.

33.04 | SUPERV1 LIM LO Toimintolohko: SUPERVISION (katso edella)
Asettaa valvonnan 1 alarajan. Katso parametri 33.01 SUPERV1 FUNC.
-32768...32768 Valvonnan 1 alaraja.

33.05 | SUPERV2 FUNC Toimintolohko: SUPERVISION (katso edella)

Valitsee valvonnan 2 tilan.

(0) Disabled Valvonta 2 ei kayttssa.

(1) Low Kun parametrilla 33.06 SUPERV2 ACT valittu signaali laskee alle
parametrilla 33.08 SUPERV2 LIM LO maaritetyn arvon, parametrin
6.14 SUPERV STATUS bitti 1 aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentaa,
signaalin taytyy ylittdad parametrin 33.07 SUPERV2 LIM HI arvo.

(2) High Kun parametrilla 33.06 SUPERV2 ACT valittu signaali ylittda parametrilla
33.07 SUPERV2 LIM HI m&aritetyn arvon, parametrin 6.14 SUPERV
STATUS bitti 1 aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentaa, signaalin taytyy
alittaa parametrin 33.08 SUPERV2 LIM LO arvo.

(3) Abs Low Kun parametrilla 33.06 SUPERV2 ACT valitun signaalin absoluuttinen
arvo laskee alle parametrilla 33.08 SUPERV2 LIM LO maéritetyn
arvon, parametrin 6.14 SUPERV STATUS bitti 1 aktivoituu. Jos bitti
halutaan tyhjent&a, signaalin absoluuttisen arvon taytyy ylittaa
parametrin 33.07 SUPERV2 LIM HI arvo.

(4) Abs High Kun parametrilla 33.06 SUPERV2 ACT valitun signaalin absoluuttinen
arvo ylittda parametrilla 33.07 SUPERV2 LIM HI maaritetyn arvon,
parametrin 6.14 SUPERV STATUS bitti 1 aktivoituu. Jos bitti halutaan
tyhjentaa, signaalin absoluuttisen arvon taytyy alittaa parametrin
33.08 SUPERV2 LIM LO arvo.

33.06 | SUPERV2 ACT Toimintolohko: SUPERVISION (katso edelld)

Valitsee valvonnan 2 avulla valvottavan signaalin. Katso parametri 33.05 SUPERV2 FUNC.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

33.07 | SUPERV2 LIM HI Toimintolohko: SUPERVISION (katso edella)

Asettaa valvonnan 2 ylarajan. Katso parametri 33.05 SUPERV2 FUNC.

-32768...32768 Valvonnan 2 ylaraja.

33.08 | SUPERV2 LIM LO Toimintolohko: SUPERVISION (katso edelld)

Asettaa valvonnan 2 alarajan. Katso parametri 33.05 SUPERV2 FUNC.

-32768...32768 Valvonnan 2 alaraja.
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33.09

SUPERV3 FUNC

Toimintolohko: SUPERVISION (katso edella)

Valitsee valvonnan 3 tilan.

(0) Disabled

Valvonta 3 ei kdytOssa.

(1) Low

Kun parametrilla 33.10 SUPERV3 ACT valittu signaali laskee alle
parametrilla 33.12 SUPERV3 LIM LO maaritetyn arvon, parametrin
6.14 SUPERV STATUS bitti 2 aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentaa,
signaalin taytyy ylittdad parametrin 33.11 SUPERV3 LIM HI arvo.

(2) High

Kun parametrilla 33.10 SUPERV3 ACT valittu signaali ylittda parametrilla
33.11 SUPERV3 LIM HI maaritetyn arvon, parametrin 6.14 SUPERV
STATUS bitti 2 aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentaa, signaalin taytyy
alittaa parametrin 33.12 SUPERV3 LIM LO arvo.

(3) Abs Low

Kun parametrilla 33.10 SUPERV3 ACT valitun signaalin absoluuttinen
arvo laskee alle parametrilla 33.12 SUPERV3 LIM LO méaaritetyn
arvon, parametrin 6.14 SUPERV STATUS bitti 2 aktivoituu. Jos bitti
halutaan tyhjentaa, signaalin absoluuttisen arvon taytyy ylittaa
parametrin 33.11 SUPERV3 LIM HI arvo.

(4) Abs High

Kun parametrilla 33.10 SUPERV3 ACT valitun signaalin absoluuttinen
arvo ylittda parametrilla 33.11 SUPERV3 LIM HI maaritetyn arvon,
parametrin 6.14 SUPERV STATUS bitti 2 aktivoituu. Jos bitti halutaan
tyhjentaa, signaalin absoluuttisen arvon taytyy alittaa parametrin
33.12 SUPERV3 LIM LO arvo.

33.10

SUPERV3 ACT

Toimintolohko: SUPERVISION (katso edella)

Valitsee valvonnan 3 avulla valvottavan signaalin. Katso parametri 33.09 SUPERV3 FUNC.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

33.11

SUPERV3 LIM HI

Toimintolohko: SUPERVISION (katso edella)

Asettaa valvonnan 3 ylarajan.

Katso parametri 33.09 SUPERV3 FUNC.

-32768...32768

Valvonnan 3 ylaraja.

33.12

SUPERV3 LIM LO

Toimintolohko: SUPERVISION (katso edella)

Asettaa valvonnan 3 alarajan.

Katso parametri 33.09 SUPERV3 FUNC.

-32768...32768

Valvonnan 3 alaraja.

33.17

BITO INVERT SRC

Toimintolohko: Ei mikaan

Parametreilla 33.17...33.22 otetaan kayttdon vapaasti valittavien lahdebittien invertointi. Parametri

6.17 BIT INVERTED SW nayttaa invertoidut bitit.
Tama parametri valitsee lahdebitin, jonka invertoitu arvo nakyy parametrin 6.17 BIT INVERTED SW

bitissa 0.

DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 2.01 DI STATUS, bitti 0).
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 2.01 DI STATUS, bitti 1).
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 2.01 DI STATUS, bitti 2).
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 2.01 DI STATUS, bitti 3).
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DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 2.01 DI STATUS, bitti 4).

DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 2.01 DI STATUS, bitti 5).

RO1 Relelahtd RO1 (parametri 2.02 RO STATUS, bitti 0).

RO2 Releldhtd RO2 (parametri 2.02 RO STATUS, bitti 1).

RO3 Relelahtd RO3 (parametri 2.02 RO STATUS, bitti 2).

RO4 Relelahtd RO4 (parametri 2.02 RO STATUS, bitti 3).

RO5 Relelahtd RO5 (parametri 2.02 RO STATUS, bitti 4).

Running Bitti 3 parametrissa 6.01 STATUS WORD 1 (katso sivu 120).

Const Vakioparametrit ja bittid osoittavat parametrit (katso kohta Bittia
osoittava parametri sivulla 61).

Pointer

33.18

BIT1 INVERT SRC

Toimintolohko: Ei mikaan

Valitsee lahdebitin, jonka invertoitu arvo nakyy parametrin 6.17 BIT INVERTED SW, bitissa 1.
Lisatietoja valinnoista on parametria 33.17 BITO INVERT SRC kasittelevassa kohdassa.

33.19

BIT2 INVERT SRC

Toimintolohko: Ei mikaan

Valitsee lahdebitin, jonka invertoitu arvo ndkyy parametrin 6.17 BIT INVERTED SW, bitissa 2.
Lisatietoja valinnoista on parametria 33.17 BITO INVERT SRC kasittelevassa kohdassa.

33.20

BIT3 INVERT SRC

Toimintolohko: Ei mikaan

Valitsee lahdebitin, jonka invertoitu arvo nakyy parametrin 6.17 BIT INVERTED SW, bitissé 3.
Lisatietoja valinnoista on parametria 33.17 BITO INVERT SRC kasittelevassa kohdassa.

33.21

BIT4 INVERT SRC

Toimintolohko: Ei mikaan

Valitsee l1ahdebitin, jonka invertoitu arvo nakyy parametrin 6.17 BIT INVERTED SW, bitissa 4.
Lisatietoja valinnoista on parametria 33.17 BITO INVERT SRC kasittelevassa kohdassa.

33.22

BITS INVERT SRC

Toimintolohko: Ei mikaan

Valitsee lahdebitin, jonka invertoitu arvo nakyy parametrin 6.17 BIT INVERTED SW, bitissa 5.
Lisatietoja valinnoista on parametria 33.17 BITO INVERT SRC kasittelevassa kohdassa.
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Ryhma 34 REFERENCE CTRL

Onhjeen lahteen ja tyypin valinta.

Taman ryhman parametrien avulla on mahdolista valita, kaytetaanko ulkoista
ohjauspaikkaa EXT1 tai EXT2 (vain toinen on aktiivinen kerrallaan.) Nailla paramet-
reilla valitaan my6s ohjaustila (SPEED/TORQUE/MIN/MAX/ADD) ja kaytetty
momenttiohje paikallisohjauksessa ja ulkoisessa ohjauksessa. EXT1-ohjauspaikalle
voidaan valita kaksi eri ohjaustilaa parametreilla 34.03 EXT1 CTRL MODE1 ja 34.04
EXT1 CTRL MODEZ2. Molemmissa tiloissa voidaan kayttdad samoja kdynnistys- ja
pysaytyskomentoja.

Lisatietoja ohjauspaikoista ja saatdtiloista on luvussa Ohjauspaikat ja toimintatilat.
Lisatietoja eri ohjauspaikkojen kaynnistyksesta/pysaytyksesta on parametriryh-
massa 10 (sivu 86).

34.07 LOCAL
CTRL MODE

SPEED
TORQUE
POSITION

34.02 EXT1 MODE 1/2SEL ————

34.01 EXT1
CTRL MODE1

SPEED
TORQUE
MIN

MAX

ADD
POSITION
SYNCHRON
HOMING

PROF VEL ( JOGGING
34.01 EXT1 LOCAL FIELDBUS
CTRL MODE2
6.12 OP MODE ACK
SPEED
TORQUE LOCAL EXT1/EXT2
MIN
MAX
ADD
POSITION
SYNCHRON

HOMING
PROF VEL

10.01 EXT1
START FUNC

IN1

3-WIRE

FBA

D2D

INTF IN2R
IN1S IN2DIR

34.05 EXT2
CTRL MODE1
SPEED

TORQUE
MIN

MAX

ADD
POSITION

SYNCHRON
HOMING
PROF VEL

10.04 EXT2
START FUNC

IN1

3-WIRE

FBA

D2D

INTF IN2R
IN1S IN2DIR

34.01 EXT1/EXT2 SEL

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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6.12 OP MODE ACK

3.12 TORQUE REF ADD

1= SPEED (B)
3.11 TORQ REF RUSHLIM —— A
2=TORQUE (A)
3=MIN (A/B) 3.13 TORQ REF TO TC
308 TORQREFSPCTRL— B 4“MAX(AB)
5=ADD (A+B)
99.05 MOTOR CTRL MODE 1

(34)

VoI

Laiteohjelmiston toimintolohko:
REFERENCE CTRL

Taman toimintolohkon avulla kayttaja

« valita, kaytetaanko ulkoista ohjaus-

paikkaa EXT1 vai EXT2

valita saatétilan (SPEED/TORQUE/

MIN/MAX/ADD)

« valita momenttiohjeen paikallisoh- |
jausta ja ulkoista ohjausta varten

* nayttdd momenttiohjeen (momentti-
saatoa varten) ja saatotilan.

REFERENCE CTRL

TLF8 250 psec 3)

3.13 TORQ REFTO TC|—
6.12 OP MODE ACK

[ DISTATUS1]

(2 /2.01.D12)
[ DISTATUSS ]

(2/2.01.DI6)
[ Speed ]

< 34.01 EXT1/EXT2 SEL

< 34.02 EXT1 MODE 1/2SEL
34.03 EXT1 CTRL MODE1
34.04 EXT1 CTRL MODE2
34.05 EXT2 CTRL MODE1
34.07 LOCAL CTRL MODE

< 34.08 TREF SPEED SRC

< 34.09 TREF TORQ SRC

< 34.10 TORQ REF ADD SRC

[ Homing ]

[ Position ]

[Speed ]

TORQ REF SP CTRL

3.08)
TORQ REF RUSHLIM

(8/3.11)
[ TORQUE REF ADD ]
(8/3.12)

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1&8hdét

3.13 TORQ REF TO TC (sivu 72)
6.12 OP MODE ACK (sivu 77)

34.01

EXT1/EXT2 SEL

Toimintolohko: REFERENCE CTRL (katso edella)

Parametrilla valitaan ulkoisen ohjauspaikan EXT1/EXT2 valinnan lahde. 0 = EXT1. 1 = EXT2.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

34.02

EXT1 MODE 1/2SEL

Toimintolohko: REFERENCE CTRL (katso edella)

Parametrilla valitaan ulkoisen EXT1-ohjauspaikan 1/2-valinnan lahde. 1 = paikka 2. 0 = paikka 1.
Ohjaustila 1/2 valitaan parametrilla 34.03 EXT1 CTRL MODE1 / 34.04 EXT1 CTRL MODE2.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

34.03

EXT1 CTRL MODE1

Toimintolohko: REFERENCE CTRL (katso edella)

Valitsee ohjaustilan 1 ulkoisessa ohjauspaikassa EXT1.

(1) Speed Nopeussaaté. Momenttiohje on 3.08 TORQ REF SP CTRL, joka on
toimintolohkon SPEED CONTROL laht6. Momenttiohjeen lahde
voidaan muuttaa parametrilla 34.08 TREF SPEED SRC.

(2) Torque Momenttisaatd. Momenttiohje on 3.11 TORQ REF RUSHLIM, joka on

toimintolohkon TORQ REF MOD Iahtd. Momenttiohjeen lahde
voidaan muuttaa parametrilla 34.09 TREF TORQ SRC.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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(3) Min

Valintojen (1) Speed ja (2) Torque yhdistelma: Momentinvalitsin vertaa
momenttiohjetta ja nopeussaatimen lahtéa toisiinsa ja kayttaa
pienempaa arvoa.

(4) Max

Valintojen (1) Speed ja (2) Torque yhdistelma: Momentinvalitsin vertaa
momenttiohjetta ja nopeussaatimen 1aht6a toisiinsa ja kayttaa
suurempaa arvoa.

(5) Add

Valintojen (1) Speed ja (2) Torque yhdistelma: Momentinvalitsin lisda
nopeussaatimen lahdén momenttiohjeeseen.

34.04

EXT1 CTRL MODE2

Toimintolohko: REFERENCE CTRL (katso edella)

Valitsee ohjaustilan 2 ulkoisessa ohjauspaikassa EXT1.
Lisatietoja valinnoista on parametria 34.03 EXT1 CTRL MODE1 kasittelevassa kohdassa.

34.05

EXT2 CTRL MODE1

Toimintolohko: REFERENCE CTRL (katso edella)

Valitsee ohjaustilan ulkoisessa ohjauspaikassa EXT2.
Lisatietoja valinnoista on parametria 34.03 EXT1 CTRL MODE1 kasittelevassa kohdassa.

34.07

LOCAL CTRL MODE

Toimintolohko: REFERENCE CTRL (katso edelld)

Valitsee paikallisohjauksen ohjaustilan.
Huomaa: Tatéa parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kdynnissa.

(1) Speed Nopeussaatd. Momenttiohje on 3.08 TORQ REF SP CTRL, joka on
toimintolohkon SPEED CONTROL Iaht6. Momenttiohjeen lahde
voidaan muuttaa parametrilla 34.08 TREF SPEED SRC.

(2) Torque Momenttisdatd. Momenttiohje on 3.11 TORQ REF RUSHLIM, joka on

toimintolohkon TORQ REF MOD Iaht6. Momenttiohjeen lahde
voidaan muuttaa parametrilla 34.09 TREF TORQ SRC.

34.08

TREF SPEED SRC

Toimintolohko: REFERENCE CTRL (katso edella)

Parametrilla valitaan momenttiohjeen lahde (nopeussaatimesta). Oletusarvo on P.3.8 (signaali 3.08
TORQ REF SP CTRL), joka on toimintolohkon SPEED CONTROL Iahto.

Huomaa: Tama parametri on lukittu, eli kayttaja ei voi asettaa sita.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

34.09

TREF TORQ SRC

Toimintolohko: REFERENCE CTRL (katso edella)

Parametrilla valitaan momenttiohjeen lahde (momenttiohjeketjusta). Oletusarvo on P.3.11 (3.11 TORQ
REF RUSHLIM), joka on toimintolohkon TORQ REF MOD lahtd.

Huomaa: Tama parametri on lukittu, eli kayttaja ei voi asettaa sita.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

34.10

TORQ REF ADD SRC

Toimintolohko: REFERENCE CTRL (katso edelld)

Parametrilla valitaan momentin valinnan jalkeen momenttiarvoon lisattdvan momenttiohjeen lahde.
Oletusarvo on P.3.12 (3.12 TORQUE REF ADD), joka on toimintolohkon TORQ REF SEL lahto.

Huomaa: Tama parametri on lukittu, eli kayttaja ei voi asettaa sita.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot



150

Ryhma 35 MECH BRAKE CTRL

Mekaanisen jarrun saatdasetukset. Lisatietoja on myds kohdassa Mekaanisen
Jarrun ohjaus sivulla 52.

Laiteohjelmiston toimintolohko: MECH BRAKE CTRL

30
MECH BRAKE CTRL TLF10 2 msec @
(35) 3.14 BRAKE TORQ MEM

3.15 BRAKE COMMAND [

[NO]

35.01 BRAKE CONTROL

[FALSE ] < 35.02 BRAKE ACKNOWL
(00051 35.03 BRAKE OPEN DELAY
[000s] 35.04 BRAKE CLOSE DLY
[10.0rpm ] 35.05 BRAKE CLOSE SPD
[00%] 35.06 BRAKE OPEN TORQ
[FALSE] < 35.07 BRAKE CLOSE REQ
[FALSE ] < 35.08 BRAKE OPEN HOLD

[FAULT]

35.09 BRAKE FAULT FUNC

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 3.14 BRAKE TORQ MEM (sivu 72)
toimintolohkojen 1ahdot 3.15 BRAKE COMMAND (sivu 73)

35.01 | BRAKE CONTROL Toimintolohko: MECH BRAKE CTRL (katso edella)

Aktivoi jarrun valvotun tai valvomattoman ohjaustoiminnon.
Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kaynnissa.

(0) NO Ei kaytossa.
(1) WITH ACK Valvottu jarrun ohjaus (valvonta aktivoidaan parametrilla 35.02
BRAKE ACKNOWL).
(2) NO ACK Valvomaton jarrun ohjaus.
35.02 | BRAKE ACKNOWL Toimintolohko: MECH BRAKE CTRL (katso edelld)

Parametrilla valitaan 1&8hde, jonka avulla aktivoidaan ulkoisen jarrun kytkennan valvonta (parametrin
35.01 BRAKE CONTROL asetus on (1) WITH ACK). Ulkoisen valvontasignaalin kayttd on valinnaista.
1 = Jarru on auki. 0 = Jarru on suljettu.

Jarrun valvontaa ohjataan yleensa digitaalitulolla. Sitd voidaan ohjata myds ulkoisen ohjausjarjestel-
man, esim. kenttavaylan avulla.

Kun havaitaan jarrun ohjauksen virhe, taajuusmuuttaja toimii parametrilla 35.09 BRAKE FAULT FUNC
maaritellylla tavalla.

Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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35.03

BRAKE OPEN DELAY Toimintolohko: MECH BRAKE CTRL (katso edella)

Maarittaa jarrun avausviiveen (= viive sisdisen jarrunavauskomennon ja moottorin nopeussaadon
vapautuksen valilld). Viivelaskuri kdynnistyy, kun taajuusmuuttaja on magnetoinut moottorin ja
nostanut moottorin momentin jarrun vapautuksen yhteydessa tarvittavalle tasolle (parametri 35.06
BRAKE OPEN TORQ). Samalla kun laskuri kdynnistyy, jarrun ohjaus saa jarrua ohjaavan relelahdon
paastamaan ja jarru alkaa avautua.

Viivearvoksi on asetettava sama arvo, jonka jarrun valmistaja on ilmoittanut jarrun mekaaniseksi
avautumisviiveeksi.

0..5s Jarrun avautumisviive.

35.04

BRAKE CLOSE DLY Toimintolohko: MECH BRAKE CTRL (katso edella)

Maarittaa jarrun sulkuviiveen. Viivelaskuri kaynnistyy, kun moottorin nopeuden oloarvo laskee
asetetun rajan (parametri 35.05 BRAKE CLOSE SPD) alapuolelle ja taajuusmuuttaja on saanut
pysaytyskomennon. Samalla kun laskuri kdynnistyy, jarrun ohjaus saa jarrua ohjaavan relelahddn
paastamaan ja jarru alkaa sulkeutua. Viiveen aikana jarrutoiminto pitdd moottorin jannitteisend ja
estdd moottorin nopeutta laskemasta nollanopeuden alle.

Viivearvoksi on asetettava sama arvo, jonka jarrun valmistaja on ilmoittanut jarrun mekaaniseksi
sulkeutumisviiveeksi (= toimintoviive sulkeutuessa).

0...60s Jarrun sulkeutumisviive.
35.05 | BRAKE CLOSE SPD Toimintolohko: MECH BRAKE CTRL (katso edella)
Maarittaa jarrun sulkeutumisnopeuden (absoluuttisena arvona). Katso parametri 35.04 BRAKE
CLOSE DLY.
0...1000 rpm Jarrun sulkeutumisnopeus.
35.06 | BRAKE OPEN TORQ Toimintolohko: MECH BRAKE CTRL (katso edella)
Parametrilla maaritelladn moottorin kaynnistysmomentti jarrun vapauttamisen yhteydessa (prosentteina
moottorin nimellismomentista).
0...1000% Moottorin kdynnistysmomentti jarrun vapauttamisen yhteydessa.
35.07 | BRAKE CLOSE REQ Toimintolohko: MECH BRAKE CTRL (katso edelld)

Valitsee jarrun sulkemis- tai avaamispyynnén lahteen. 1 = Jarrun sulkemispyynt6. 0 = Jarrun
avaamispyynto.

Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kdynnissa.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

35.08

BRAKE OPEN HOLD Toimintolohko: MECH BRAKE CTRL (katso edell&)

Valitsee jarrun avauskomennon pidon aktivointildhteen. 1 = Pito kdytdssa. 0 = Normaali toiminta.
Huomaa: Tatéa parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kdynnissa.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

35.09

BRAKE FAULT FUNC Toimintolohko: MECH BRAKE CTRL (katso edella)

Maarittaa, kuinka taajuusmuuttaja reagoi mekaanisen jarrun ohjausvirheeseen. Jos jarrun ohjauksen
valvontaa ei ole aktivoitu parametrilla 35.01 BRAKE CONTROL, tdma parametri ei ole kaytdssa.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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(0) FAULT

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan BRAKE NOT CLOSED / BRAKE
NOT OPEN, jos valinnaisen ulkoisen jarrun tilatietosignaalin tila ei
vastaa jarrun ohjaustoiminnon edellyttamaa tilaa. Taajuusmuuttaja
laukeaa vikaan BRAKE START TORQUE, jos jarrun vapauttamisen
yhteydessa tarvittavaa moottorin kdynnistysmomenttia ei ole
saavutettu.

(1) ALARM

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen BRAKE NOT CLOSED / BRAKE
NOT OPEN, jos valinnaisen ulkoisen jarrun tilatietosignaalin tila ei
vastaa jarrun ohjaustoiminnon edellyttdmaa tilaa. Taajuusmuuttaja
laukeaa vikaan BRAKE START TORQUE, jos jarrun vapauttamisen
yhteydessa tarvittavaa moottorin kdynnistysmomenttia ei ole saavu-
tettu.

(2) OPEN FLT

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen BRAKE NOT CLOSED (jarrua sul-
jettaessa) ja laukeaa vikaan BRAKE NOT OPEN (jarrua avattaessa),
jos valinnaisen ulkoisen jarrun tilatietosignaalin tila ei vastaa jarrun
ohjaustoiminnon edellyttdmaa tilaa. Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan
BRAKE START TORQUE, jos jarrun vapauttamisen yhteydessa tarvit-
tavaa moottorin kdynnistysmomenttia ei ole saavutettu.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 40 MOTOR CONTROL

Moottorin ohjausasetuksilla kayttaja voi saataa
* vuo-ohjetta

» taajuusmuuttajan kytkentataajuutta

* moottorin jattdman kompensointia

* jannitereservia

* vuon optimointia

» skalaarisdatétilan IR-kompensointia.

Vuon optimointi

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

Huomaa: Vuon optimointi rajoittaa taajuusmuuttajan dynaamisen saadon suori-
tuskykya, koska taajuusmuuttajan momenttia ei voi suurentaa nopeasti kaytettaessa
pienta vuo-ohjetta.

(40)

Laiteohjelmiston toimintolohko:
MOTOR CONTROL MSC_3 2msec ®

Taman toimintolohkon avulla kayttaja
voi maarittda seuraavia moottorin

ohjausasetuksia: _ ADRET (Er
hiett (Dive velue 40.03 SLIP GAIN
VUQ'O jetia ) L (Drive valug) 40.04 VOLTAGE RESERVE
+ taajuusmuuttajan kytkentataajuutta | owewus e ——
+ moottorin jattdman kompensointia | owewws |0 0cc 0 cpenLoop
* jannitereservia (Ovevawd 140,07 IR COMPENSATION
* vuon optimointia AOrvevebd 140,10 FLUX BRAKING

* skalaarisaatétilan IR-kompensointia
* vuojarrutusta.

Lohkon avulla voidaan my&s nayttaa
kaytetty vuo- ja momenttiohje.

MOTOR CONTROL

31

3.16 FLUX REF USED |——
3.17 TORQUE REFUSED |——

(Drive valug)

40.01 FLUX REF

(Drive valug)

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 3.16 FLUX REF USED (sivu 73)
toimintolohkojen 1ahdot 3.17 TORQUE REF USED (sivu 73)

40.01

FLUX REF Toimintolohko: MOTOR CONTROL (katso edell&)

Maarittda vuo-ohjeen.

0...200% Vuo-ohje.

40.02

SF REF Toimintolohko: MOTOR CONTROL (katso edelld)

Maarittaa taajuusmuuttajan kytkentataajuuden.

Kun kytkentataajuus ylittda 4 Hz, sallittua taajuusmuuttajan Iahtévirtaa rajoitetaan. Lisatietoja
kytkentataajuuden kertoimesta on vastaavassa laiteoppaassa.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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1/2/3/4/5/8/16 kHz Kytkentataajuus.

40.03

SLIP GAIN Toimintolohko: MOTOR CONTROL (katso edella)

Maéarittaa jattaman vahvistuksen, jota kaytetaan korjaamaan arvioitua moottorin jattamaa. 100 % =
jattdman taysi vahvistus, 0 % = ei jattaman vahvistusta. Oletusarvo on 100 %. Muita arvoja voidaan
kayttaa, jos staattisen nopeuden virhe havaitaan jattdman taydesta vahvistuksesta huolimatta.

Esimerkki (nimelliskuormituksella ja nimellisjattamalla 40 rpm): Taajuusmuuttajalle annetaan 1 000 rpm:n
vakionopeusohje. Jattdman taydesta kompensoinnista (= 100 %) huolimatta manuaalinen takometrimit-
taus 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 105 %, staat-
tisen nopeuden virhetté ei enda ole (2 rpm /40 rpm =5 %).

0...200% Jattaman vahvistus.

40.04

VOLTAGE RESERVE Toimintolohko: MOTOR CONTROL (katso edella)

Maarittaa pienimman sallitun jannitereservin. Kun jannitereservi on laskenut asetettuun arvoon,
taajuusmuuttaja siirtyy kentdnheikennysalueelle.

Jos valipiirin tasajannite Uy, = 550 V ja jannitereservi on 5 %, maksimilahtéjannitteen RMS-arvo
tasaisessa toiminnassa on

0,95 x 550 V/ / sqrt(2) = 369 V

Moottorin sdadon dynaamista suorituskykya kentédnheikennysalueella voidaan parantaa lisdamalla
jannitereservin arvoa, mutta talldin taajuusmuuttaja siirtyy kentdnheikennysalueelle aikaisemmin.

-4...50 % Pienin sallittu jannitereservi.

40.05

FLUX OPT Toimintolohko: MOTOR CONTROL (katso edella)

Parametrilla otetaan kayttdon vuon optimointitoiminto. Vuon optimointi parantaa moottorin hyotysuh-
detta ja vahentaa sen melua. Vuon optimointia kaytetaan taajuusmuuttajissa, jotka toimivat tavallisesti
nimelliskuormitusta pienemmalla kuormituksella.

Huomaa: Kestomagneettimoottorissa vuon optimointi on aina kaytdssa taman parametrin arvosta
riippumatta.

(0) Disable Vuon optimointi poissa kaytosta.

(1) Enable Vuon optimointi kaytossa.

40.06

FORCE OPEN LOOP Toimintolohko: MOTOR CONTROL (katso edella)

Maarittaa moottorin mallin kayttdmat nopeus-/sijaintitiedot.

(0) FALSE Moottorin malli kayttda parametrilla 22.01 SPEED FB SEL valittua
nopeuden takaisinkytkentaa.

(1) TRUE Moottorin malli kayttaa sisaistd nopeuden arviota (vaikka parametrin
22.01 SPEED FB SEL asetus olisi (1) Enc1 speed / (2) Enc2 speed).

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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40.07

IR COMPENSATION

Toimintolohko: MOTOR CONTROL (katso edella)

Maarittaa suhtellisen 18hdén lisajannitteen nollanopeudella (IR-kompensointi). Sopii sovelluksille, joilla
on suuri kdynnistysmomentti mutta joissa ei voida kayttdd moottorin suoraa momentinsaatoa (DTC).

Tama parametri on kaytettavissa vain, kun parametrin 99.05 MOTOR CTRL MODE asetus on (1)

Scalar.
U/UyN
(%) . PP
Suhteellinen 1&htojannite. IR-
kompensoinnin asetus on 15 %.
100%f — — — — — — —
|
|
|
|
o L. Suhteellinen Iahtojannite. Ei
15% | - - | | o
| | IR-kompensointia
| | f (Hz)
| Kentanheikennyspiste
|
50 %
nimellistaajuudesta
0...50 % IR-kompensointi.
40.10 | FLUX BRAKING Toimintolohko: MOTOR CONTROL (katso edelld)
Maarittaa jarrutustehon tason.
(0) Disabled Vuojarrutus on poissa kaytosta.

(1) Moderate

Vuon tasoa rajoitetaan jarrutuksen aikana. Hidastusaika on pidempi
kuin tdydessa jarrutuksessa.

(2) Full

Suurin jarrutusteho. Lahes kaikki kaytettévissa oleva virta kdytetaan
mekaanisen jarrutustehon muuttamiseen lampdenergiaksi moottorissa.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 45 MOT THERM PROT

Moottorin termisen suojauksen asetukset. Lisatietoja on myds kohdassa Moottorin

lampdsuojaus sivulla 41.

Laiteohjelmiston toimintolohko:

MOT THERM PROT
(45)

Taman toimintolohkon asetuksilla maa-
ritetddn moottorin ylildmpdsuojaus ja
l[Ampétilan mittaus. Toimintolohkossa
nakyvat myods arvioidut ja mitatut moot-
torin lampatilat.

wel 14509 MOTNOM TEMP RISE

MOT THERM PROT

TLF11 10 msec ©)

1.17 MOTOR TEMP [———
1.18 MOTOR TEMP EST |———

[to] 45,01 MOT TEMP PROT

45.02 MOT TEMP SOURCE
45.03 MOT TEMP ALM LIM
45.04 MOT TEMP FLT LIM
45.05 AMBIENT TEMP
45.06 MOT LOAD CURVE
45.07 ZERO SPEED LOAD
45.08 BREAK POINT

[ ESTIMATED ]
[%0c]
[1oc]
[20c]
[100 %]
[100%]

[45.00 Hz]

[265] 45.10 MOT THERM TIME

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1ahdot

1.17 MOTOR TEMP (sivu 64)
1.18 MOTOR TEMP EST (sivu 64)

45.01 | MOT TEMP PROT

Toimintolohko: MOT THERM PROT (katso edelld)

Parametrilla valitaan, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun havaitaan moottorin ylilamp®o.

(0) No Ei kdytossa.

(1) Alarm Taajuusmuuttaja antaa halytyksen MOTOR TEMPERATURE, kun
lampétila ylittda parametrilla 45.03 MOT TEMP ALM LIM maaritetyn
halytysrajan.

(2) Fault Taajuusmuuttaja antaa halytyksen MOTOR TEMPERATURE tai lau-

keaa vikaan MOTOR OVERTEMP, kun lampétila ylittaad parametrilla
45.03 MOT TEMP ALM LIM / 45.04 MOT TEMP FLT LIM maaritetyn
halytys- tai vikarajan.

45.02 | MOT TEMP SOURCE

Toimintolohko: MOT THERM PROT (katso edelld)

Valitsee moottorin lampdsuojauksen. Kun taajuusmuuttaja havaitsee ylilammon, se toimii parametrilla
45.01 MOT TEMP PROT maaritetylla tavalla.

(0) ESTIMATED

Moottorin Iampdvalvonta perustuu moottorin Iampdésuojausmalliin, joka
kayttaa moottorin lampdaikavakiota (parametri 45.10 MOT THERM
TIME) ja moottorin kuormituskayraa (parametrit 45.06...45.08). Kaytta-
jan tarvitsee tavallisesti sdataa asetusta vain silloin, jos ympéaristdn 1am-
pétila poikkeaa moottorille maaritellystéd normaalista kayttdlampétilasta.

Moottorin lampétila nousee, jos se toimii moottorin kuormituskayran
ylittavalla alueella. Moottorin lampétila laskee, jos se toimii moottorin
kuormituskayran alittavalla alueella (jos moottori on ylikuumentunut).

VAROITUS! Tama malli ei suojaa moottoria, jos poly ja lika
A estavat jdahdytyksen.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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(1) KTY JCcu

Lampdtilaa valvotaan taajuusmuuttajan termistorituloon TH kytketylla
KTY84-anturilla.

(2) KTY 1st FEN

Lampétilaa valvotaan KTY84-anturilla, joka on kytketty taajuusmuuttajan
korttipaikkaan 1/2 asennettuun FEN-xx-anturimoduuliin. Jos kaytdssé on
kaksi anturimoduulia, ldmpovalvontaan kaytetdan korttipaikkaan 1 asen-
nettua moduulia. Huomaa: Tama valinta ei koske FEN-01-moduulia.*

(3) KTY 2nd FEN

Lampétilaa valvotaan KTY84-anturilla, joka on kytketty taajuusmuuttajan
korttipaikkaan 1/2 asennettuun FEN-xx-anturimoduuliin. Jos kaytdssé on
kaksi anturimoduulia, ldmpovalvontaan kaytetdan korttipaikkaan 2 asen-
nettua moduulia. Huomaa: Tama valinta ei koske FEN-01-moduulia.*

(4) PTC JCU

Lampdtilaa valvotaan taajuusmuuttajan termistorituloon TH kytketylla
1...3 PTC -anturilla.

(5) PTC 1st FEN

Lampdtilaa valvotaan 1...3 PTC-anturilla, joka on kytketty taajuus-
muuttajan korttipaikkaan 1/2 asennettuun FEN-xx-anturimoduuliin.
Jos kaytdssa on kaksi anturimoduulia, Idmpdvalvontaan kaytetaan
korttipaikkaan 1 asennettua moduulia. *

(6) PTC 2nd FEN

Lampdtilaa valvotaan 1...3 PTC-anturilla, joka on kytketty taajuus-
muuttajan korttipaikkaan 1/2 asennettuun FEN-xx-anturimoduuliin.
Jos kaytdssa on kaksi anturimoduulia, Iampdvalvontaan kaytetaan
korttipaikkaan 2 asennettua moduulia. *

*Huomautus: Jos kaytetdan yhta FEN-xx-moduulia, parametriasetuksen tulee olla joko (2) KTY 1st
FEN tai (5) PTC 1st FEN. FEN-xx-moduuli voi olla joko korttipaikassa 1 tai korttipaikassa 2.

45.03

MOT TEMP ALM LIM

Toimintolohko: MOT THERM PROT (katso edella)

Maarittaa halytysrajan moottorin ylilampdsuojaukselle (kun parametri 45.01 MOT TEMP PROT = (1)

Alarm tai (2) Fault).

0...200 °C

Moottorin ylilampdsuojauksen halytysraja.

45.04 | MOT TEMP FLT LIM Toimintolohko: MOT THERM PROT (katso edella)
Maarittaa halytysrajan moottorin ylilampdsuojaukselle (kun parametri 45.01 MOT TEMP PROT = (2)
Fault).
0...200 °C Moottorin ylildmpdsuojauksen vikaraja.

45.05 | AMBIENT TEMP Toimintolohko: MOT THERM PROT (katso edelld)

Maarittda ymparistdn lampétilan Idmposuojaustilaa varten.

-60...100 °C

Ympariston lampétila.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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45.06

MOT LOAD CURVE Toimintolohko: MOT THERM PROT (katso edelld)

Maarittda kuormituskayran yhdessa parametrien 45.07 ZERO SPEED LOAD ja 45.08 BREAK POINT
kanssa

Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellisvirrasta. Kun parametrin arvoksi asetetaan 100 %, maksi-
mikuormitus vastaa parametrin 99.06 MOT NOM CURRENT arvoa (suuremmat kuormat kuumentavat
moottoria). Kuormituskayran tasoa on saadettava, jos ympariston lampétila poikkeaa nimellisarvosta.

N I = Moottorin virta

(%) Iy = Moottorin nimellisvirta
150 +

45.06

100 +--------- -

50 +
45.07

4508 Taajuusmuuttajan lahtétaajuus

Kuormituskayraa kaytetadan moottorin lampdsuojausmallissa, kun parametriksi 45.02 MOT TEMP
SOURCE on asetettu (0) ESTIMATED.

50...150% Moottorin virta ylittaa taitepisteen.

45.07

ZERO SPEED LOAD Toimintolohko: MOT THERM PROT (katso edell&)

Maarittaa kuormituskayran yhdessa parametrien 45.06 MOT LOAD CURVE ja 45.08 BREAK POINT
kanssa Maarittda moottorin enimmaiskuormituksen kuormituskayran nollanopeudella. Suurempaa
arvoa voidaan kayttaa, jos moottorissa on ulkoinen puhallin lisddmassa jaahdytysta. Katso moottorin
valmistajan suositukset.

Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellisvirrasta.

Kuormituskayraa kaytetddn moottorin [ampdsuojausmallissa, kun parametriksi 45.02 MOT TEMP
SOURCE on asetettu (0) ESTIMATED.

50...150% Moottorin virta nollanopeudella.

45.08

BREAK POINT Toimintolohko: MOT THERM PROT (katso edelld)

Maarittda kuormituskayran yhdessa parametrien 45.06 MOT LOAD CURVE ja 45.07 ZERO SPEED
LOAD kanssa. Parametrilla maéaritetdan kuormituskayran rajataajuus eli taajuus, jolla moottorin
kuormituskayra alkaa laskea parametrin 45.06 MOT LOAD CURVE arvosta parametrin 45.07 ZERO
SPEED LOAD arvoon.

Kuormituskayraa kaytetdan moottorin lAmposuojausmallissa, kun parametriksi 45.02 MOT TEMP
SOURCE on asetettu (0) ESTIMATED.

0,01...500 Hz Kuormituskayran taitepiste.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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45.09

MOTNOM TEMP RISE Toimintolohko: MOT THERM PROT (katso edelld)

Parametrilla maaritetdan moottorin Iampétilan nousu, kun moottoria kuormitetaan nimellisvirralla.
Katso moottorin valmistajan suositukset.

Lampdtilan nousuarvoa kaytetdan moottorin Iampdsuojausmallissa, kun parametriksi 45.02 MOT
TEMP SOURCE on asetettu (0) ESTIMATED.
A Lémpdtila

Moottorin
nimellisen
lampdtilan nousu

Ympariston [ampétila

o TTRERER EmrEre
t
-
0...300 °C Moottorin lampétilan nousu.
45.10 | MOT THERM TIME Toimintolohko: MOT THERM PROT (katso edelld)

Parametrilla méaaritetdan ldampdaikavakio moottorin lampdsuojausmallia varten (eli aika, jonka kuluessa
ldmpétila saavuttaa 63 % nimellisesta 1ampdtilasta). Katso moottorin valmistajan suositukset.

Moottorin lampdsuojausmallia kdytetaan, kun parametrin 45.02 MOT TEMP SOURCE asetus on (0)
ESTIMATED.

Moottorin
kuorma

100 % 1

Lémpét. . | t
nousu X l

100 %
63 %

Moottorin Iampdaika

100...10000 s Moottorin lampdaika

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 46 FAULT FUNCTIONS

Maarittaa taajuusmuuttajan toimintaa vikatilanteessa.

Halytys- tai vikaviesti ilmoittaa, etta taajuusmuuttajan tila ei ole normaali. Lisatietoja
mahdollisista syista ja korjaustoimista on luvussa Vianhaku.

Laiteohjelmiston toimintolohko:
FAULT FUNCTIONS

(46) 8.01 ACTIVE FAULT ——

8.02 LAST FAULT|———
8.03 FAULT TIMEHI |——
vol 8.04 FAULTTIMELO|——
« valvoa ulkoisia vikoja maarittele- 8.05 ALARM LOGGER 1 |
malla esim. digitaalitulon ulkoisen 8.06 ALARM LOGGER 2 [
vikasignaalin lahteeksi 8.07 ALARM LOGGER 3 |-
valita, kuinka taajuusmuuttaja reagoi LT 2/ —
(halytys / vika / toiminnan jatkumi- e

FAULT FUNCTIONS

MISC_3 2 msec (10

Taman toimintolohkon avulla kayttaja

8.10 ALARM LOGGER 6 [

nen turvallisella nopeudella tietyissa
tapauksissa) esim. paikallisohjauk-
sen tiedonsiirtokatkoksen, mootto-
rin/sy6ton vaihehavion tai maasulun
sattuessa tai Safe Torque Off
-toiminnon aktivoituessa.

* nayttaa viimeisimpien vikojen koo-
dit, aktiivisen vian tapahtumisajan
ja halytyssanat.

(Drive valug)

22.10 SPD SUPERV EST
22.11 SPD SUPERV ENC
22.12 SPD SUPERV FILT
< 46.01 EXTERNAL FAULT
46.02 SPEED REF SAFE
46.03 LOCAL CTRL LOSS
46.04 MOT PHASE LOSS
46.05 EARTH FAULT
46.06 SUPPL PHS LOSS
46.07 STO DIAGNOSTIC
46.08 CROSS CONNECTION
46.09 STALL FUNCTION
46.10 STALL CURR LIM
46.11 STALL FREQ HI
46.12 STALL TIME

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

(Drive valug)

8.15 ALARM WORD 1
8.16 ALARM WORD 2
8.17 ALARM WORD 3
8.18 ALARM WORD 4

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen tulot

22.10 SPD SUPERYV EST (sivu 119)
22.11 SPD SUPERYV ENC (sivu 119)
22.12 SPD SUPERYV FILT (sivu 119)

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1ahdot

8.01 ACTIVE FAULT (sivu 79)
8.02 LAST FAULT (sivu 79)

8.03 FAULT TIME HI (sivu 79)
8.04 FAULT TIME LO (sivu 79)
8.05 ALARM LOGGER 1 (sivu 79)
8.06 ALARM LOGGER 2 (sivu 80)
8.07 ALARM LOGGER 3 (sivu 80)
8.08 ALARM LOGGER 4 (sivu 81)
8.09 ALARM LOGGER 5 (sivu 81)
8.10 ALARM LOGGER 6 (sivu 81)
8.15 ALARM WORD 1 (sivu 82)
8.16 ALARM WORD 2 (sivu 82)
8.17 ALARM WORD 3 (sivu 83)
8.18 ALARM WORD 4 (sivu 83)

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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46.01

EXTERNAL FAULT

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edelld)

Valitsee ulkoisen vikasignaalin lahteen. 0 = Ulkoinen vikalaukaisu. 1 = Ei ulkoista vikaa.

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

46.02

SPEED REF SAFE

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edella)

Maarittda vikanopeuden. Toimii nopeusohjeena silloin, kun hélytys ilmenee parametrin 13.12 Al
SUPERVISION /46.03 LOCAL CTRL LOSS / 50.02 COMM LOSS FUNC asetuksen ollessa (2) Spd

ref Safe.

-30000 ... 30000 rpm

Vikanopeus.

46.03 | LOCAL CTRL LOSS Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edelld)
Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi ohjauspaneelin tai PC-ty6kalun tiedonsiirtoyhteyden
katkokseen.
(0) No Ei toimintoa.
(1) Fault Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan LOCAL CTRL LOSS.

(2) Spd ref Safe

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen LOCAL CTRL LOSS, ja nopeus
asettuu parametrilla 46.02 SPEED REF SAFE maaritettyyn nopeuteen.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttdéa voidaan jatkaa
& turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.

(3) Last speed

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen LOCAL CTRL LOSS, ja nopeus
asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeudeksi
maarittyy kymmenen viimeisen sekunnin keskinopeus.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttdéa voidaan jatkaa
A turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.

46.04

MOT PHASE LOSS

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edell&)

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi moottorin vaiheen menetykseen.

(0) No

Ei toimintoa.

(1) Fault

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MOTOR PHASE.

46.05

EARTH FAULT

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edell&)

Maarittda miten taajuusmuuttaja reagoi, kun moottorissa tai moottorikaapelissa havaitaan maasulku

tai virran epatasapaino.

(0) No Ei toimintoa.
(1) Warning Taajuusmuuttaja antaa halytyksen EARTH FAULT.
(2) Fault Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan EARTH FAULT.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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46.06 | SUPPL PHS LOSS Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edella)

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi sy6ton vaihehaviéon. Tata parametria kaytetdan vain AC-

syotossa.

(0) No Ei reaktiota.

(1) Fault Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SUPPLY PHASE.

46.07 | STO DIAGNOSTIC Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edella)

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi havaittuaan jommankumman tai molempien Safe Torque Off

(STO) -signaalien puuttumisen.

Huomaa: Tama parametri on tarkoitettu ainoastaan valvontaan. Safe Torque Off -toiminto voidaan

aktivoida, vaikka parametrin asetus olisi (3) No.

Yleisia tietoja Safe Torque Off -toiminnosta on taajuusmuuttajan /aiteoppaassa seka oppaassa

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

[englanninkielinen]).

(1) Fault Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SAFE TORQUE OFF, kun toinen tai
kumpikin STO-signaaleista katoaa.

(2) Alarm Taajuusmuuttaja on kdynnissa:

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SAFE TORQUE OFF, kun toinen tai

kumpikin STO-signaaleista katoaa.

Taajuusmuuttaja on pysahtynyt:

Taajuusmuuttaja antaa SAFE TORQUE OFF -halytyksen, jos molem-
mat STO-signaalit puuttuvat. Jos vain toinen signaaleista katoaa, taa-
juusmuuttaja laukeaa vikaan STO1 LOST tai STO2 LOST.

(3) No Taajuusmuuttaja on kdynnissa:

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SAFE TORQUE OFF, kun toinen tai
kumpikin STO-signaaleista katoaa.

Taajuusmuuttaja on pysahtynyt:

Ei toimintoa, jos molemmat STO-signaalit puuttuvat. Jos vain toinen
signaaleista katoaa, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan STO1 LOST tai
STO2 LOST.

(4) Only Alarm Taajuusmuuttaja antaa SAFE TORQUE OFF -halytyksen, jos
molemmat STO-signaalit puuttuvat. Jos vain toinen signaaleista
katoaa, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan STO1 LOST tai STO2 LOST.

46.08 | CROSS CONNECTION Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edelld)

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi vaaraan verkkokaapelin ja moottorikaapelin kytkentaan
(verkkokaapeli on ehka kytketty taajuusmuuttajan moottoriliitantaan). Tata parametria kaytetaan vain

AC-syotossa.

(0) No

Ei reaktiota.

(1) Fault

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan CABLE CROSS CON.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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46.09 | STALL FUNCTION Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edelld)
Maarittda miten taajuusmuuttaja reagoi moottorin jumitilanteeseen. Jumitilanne maaritetdan
seuraavasti:

* taajuusmuuttaja on jumivirtarajalla (46.10 STALL CURR LIM), ja
« lahtétaajuus on alle parametrilla 46.11 STALL FREQ HI maéaritetyn arvon, ja
+ edelld mainitut ehdot ovat olleet voimassa pidempaan kuin parametrilla 46.12 STALL TIME asetettu
aika.
Bitti Toiminto
0 Ena sup (Valvonnan kayttddnotto)
0 = Ei kaytéssa: Valvonta ei ole kaytdssa.
1 = Kaytdssa: Valvonta kaytdssa.
1 Ena warn (Varoituksen kaytt6énotto)
0 = Ei kaytbssa
1 = Kaytossa: Taajuusmuuttaja antaa halytyksen jumitilanteessa.
2 Ena fault (Vikalaukaisun kayttéonotto)
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa: Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan jumitilanteessa.
46.10 | STALL CURR LIM Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edelld)

Jumin virtaraja prosentteina m

oottorin nimellisvirrasta. Katso parametri 46.09 STALL FUNCTION.

0...1600%

Jumin virtaraja.

46.11

STALL FREQ HI

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edella)

Jumin taajuusraja. Katso parametri 46.09 STALL FUNCTION.

Huomaa: Rajan asettamista a

Ihaisemmaksi kuin 10 Hz ei suositella.

0,5...1000 Hz

Jumin taajuusraja.

46.12

STALL TIME

Toimintolohko: FAULT FUNCTIONS (katso edella)

Jumiaika. Katso parametri 46.09 STALL FUNCTION.

0...3600 s

Jumiaika.

46.13

FAN CTRL MODE

Toimintolohko: ei mikaan

Valitsee puhaltimen ohjaustilan

. Saatavana runkokoossa A...D. Katso kohta Puhaltimen ohjauslogiikka.

(0) Normal

Ohjaustila perustuu modulaattorin paalla/pois-tilaan.

(1) Force OFF

Puhallin on aina pois paalta.

(2) Force ON

Puhallin on aina kdynnissa.

(3) Advanced

Ohjaustila perustuu tehoasteen, jarrukatkojan ja liitantakortin mitattuun
ldmpatilaan.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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46.14

FAULT STOP MODE Toimintolohko: ei mikaan

Vikaluokan valinta ei-kriittisille laitevioille.

Talla parametrilla voidaan maarittaa pysaytystilalle seuraavat viat:

0003, 0005, 0007, 0008, 0011, 0012, 0015, 0024, 0025, 0029, 0030, 0036, 0038...0045, 0047...0051,
0053, 0054, 0057, 0059...0062, 0073, 0074, 0317.

(0) Coast Pysaytys katkaisemalla moottorin jannitteensy6ttd. Moottori pysahtyy
vapaasti pyorien.

(1) Emergency ramp stop Taajuusmuuttaja pysahtyy hatapysaytyksen ramppiajan mukaisesti,
25.11 EM STOP TIME.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot




165

Ryhma 47 VOLTAGE CTRL

Yli- ja alijannitteen saatajien ja syottdjannitteen asetukset.

Laiteohjelmiston toimintolohko:

* ottaa kayttoon tai poistaa kaytostd | pwews
ylijannitteen ja alijannitteen saatéjat| onmewue

+ ottaa kayttodn tai poistaa kaytostd | omwewwo | o) V0T D MIN
automaattisen syéttdjannitteen owewbd | 45071 oW VOLT DC MAX
tunnistuksen ovevad | 47,08 EXT PU SUPPLY

* maarittda parametrin syoéttéjannit-
teen manuaalisesti

* nayttaa ohjausohjelman kayttaman
syo6ttéjannitteen.

VOLTAGE CTRL

34

VOLTAGE CTRL MISC_4 10 msec )
(47) 1.19 USED SUPPLY VOLT|———
I I . . . aeaae rive value)
Taman toimintolohkon avulla kayttajg | "~ 47.01 OVERVOLTAGE CTRL
VoI Sprvevabe | 47,02 UNDERVOLT CTRL
bivevaled | 47,03 SUPPLVOLTAUTO-ID

47.04 SUPPLY VOLTAGE
< 47.05 LOW VOLT MOD ENA

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 1.19 USED SUPPLY VOLT (sivu 64)
toimintolohkojen 1&8hdot

47.01 | OVERVOLTAGE CTRL Toimintolohko: VOLTAGE CTRL (katso edella)
Ottaa kayttoon valipiirin ylijannitesdadodn. Suuren hitausmassan nopea jarruttaminen nostaa valipiirin
jannitteen ylijanniterajan yli. Ylijannitesaato pienentaa jarrutusmomenttia automaattisesti, jotta valipiirin
jannite ei ylittaisi raja-arvoa.
Huomaa: Jos taajuusmuuttajassa on jarrukatkoja ja -vastus tai jarruttava syottdosa, saato taytyy
poistaa kaytosta.
(0) Disable Ylijannitesdadon ohjaus pois kaytosta.
(1) Enable Ylijannitesdadodn ohjaus kaytossa.

47.02 | UNDERVOLT CTRL Toimintolohko: VOLTAGE CTRL (katso edella)
Ottaa kayttéon valipiirin alijannitesaadon. Jos tasajannite laskee verkkovirtakatkoksen takia, alijannit-
teen saatdja laskee moottorin momenttia automaattisesti, jotta jannite pysyy alarajan ylapuolella. Kun
moottorin momenttia lasketaan, hitausmassa kytkee virran takaisin taajuusmuuttajaan, jolloin valipiiri
pysyy virrallisena ja alijannitelaukaisu estetdan, kunnes moottori on pysahtynyt vapaasti pyoérien.
Tama toimii verkkokatkossaatona suuren hitausmassan jarjestelmissa, kuten keskipakopumpuissa tai
puhaltimissa.
(0) Disable Alijannitesaatd pois kaytosta.
(1) Enable Ylijannitesaatd kaytossa.

47.03 | SUPPLVOLTAUTO-ID Toimintolohko: VOLTAGE CTRL (katso edelld)

Parametrilla otetaan kayttoon syottdjannitteen automaattinen tunnistus. Lisatietoja on myds kohdassa
Jannitteen ohjaus- ja laukaisurajat sivulla 44.

(0) Disable Syéttéjannitteen automaattinen tunnistus poissa kaytosta. Taajuus-
muuttaja asettaa jannitteen valvonta- ja laukaisurajat parametrin
47.04 SUPPLY VOLTAGE arvon avulla.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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(1) Enable Syéttéjannitteen automaattinen tunnistus kaytdssa. Taajuusmuuttaja
tunnistaa syo6ttéjannitteen tason valipiirin varauksen aikana ja asettaa
jannitesaadon ja laukaisurajat sen mukaisesti.

47.04 | SUPPLY VOLTAGE Toimintolohko: VOLTAGE CTRL (katso edelld)

Maarittaa nimellissy6ttojannitteen. Kaytossa, jos syottdjannitteen automaattista tunnistusta ei ole

otettu kayttéon parametrilla 47.03 SUPPLVOLTAUTO-ID.

0...1000 vV Nimellissy6ttéjannite.

47.05 | LOW VOLT MOD ENA Toimintolohko: Ei mikaan

Ottaa kayttoon tai poistaa kaytosta (tai valitsee signaalildhteen, joka ottaa kayttéon tai poistaa

kaytosta) pienjannitetilan. 0 = pienjannitetila poissa kaytdsta, 1 = pienjannitetila kaytdssa. Lisatietoja

on kohdassa Pienjénnitetila sivulla 45.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

47.06 | LOW VOLT DC MIN Toimintolohko: Ei mikaan
Pienjannitetilan minimitasajannite. Lisatietoja on kohdassa Pienjénnitetila sivulla 45.
250...450 V Pienjannitetilan minimitasajannite.

47.07 | LOW VOLT DC MAX Toimintolohko: Ei mikaan

Pienjannitetilan maksimitasajannite. Lisatietoja on kohdassa Pienjédnnitetila sivulla 45.

Huomaa: Taman parametrin arvon taytyy olla suurempi kuin (47.06 LOW VOLT DC MIN + 50 V).

350...810V Pienjannitetilan maksimitasajannite.

47.08 | EXT PU SUPPLY Toimintolohko: Ei mikaan

Ottaa kayttdon tai poistaa kaytosta (tai valitsee signaalildhteen, joka ottaa kayttoodn tai poistaa kay-

tostd) ulkoisen tehoyksikdn, kaytetdan pienen tasajannitteen (esimerkiksi akun) kanssa. 0 = ulkoinen

tehoyksikké poissa kaytdsta, 1 = ulkoinen tehoyksikkd kaytossa. Lisatietoja on kohdassa Pienjénnite-

tila sivulla 45.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.
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Ryhma 48 BRAKE CHOPPER

Sisaisen jarrukatkojan konfigurointi.

Laiteohjelmiston toimintolohko: BRAKE CHOPPER
BRAKE CHOPPER TLF10 2 msec ay
(48) Absblel | 48,01 BC ENABLE

Taman toimintolohkon avulla kayttaja
voi konfiguroida jarrukatkojan

[TRE] < 48.02 BC RUN-TIME ENA

48.03 BRTHERMTIMECONST
48.04 BR POWER MAX CNT
48.05 R BR

[0s]
[0.0000kW ]

£0.00000hm ]

ohjauksen ja valvonnan. FE%] 4806 BR TEMP FAULTLIM
L% ] 48.07 BR TEMP ALARMLIM
48.01 | BC ENABLE Toimintolohko: BRAKE CHOPPER (katso edella)

Ottaa jarrukatkojan ohjauksen kayttéon.

Huomaa: Varmista ennen jarrukatkojan ohjausta, etta jarruvastus on asennettu ja ylijannitesaaté on
pois kaytosta (parametri 47.01 OVERVOLTAGE CTRL). Taajuusmuuttajassa on sisainen jarrukatkoja.

(0) Disable Jarrukatkojan ohjaus pois kaytosta.

(1) EnableTherm Jarrukatkojan ohjauksen ja vastuksen ylikuormasuojauksen kaytt6on-
otto.

(2) Enable Jarrukatkojan ohjauksen kayttéonotto ilman vastuksen ylikuormasuo-

jausta. Tata asetusta voi kayttaa esimerkiksi silloin, jos vastus on
varustettu termiselld katkaisijalla, joka on johdotettu pysayttamaan
taajuusmuuttaja vastuksen ylikuumenemistilanteessa.

48.02

BC RUN-TIME ENA Toimintolohko: BRAKE CHOPPER (katso edella)

Valitsee lahteen nopealle kaytonaikaiselle jarrukatkaisijan saadolle.

0 = Jarrukatkojan toiminta on estetty. Vaikka jarrukatkoja olisi otettu kayttoon parametrilla 48.01 ja
tasajannite nousee aktivointirajan ylapuolelle, jarrukatkoja ei kaynnisty.
1 = Jarrukatkoja on aina kaytdssa eli se alkaa toimia, kun tasajannite saavuttaa aktivointirajan (vaikka

taajuusmuuttaja ei olisi kdynnissa).

Talla parametrilla jarrukatkoja voidaan ohjelmoida toimimaan vain, kun taajuusmuuttaja toimii energian
talteenottotilassa (generaattoritilassa). Oletuksena on, ettd parametri on kytketty parametrin 06.01
STATUS WORD1 bittiin 3 (RUNNING).

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

48.03 | BRTHERMTIMECONST Toimintolohko: BRAKE CHOPPER (katso edelld)
Maarittaa jarrukatkojan termisen aikavakion ylikuormitussuojauksessa.
0...10000 s Jarrukatkojan terminen aikavakio.

48.04 | BR POWER MAX CNT Toimintolohko: BRAKE CHOPPER (katso edelld)

Maarittda suurimman jatkuvan jarrutustehon, joka nostaa vastuksen lampétilan sallittuun maksimiar-
voon. Arvoa kaytetdan ylikuormasuojauksessa.

0...10000 kW Suurin jatkuva jarrutusteho.
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48.05

R BR Toimintolohko: BRAKE CHOPPER (katso edelld)

Maarittaa jarruvastuksen vastusarvon. Arvoa kaytetaan jarrukatkojan suojauksessa.

0,1...1000 ohm Resistanssi.

48.06

BR TEMP FAULTLIM Toimintolohko: BRAKE CHOPPER (katso edelld)

Valitsee jarruvastuksen lampétilavalvonnan vikarajan. Arvo annetaan prosentteina lampétilasta, jonka
vastus saavuttaa kuormitettaessa parametrissa 48.04 BR POWER MAX CNT asetetulla teholla.

Kun raja ylittyy, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan BR OVERHEAT.

0...150% Vastuksen lampétilan vikaraja.

48.07

BR TEMP ALARMLIM Toimintolohko: BRAKE CHOPPER (katso edelld)

Valitsee jarruvastuksen lampétilavalvonnan halytysrajan. Arvo annetaan prosentteina lampdtilasta,
jonka vastus saavuttaa kuormitettaessa parametrissa 48.04 BR POWER MAX CNT asetetulla teholla.

Kun raja ylittyy, taajuusmuuttaja antaa halytyksen BR OVERHEAT.

0...150% Vastuksen lampétilan halytysraja.
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Kenttavaylatiedonsiirron perusasetukset. Katso myos Liite A — Kenttavéayldohjaus

sivulla 339.

Laiteohjelmiston toimintolohko:

FIELDBUS
(50)

Taman toimintolohkon avulla kayttaja
VoI

» kaynnistaa kenttavaylatiedonsiirron

« valita tiedonsiirron valvontatavan

* maarittda kenttdvaylaohjeen skaa-
lauksen ja oloarvot

« valita ohjelmoitavan tilasanan bittien

(Drive valug)
(Drive valug)

(Drive valug)

(riveva |
Drive valug 50.04 FBA REF1 MODESEL

(Drive valug)

FIELDBUS

MISC_2 500 psec &)

2.12 FBA MAIN CW|———
2.13 FBA MAIN SW |
2.14 FBA MAIN REF1 |——
2.15 FBA MAIN REF2 |

50.01 FBA ENABLE
50.02 COMM LOSS FUNC
50.03 COMM LOSS T OUT

50.05 FBA REF2 MODESEL

lahteet ey < 50.06 FBA ACTI TR SRC

* nayttaa kenttavayldohjauksen, tila- | TR {< 50,07 FBA ACT2 TR SRC
Sanat Ja ohjeet rivevave) 50.08 FBA SW B12 SRC
riwvabe | 5009 FBA SW B3 SRC
Aorivevabd | _ 5010 FBA SW B14 SRC
riwvabe | 5011 FBA SW BL5 SRC
Omevaw | 5015 FRA CYCLE TIME

Oriwvabd | 5050 Fg MAIN SW FUNC

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat | 2.12 FBA MAIN CW (sivu 67)
toimintolohkojen 1&ahdot 2.13 FBA MAIN SW (sivu 69)
2.14 FBA MAIN REF1 (sivu 70)
2.15 FBA MAIN REF2 (sivu 70)

50.01 | FBA ENABLE Toimintolohko: FIELDBUS (katso edella)

Muodostaa tiedonsiirtoyhteyden taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen valille.

(0) Disable Ei tiedonsiirtoa.

Tiedonsiirtoyhteys taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen valilla
kaytossa.

(1) Enable

50.02 | COMM LOSS FUNC Toimintolohko: FIELDBUS (katso edella)

Maarittaa, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun kenttavaylan tiedonsiirrossa esiintyy hairié. Aikaviive
maaritetdan parametrilla 50.03 COMM LOSS T OUT.

(0) No Tiedonsiirtokatkoksen havaitseminen poissa kaytosta.

Tiedonsiirtokatkoksen havaitseminen kaytdssa. Kun tiedonsiirto kat-
keaa, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan FIELDBUS COMM ja pysahtyy
vapaasti pyorien.

(1) Fault

Tiedonsiirtokatkoksen havaitseminen kaytdssa. Kun tiedonsiirto kat-
keaa, taajuusmuuttaja antaa halytyksen FIELDBUS COMM ja asettaa
nopeuden parametrilla 46.02 SPEED REF SAFE maaritettyyn arvoon.

2 VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttdéa voidaan jatkaa tur-

(2) Spd ref Safe

vallisesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.
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(3) Last speed Tiedonsiirtokatkoksen havaitseminen kaytdssa. Tiedonsiirtokatkoksen
syntyessa taajuusmuuttaja antaa halytyksen FIELDBUS COMM ja
nopeus asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut.
Nopeudeksi maarittyy kymmenen viimeisen sekunnin keskinopeus.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttéa voidaan jatkaa
& turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.
50.03 | COMM LOSS T OUT Toimintolohko: FIELDBUS (katso edella)

Méaarittda aikaviiveen ennen parametrilla 50.02 COMM LOSS FUNC maéritetyn toiminnon

aloittamista. Aikalaskuri kdynnistyy, kun liitdnta ei paivita viestia.

0,3...6553,5s Kenttavaylatiedonsiirron menetyksen viive.

50.04 | FBA REF1 MODESEL Toimintolohko: FIELDBUS (katso edelld)

Valitsee kenttavaylaohjeen FBA REF1 skaalauksen ja oloarvon, joka lahetetaan kenttavaylaan (FBA

ACT1).

(0) Raw data Ei skaalausta (eli tiedot siirretdan skaalaamattomina). Kenttavaylan
lahetettavan oloarvon lahde valitaan parametrilla 50.06 FBA ACT1 TR
SRC.

(1) Torque Kenttavaylasovitin kdyttdd momenttiohjeen skaalausta. Momenttiohjeen
skaalaus maaritetaan kaytetyn kenttavaylaprofiilin avulla (esimerkiksi
ABB Drives -profiilin kokonaisluku 10 000 vastaa 100 % momenttiarvoa).
Signaali 1.06 TORQUE lahetetdan kenttavaylaan oloarvona. Katso vas-
taavan kenttavaylasovittimen kéyttéopasta.

(2) Speed Kenttavaylasovitinmoduuli kayttda nopeusohjeen skaalausta. Nope-
usohjeen skaalaus maaritetaan kaytetyn kenttavaylaprofiilin avulla
(esimerkiksi ABB Drives -profiilin kokonaisluku 20 000 vastaa para-
metrin 25.02 SPEED SCALING arvoa). Signaali 1.01 SPEED ACT
lahetetadn kenttavaylaan oloarvona. Katso vastaavan kenttavaylaso-
vittimen kéyttéopasta.

(5) Auto Jokin edella olevista asetuksista valitaan automaattisesti aktiivisena
olevan saatétilan mukaan. Katso parametriryhma 34.

50.05 | FBA REF2 MODESEL Toimintolohko: FIELDBUS (katso edella)

Valitsee kenttavaylaohjeen FBA REF2 skaalauksen.

Katso parametri 50.04 FBA REF1 MODESEL.

50.06 | FBA ACT1 TR SRC Toimintolohko: FIELDBUS (katso edella)

Valitsee kenttavaylan oloarvon 1 lahteen, kun parametrin 50.04 FBA REF1 MODESEL / 50.05 FBA

REF2 MODESEL arvoksi on asetettu (0) Raw data.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

50.07 | FBA ACT2 TR SRC Toimintolohko: FIELDBUS (katso edella)

Valitsee kenttédvaylan oloarvon 2 ldhteen, kun parametrin 50.04 FBA REF1 MODESEL / 50.05 FBA

REF2 MODESEL arvoksi on asetettu (0) Raw data.

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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50.08

FBA SW B12 SRC

Toimintolohko: FIELDBUS (katso edella)

Valitsee vapaasti ohjelmoitavan kenttavaylan tilasanan bitin 28 lahteen (2.13 FBA MAIN SW bitti 28).
Huomaa, etta kenttavaylan tiedonsiirtoprofiili ei valttamatta tue tata toimintoa.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

50.09

FBA SW B13 SRC

Toimintolohko: FIELDBUS (katso edelld)

Valitsee vapaasti ohjelmoitavan kenttavaylan tilasanan bitin 29 lahteen (2.13 FBA MAIN SW bitti 29).
Huomaa, etta kenttavaylan tiedonsiirtoprofiili ei valttamatta tue tata toimintoa.

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

50.10

FBA SW B14 SRC

Toimintolohko: FIELDBUS (katso edella)

Valitsee vapaasti ohjelmoitavan kenttéavaylan tilasanan bitin 30 lahteen (2.13 FBA MAIN SW bitti 30).
Huomaa, ettad kenttdvaylan tiedonsiirtoprofiili ei valttamatta tue tata toimintoa.

Bittid osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

50.11

FBA SW B15 SRC

Toimintolohko: FIELDBUS (katso edella)

Valitsee vapaasti ohjelmoitavan kenttavaylan tilasanan bitin 31 lahteen (2.13 FBA MAIN SW bitti 31).
Huomaa, etta kenttavaylan tiedonsiirtoprofiili ei valttamatta tue tata toimintoa.

Bittia osoittava parametri: ryhma, parametri ja bitti.

50.12

FBA CYCLE TIME

Toimintolohko: FIELDBUS (katso edelld)

Valitsee kenttavaylan tiedonsiirtonopeuden. Oletusnopeus on (2) Fast. Nopeuden alentaminen

pienentaa keskusyksikdn kuormitusta.

Alla olevassa taulukossa on jaksoittaisten ja hitaitten jaksoittaisten tietojen luku- ja kirjoitusvalit eri

parametriasetuksilla.

Valinta Jaksoittainen* Hidas
jaksoittainen*
Slow 10 ms 10 ms
Normal 2ms 10 ms
Fast 500 us 2ms

*Jaksoittaisia tietoja ovat kenttdvaylan ohjaus- ja tilasana, Ref1 ja Ref2 seka Act1 ja Act2.
**Jaksoittaisia hitaita tietoja ovat parametriryhmiin 52 ja 53 yhdistetyt parametritiedot.

(0) Slow Hidas nopeus valittu.
orma ormaali nopeus valittu.

1) N I N li litt

(2) Fast Nopea nopeus valittu.
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50.20 | FB MAIN SW FUNC

Toimintolohko: FIELDBUS (katso edella)

Sisaltaa erilaisia yhteensopivuusasetuksia, erityisesti jalkiasennuksia varten.

Bitti

Nimi

Tiedot

0

Run enable func

1 = Vain parametri:
Taajuusmuuttaja kirjoittaa arvon 1 bittiin, kun ulkoisen kayntilupasig-
naalin (parametrin 10.09 RUN ENABLE) arvo on 1.

0 = Parametri AND kenttavaylan komentosana:

Taajuusmuuttaja kirjoittaa arvon 1 bittiin, kun ulkoisen kayntilupasig-
naalin (parametrin 10.09 RUN ENABLE) arvo on 1 AND parametrin
2.12 FBA MAIN CW bitti 7 (RUN ENABLE) on 1.

Mech brake func

1 = Force ramp stop:
Taajuusmuuttaja kayttda ramppipysaytysta aina, kun mekaaninen
jarru on kaytossa.

0 = Allow coast stop:
Pysaytys vapaasti pydrien on sallittu, kun mekaaninen jarru on kay-
tossa.
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Ryhma 51 FBA SETTINGS

Kenttavaylatiedonsiirron konfigurointi. Kayttaja joutuu maarittdmaan naita paramet-
reja vain, jos kenttavaylasovitinmoduuli on asennettu. Katso myds Liite A — Kentta-
véyldohjaus sivulla 339.

Huomaa:

+ Tama parametriryhma on esitelty kenttavaylasovittimen kdyttéoppaassa paramet-
riryhmana 1 tai A.

* Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttajaan kytketdan seuraavan
kerran virta (odota vahintdan yhden minuutin ajan, ennen kuin katkaiset virran) tai
kun parametri 51.27 FBA PAR REFRESH aktivoidaan.

51.01

FBA TYPE Toimintolohko: Ei mikaan

Nayttaa kenttavaylaprotokollan asennetun sovitinmoduulin perusteella.

Ei kdytossa Kenttavaylasovitinmoduulia ei 16ydy (sita ei ole kytketty oikein tai se
on poistettu kaytdstd parametrilla 50.01 FBA ENABLE).

(Kenttavaylaprotokolla) Nimettya protokollaa kayttava kenttéavaylasovitin asennettu.
51.02 | FBA PAR2 Toimintolohko: Ei mikaan
51.26 | FBA PAR26 Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrit 51.02...51.26 ovat sovitinmoduulikohtaisia. Lisatietoja on kenttavaylasovitinmoduulin
kayttboppaassa. Kaikkia parametreja ei valttamatta kayteta.

51.27

FBA PAR REFRESH Toimintolohko: Ei mikaan

Vahvistaa kaikki sovitinmoduulin konfigurointiasetuksiin tehdyt muutokset. Paivityksen jalkeen arvoksi
palautuu automaattisesti (0) DONE.

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

(0) DONE Paivitys valmis.
(1) REFRESH Paivitetaan.
51.28 | PAR TABLE VER Toimintolohko: Ei mikéan

Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun kenttavaylasovitinmoduulin kuvaustiedoston parametri-
taulukkoversion.

Muodossa xyz, jossa x = version paanumero; y = version lisanumero;; z = korjausnumero.

51.29

DRIVE TYPE CODE Toimintolohko: Ei mikaan

Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun kenttavaylasovitinmoduulin kuvaustiedoston taajuus-
muuttajan tyyppikoodin.

Esimerkki: 520 = ACSM1, nopeuden- ja momentinsaatdsovellus.
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51.30

MAPPING FILE VER

Toimintolohko: Ei mikaan

Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun kenttavaylasovittimen kuvaustiedoston version.

Heksadesimaalimuodossa. Esimerkki: 0x107 = versio 1.07.

51.31

D2FBA COMM STA

Toimintolohko: Ei mikaan

Nayttaa kenttavaylasovitinmoduulin tiedonsiirron tilan.

(0) IDLE Sovitinta ei ole konfiguroitu.
(1) EXEC. INIT Sovitinta alustetaan.
(2) TIME OUT Sovittimen ja taajuusmuuttajan valinen tiedonsiirto on katkaistu

(aikakatkaisu).

(3) CONFIG ERROR

Sovittimen konfigurointivirhe — kenttavaylasovitinmoduulin yhteisen
ohjelmaversion versionumero ei ole sama kuin moduulin vaatima ver-
sio (katso parametri 51.32 FBA COMM SW VER) tai kuvaustiedoston
lataaminen on epdonnistunut useammin kuin kolme kertaa.

(4) OFF-LINE Sovitinta ei ole kytketty verkkoon.
(5) ON-LINE Sovitin on kytketty verkkoon.
(6) RESET Sovitin on kuittaustilassa.
51.32 | FBA COMM SW VER Toimintolohko: Ei mikaan
Nayttaa sovitinmoduulin yleisen ohjelmaversion.
Versio on muotoa axyz, jossa a = version padnumero, xy = version lisdnumerot, z = korjauskirjain.
Esimerkki: 190A = versio 1.90A.
51.33 | FBA APPL SW VER Toimintolohko: Ei mikaan

Nayttda sovitinmoduulin sovellusohjelmaversion.

Versio on muotoa axyz, jossa: a = version paanumero, Xy = version lisanumerot, z = korjauskirjain.
Esimerkki: 190A = versio 1.90A.
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Ryhma 52 FBA DATA IN

Nailla parametreilla valitaan taajuusmuuttajasta kenttavayldohjaimeen siirrettava
data. Naitd parametreja taytyy asettaa vain, jos kenttavaylasovitin on asennettu.
Katso myoés Liite A — Kenttédvayldohjaus sivulla 339.

Huomaa:

« Tama parametriryhma on esitelty kenttavaylasovittimen kdyttéoppaassa paramet-
riryhmana 3 tai C.

* Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttajaan kytketdan seuraavan
kerran virta (odota vahintdan yhden minuutin ajan, ennen kuin katkaiset virran) tai
kun parametri 51.27 FBA PAR REFRESH aktivoidaan.

+ Kayttajan datasanojen enimmaismaara vaihtelee protokollan mukaan.

52.01 | FBA DATA IN1 Toimintolohko: Ei mikaan
Valitsee taajuusmuuttajasta kenttavayldohjaimeen siirrettdvan datan.
0 Ei kaytossa.
4 Tilasana (16 bittia).
5 Oloarvo 1 (16 bittia).
6 Oloarvo 2 (16 bittia).
14 Tilasana (32 bittia).
15 Oloarvo 1 (32 bittia).
16 Oloarvo 2 (32 bittia).
101...9999 Parametrinumero.
52.02 | FBA DATA IN2 Toimintolohko: Ei mikaan
52.12 | FBA DATA IN12 Toimintolohko: Ei mikaan
Katso 52.01 FBA DATA IN1.
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Ryhma 53 FBA DATA OUT

Nailld parametreilla valitaan kenttavayldohjaimesta taajuusmuuttajaan siirrettava
data. Naitd parametreja taytyy asettaa vain, jos kenttavaylasovitin on asennettu.
Katso myos Liite A — Kenttavayldohjaus sivulla 339.

Huomaa:

« Tama parametriryhma on esitelty kenttavaylasovittimen kdyttboppaassa paramet-
riryhmana 2 tai B.

* Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttajaan kytketdan seuraavan
kerran virta (odota vahintdan yhden minuutin ajan, ennen kuin katkaiset virran) tai
kun parametri 51.27 FBA PAR REFRESH aktivoidaan.

» Kayttajan datasanojen enimmaismaara vaihtelee protokollan mukaan.

53.01 | FBA DATA OUT1 Toimintolohko: Ei mikaan
Valitsee kenttavayldohjaimesta taajuusmuuttajaan siirrettdvan datan.
0 Ei kaytossa.
1 Ohjaussana (16 bittia).
2 Ohje REF1 (16 bittia).
3 Ohje REF2 (16 bittia).
11 Ohjaussana (32 bittia).
12 Ohje REF1 (32 bittia).
13 Ohje REF2 (32 bittia).
1001...9999 Parametrinumero.
53.02 | FBA DATA OUT2 Toimintolohko: Ei mikaan
53.12 | FBA DATA OUT12 Toimintolohko: Ei mikaan

Katso 53.01 FBA DATA OUT1.
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Ryhma 55 COMMUNICATION TOOL

RS-485-verkon asetukset, jotka on toteutettu lisdvarusteena saatavan JPC-01-
verkkosovittimen avulla. Verkko mahdollistaa useiden taajuusmuuttajien ohjaamisen
yhdella tietokoneella tai ohjauspaneelilla.

Lisatietoja on JPC-01 Network communication adapter User’s manual -oppaassa
(3AUA0000072233, englanninkielinen).

55.01

MDB STATION ID

Toimintolohko: Ei mikaan

olla oma asemanumero.

Maarittaa taajuusmuuttajan asemanumeron RS-485-verkossa. Jokaisella taajuusmuuttajalla taytyy

1...247

Asemanumero. Kayta taajuusmuuttajilla numeroa valilta 1...31
(DriveStudio kayttadad asemanumeroa 247.)

55.02

MDB BAUD RATE

Toimintolohko: Ei mikaan

Asettaa verkon baudinopeuden.
Huomaa: Taman parametrin asetuksen taytyy olla (0) Auto, jos ohjauslaitteena kaytetaan ohjauspa-

neelia.

(0) Auto Baudinopeus maaritetdan automaattisesti. Kaynnistyksen yhteydessa
ja tiedonsiirtokatkoksen jalkeen alkunopeus on 9 600 baudia.

(1) 9600 9 600 baudia.

(2) 19200 19 200 baudia.

(3) 38400 38 400 baudia.

(4) 57600 57 600 baudia.

55.03 | MDB PARITY Toimintolohko: Ei mikaan

Maarittaa pariteettibittien kayttda. Samaa asetusta on kaytettava kaikissa verkossa olevissa

asemissa.

0...3 Pariteettibittien maara.

* 0 = 8 ei pariteettia 1
» 1 = 8 ei pariteettia 2
* 2 = 8 parillinen 1

* 3 = 8 pariton 1

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 57 D2D COMMUNICATION

Tiedonsiirtoasetukset tiedonsiirrossa taajuusmuuttajasta toiseen Katso kohta Liite B
— Taajuusmuuttajien vélinen liitdnta sivulla 347.

Laiteohjelmiston toimintolohko:

D2D COMMUNICATION
(87)

Taman lohkon avulla maéaritetaan tie-
donsiirtoa taajuusmuuttajasta toiseen.
Siind myo6s nakyy taajuusmuuttajien
valisen tiedonsiirron padohjaussana ja
kaksi ohjetta.

D2D COMMUNICATION
44

TLF9 500 psec @)

2.17 D2D MAIN CW |———
2.19 D2D REF1 |——
2.20 D2D REF2 |——

[ Disabled ]

57.01 LINK MODE
[ Alarm ]

57.02 COMM LOSS FUNC

[l 57.03 NODE ADDRESS
[.00000000 ) 57.04 FOLLOWER MASK 1

[00000000 ]

57.05 FOLLOWER MASK 2

LSPEEDREF RAMPED ] < 57.06 REF 1 SRC

(6/3.04)
[ TORQ REF TO TC

(8/3.13) < 57.07 REF 2 SRC
[ D2D FOLLOWER CW ]

(4/2.18) < 57.08 FOLLOWER CW SRC

[ NoSync ]

57.09 KERNEL SYNC MODE
£0.000 ms ]

57.10 KERNEL SYNC OFFS
L broadeest ] 57.11 REF 1 MSG TYPE

Ll 57.12 REF1 MC GROUP
1o 57.13 NEXT REF1 MC GRP
[l 57.14 NR REF1 MC GRPS

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1ahd6t

2.17 D2D MAIN CW (sivu 70)
2.19 D2D REF1 (sivu 71)
2.20 D2D REF2 (sivu 71)

57.01 | LINK MODE

Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edelld)

Aktivoi taajuusmuuttajien valisen yhteyden.

(0) Disabled Taajuusmuuttajien valinen yhteys ei kaytdssa.
(1) Follower Taajuusmuuttaja on orja taajuusmuuttajien valisessa yhteydessa.
(2) Master Taajuusmuuttaja on isanta taajuusmuuttajien valisessa yhteydessa.

Vain yksi taajuusmuuttaja voi olla isdntd samaan aikaan.

57.02 | COMM LOSS FUNC

Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edella)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi, jos havaitaan taajuusmuuttajien valisen liitdnnan
virheellinen konfigurointi tai tiedonsiirtokatkos.

(0) No Suojaus ei ole kaytdssa.

(1) Alarm Taajuusmuuttaja antaa halytyksen.
au aajuusmuuttaja laukeaa vikaan.

2) Fault Taaj ttaja lauk ik

57.03 | NODE ADDRESS

Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edella)

Maarittda orjataajuusmuuttajan osoitteen. Jokaisella orjalla taytyy olla oma osoite.

Huomaa: Jos taajuusmuuttaja on asetettu taajuusmuuttajien valisen liitdnnan isédnnéksi, talla parametrilla
ei ole vaikutusta (isdnnalle annetaan automaattisesti osoite 0).

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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1...62 Osoite.

57.04

FOLLOWER MASK 1 Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edella)

Parametrilla valitaan isantataajuusmuuttajassa pollattavat orjataajuusmuuttajat. Jos pollatulta orjalta
ei saada vastausta, parametrilla 57.02 COMM LOSS FUNC valittu toiminto aktivoituu.

Vahiten merkitseva bitti vastaa orjaa, jonka osoite on 1, ja eniten merkitseva bitti orjaa 31. Kun bitin
arvoksi asetetaan 1, talléin pollataan orja, jolla on vastaava osoite. Esimerkiksi orjat 1 ja 2 pollataan,
kun parametrin arvoksi on asetettu 0x3.

0x00000000...0x7FFFFFFF | Orjan maski 1.

57.05

FOLLOWER MASK 2 Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edella)

Parametrilla valitaan isantataajuusmuuttajassa pollattavat orjataajuusmuuttajat. Jos pollatulta orjalta
ei saada vastausta, parametrilla 57.02 COMM LOSS FUNC valittu toiminto aktivoituu.

Vahiten merkitseva bitti vastaa orjaa, jonka osoite on 32, ja eniten merkitseva bitti orjaa 62. Kun bitin
arvoksi asetetaan 1, talléin pollataan orja, jolla on vastaava osoite. Esimerkiksi orjat 32 ja 33
pollataan, kun parametrin arvoksi on asetettu 0x3.

0x00000000...0x7FFFFFFF | Orjan maski 2.

57.06

REF 1 SRC Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edella)

Parametrilla valitaan isantataajuusmuuttajassa orjille lIahetettavan D2D-ohjeen 1 1ahde. Parametri on
kaytossa isantataajuusmuuttajassa seka ali-isénnissa (57.03 NODE ADDRESS = 57.12 REF1 MC
GROUP) ryhmaviestiketjussa (katso parametri 57.11 REF 1 MSG TYPE).

Oletusarvo on P.03.04 (3.04 SPEEDREF RAMPED).

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri.

57.07

REF 2 SRC Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edella)

Parametrilla valitaan iséntataajuusmuuttajassa kaikkiin orjataajuusmuuttajiin 1ahetettdvan D2D-ohjeen
2 lahde.

Oletusarvo on P.03.13 (3.13 TORQ REF TO TC).

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri.

57.08

FOLLOWER CW SRC Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edella)

Parametrilla valitaan isantataajuusmuuttajassa orjille Iahetettavan D2D-ohjaussanan lahde. Parametri
on kaytdssa isantataajuusmuuttajassa seka ali-isannissa ryhmaviestiketjussa (katso parametri 57.11
REF 1 MSG TYPE).

Oletusarvo on P.02.18 (2.18 D2D FOLLOWER CW).

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri.

57.09

KERNEL SYNC MODE Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edelld)

Maarittda minka signaalin kanssa taajuusmuuttajan aikatasot on synkronoitu. Poikkeama voidaan
tarvittaessa maarittda parametrilla 57.10 KERNEL SYNC OFFS.

(0) NoSync Ei synkronointia.

(1) D2DSync Jos taajuusmuuttaja on taajuusmuuttajien valisen liitAnnan isanta, se
Iahettda synkronointisignaalin orjille. Jos taajuusmuuttaja on orja, se
synkronoi ohjelmiston aikatasot isdnnasta vastaanotettuun signaaliin.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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(2) FBSync Taajuusmuuttaja synkronoi ohjelmiston aikatasot kenttavaylasovitti-
men kautta vastaanotetun synkronointisignaalin mukaan.

(3) FBToD2DSync Jos taajuusmuuttaja on taajuusmuuttajien valisen liitdnnan isantéd, se
synkronoi ohjelmiston aikatasot kenttavaylasovittimesta vastaanote-
tun synkronointisignaalin mukaan ja lahettda signaalin taajuusmuutta-
jien valiseen liitantaan. Jos taajuusmuuttaja on orja, talla asetuksella
ei ole vaikutusta.

57.10 | KERNEL SYNC OFFS Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edelld)

Maarittaa vastaanotetun synkronointisignaalin ja taajuusmuuttajan aikatasojen valisen poikkeaman

mikrosekunteina. Positiivinen arvo tarkoittaa, ettd taajuusmuuttajan aikatasot toimivat synkronointisig-

naalin jaljessa. Negatiivinen arvo tarkoittaa, ettd taajuusmuuttajan aikatasot toimivat ennen synkro-
nointisignaalia.

-4999...5000 us Synkronointipoikkeama.

57.11 | REF 1 MSG TYPE Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edelld)

Oletusasetus on, etta taajuusmuuttajien valisessa tiedonsiirrossa isanta lahettaa taajuusmuuttajien

valiset ohjaussanat ja ohjeet 1 ja 2 kaikkiin orjataajuusmuuttajiin. Tama parametri mahdollistaa jouk-

kolevityksen eli taajuusmuuttajien valisen ohjaussanan ja ohjeen 1 l&dhettamisen tiettyyn taajuusmuut-
tajaan tai taajuusmuuttajaryhmaan. Taman viestin voi ohjata edelleen toiseen
taajuusmuuttajaryhmaan, jolloin muodostetaan joukkolevitysketju.

Isédntataajuusmuuttajassa seka ali-isdnnissa (eli orjataajuusmuuttajissa, jotka valittavat viestin muihin

orjiin) ohjaussanan ja ohjeen 1 lahteet valitaan parametreilla 57.08 FOLLOWER CW SRC ja 57.06

REF 1 SRC.

Huomaa: Isanta Iahettda ohjeen 2 kaikille orijille.

Lisatietoja on kohdassa Liite B — Taajuusmuuttajien vélinen liitdnta sivulla 347.

(0) Broadcast Isanta lahettda ohjaussanan ja ohjeen 1 kaikkiin orjataajuusmuuttajiin.
Jos tdma asetus on kaytdssa isdnnassa, orjassa maaritetylla para-
metrilla ei ole vaikutusta.

(1) Reft MC Grps Taajuusmuuttajien valinen ohjaussana ja ohje 1 Iahetetdan vain ryh-
malahetysryhman taajuusmuuttajiin, jotka on maaritetty parametrilla
57.13 NEXT REF1 MC GRP. T&ta asetusta voidaan kayttaa myds ali-
isénnissa (orjissa, joissa parametreille 57.03 NODE ADDRESS ja
57.12 REF1 MC GROUP on asetettu sama arvo) ryhmaviestiketjun
muodostukseen.

57.12 | REF1 MC GROUP Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edella)

Valitsee joukkolevitysryhman, johon taajuusmuuttaja kuuluu. Katso parametri 57.11 REF 1 MSG

TYPE.

0...62 Joukkolevitysryhma (0 = ei kaytdssa).

57.13 | NEXT REF1 MC GRP Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edelld)

Maarittda seuraavan taajuusmuuttajien joukkolevitysryhman, johon joukkolevitysviesti valitetaan.

Katso parametri 57.11 REF 1 MSG TYPE. Tama parametri on kdytossa vain isannassa tai ali-

isdnnissa (orjissa, joissa parametreille 57.03 NODE ADDRESS ja 57.12 REF1 MC GROUP on

asetettu sama arvo).

0...62 Viestiketjun seuraava joukkolevitysryhma.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot




181

57.14

NR REF1 MC GRPS Toimintolohko: D2D COMMUNICATION (katso edelld)

Asettaa viestiketjussa viesteja lahettavien taajuusmuuttajien lukumaaran. Arvo on tavallisesti sama
kuin ketjussa olevien ryhmalahetysryhmien maara, olettaen, etta viimeinen taajuusmuuttaja El 1aheta
kuittausta isannalle. Katso parametri 57.11 REF 1 MSG TYPE.

Huomaa:
» Tama parametri on kaytdssa vain isannassa.

1...62 Linkkien kokonaismaara joukkolevitysviestiketjussa.

57.15

D2D COMM PORT Toimintolohko: Ei mikaan

Maarittaa laitteiston, johon taajuusmuuttajien valinen liitdnta kytketéan. Erityistapauksissa (esimer-
kiksi vaikeissa kayttdolosuhteissa) FMBA-moduulin RS-485-liitdnnan galvaaninen eristys voi olla luo-
tettavampi tiedonsiirtotapa kuin tavallinen taajuusmuuttajien valinen yhteys.

(0) on-board Kaytdéssa on JCU-ohjausyksikon liitanta XD2D.

(1) Slot 1 Kaytossa on JCU-yksikdn korttipaikkaan 1 asennettu FMBA-moduuli.
(2) Slot 2 Kaytossa on JCU-yksikon korttipaikkaan 2 asennettu FMBA-moduuli.
(3) Slot 3 Kaytossa on JCU-yksikodn korttipaikkaan 3 asennettu FMBA-moduuli.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 90 ENC MODULE SEL

Anturin aktivoinnin, emuloinnin, TTL-kaiutuksen ja anturikaapelin vian havaitseminen.

Laiteohjelmisto tukee kahta anturia, antureita 1 ja 2 (mutta vain yhta resolverin
litdntdmoduulia FEN-21). Kierroslaskenta on mahdollista vain anturilla 1. Saatavilla
on seuraavat lisdvarusteena saatavat anturimoduulit:

* TTL-anturin litantdmoduuli FEN-01: kaksi TTL-tuloa, TTL-I&ht6 (anturin emulointi
ja kaiutus), kaksi digitaalista tuloa asennonlukitusta varten, PTC-lampdtila-
anturiliitanta

* Absoluuttianturin liitdntd FEN-11: absoluuttianturin tulo, TTL-tulo, TTL-1&ht6
(anturin emulointi ja kaiutus), kaksi digitaalista tuloa asennonlukitusta varten,
PTC/KTY-lampdtila-anturiliitanta

* Resolverin liitantamoduuli FEN-21: resolveritulo, TTL-tulo, TTL-1aht6 (anturin
emulointi ja kaiutus), kaksi digitaalista tuloa asennonlukitusta varten, PTC/KTY-
l[&mpdtila-anturiliitdnta

+ HTL-anturin litdntdmoduuli FEN-31: HTL-anturitulo, TTL-I&htd (anturin emulointi
ja kaiutus), kaksi digitaalista tuloa asennonlukitusta varten, PTC/KTY-lampdtila-
anturiliitanta.

Liitantamoduuli on kytketty taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1 tai 2. Huomaa: Kahta
samantyyppista anturilitantdmoduulia ei sallita.

Lisatietoja anturin/resolverin kokoonpanosta on parametriryhmissa 91 (sivu 187), 92
(sivu 192) ja 93 (sivu 193).

Huomaa: Konfigurointitiedot kirjoitetaan litdntdmoduulin loogisiin rekistereihin virran-
kytkennan jalkeen. Jos parametriarvoja on muutettu, arvot on tallennettava pysyvais-
muistiin parametrin 16.07 PARAM SAVE avulla. Uudet asetukset tulevat voimaan, kun
taajuusmuuttajan virta kytketdan uudelleen tai kun uudelleenkonfigurointi pakotetaan

parametrilla 90.10 ENC PAR REFRESH.
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Laiteohjelmiston toimintolohko:

ENCODER
@)

Taman toimintolohkon avulla kayttaja
VoI

« aktivoida tiedonsiirron anturiliitan-
tédan 1/2

« ottaa kayttddn anturin emuloinnin/
kaiutuksen

» nayttada anturin 1/2 nopeuden ja
paikan oloarvon.

ENCODER
15

TLF8 250 psec 1)

1.08 ENCODER 1 SPEED|——
1.09 ENCODER 1 POS |——
1.10 ENCODER 2 SPEED|———
1.11 ENCODER 2 POS |
2.16 FENDI STATUS | ———

None

90.01 ENCODER 1 SEL
90.02 ENCODER 2 SEL
90.03 EMUL MODE SEL
90.04 TTL ECHO SEL
90.05 ENC CABLE FAULT
90.10 ENC PAR REFRESH
93.21 EMUL PULSE NR

< 93.22 EMUL POS REF

[ None ]
Disabled

[ Disabled ]

[ Fault ]

[ Dore ]

[ol

[ POS ACT]
(11/1.12)

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen tulot

93.21 EMUL PULSE NR (sivu 195)
93.22 EMUL POS REF (sivu 195)

Muissa parametriryhmissa sijaitsevat
toimintolohkojen 1ahdot

1.08 ENCODER 1 SPEED (sivu 63)
1.09 ENCODER 1 POS (sivu 63)
1.10 ENCODER 2 SPEED (sivu 64)
1.11 ENCODER 2 POS (sivu 64)
2.16 FEN DI STATUS (sivu 70)

90.01 | ENCODER 1 SEL

Toimintolohko: ENCODER (katso edella)

Aktivoi lisdvarusteena saatavan anturi-/resolveriliitinnan 1 tiedonsiirron.

Huomaa: Anturiliitdntaa 1 on suositeltavaa kayttaa aina kuin mahdollista, koska sen kautta vastaan-

otetut tiedot ovat tuoreempia kuin litdnnan 2 kautta vastaanotetut tiedot. Jos kuitenkin taajuusmuutta-
jan ohjelmisto maarittelee emuloinnissa kaytetyt paikka-arvot, on suositeltavaa kayttda anturiliitantaa
2, silla tassa tapauksessa tiedot lahetetaan aikaisemmin liitdnnan 2 kuin liitinnan 1 kautta.

(0) None

Ei kaytossa.

(1) FEN-01 TTL+

Tiedonsiirto on kaytéssa. Moduulin tyyppi: TTL-anturin liitAntdmoduuli
FEN-01. Tulo: TTL-anturitulo kommutoinnin tuella (X32). Katso
parametriryhma 93.

(2) FEN-01 TTL

Tiedonsiirto on kaytéssa. Moduulin tyyppi: TTL-anturin litAntdmoduuli
FEN-01. Tulo: TTL-anturitulo (X31). Katso parametriryhma 93.

(3) FEN-11 ABS

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: absoluuttianturin liitanta
FEN-11. Tulo: Absoluuttianturitulo (X42). Katso parametriryhma 91.

(4) FEN-11 TTL

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: absoluuttianturin liitdnta
FEN-11. Tulo: TTL-anturitulo (X41). Katso parametriryhma 93.

(5) FEN-21 RES

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: resolveriliitdntd FEN-21.
Tulo: resolveritulo (X52). Katso parametriryhma 92.

(6) FEN-21 TTL

Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: resolveriliitantd FEN-21.
Tulo: TTL-anturitulo (X51). Katso parametriryhma 93.

(7) FEN-31 HTL

Tiedonsiirto on kaytdéssa. Moduulin tyyppi: HTL-anturin liitdntd FEN-
31. Tulo: HTL-anturiliitanta (X82). Katso parametriryhma 93.
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90.02

ENCODER 2 SEL Toimintolohko: ENCODER (katso edelld)

Aktivoi lisdvarusteena saatavan anturi-/resolverilitannan 2 tiedonsiirron.
Lisatietoja valinnoista on parametria 90.01 ENCODER 1 SEL kasittelevassa kohdassa.
Huomaa: Anturiliitanta 2 ei tue akselin kierrosten laskentaa.

90.03

EMUL MODE SEL Toimintolohko: ENCODER (katso edell&)

Parametrilla otetaan kayttddn anturin emulointi ja valitaan paikka-arvo ja TTL-anturin lahto
emulointiprosessia varten.

Anturin emuloinnissa laskettu paikkaero muunnetaan vastaavaksi maaraksi TTL-pulsseja, jotka
l&hetetdan TTL-lAhd6n kautta. Paikkaero on edellisen ja seuraavan paikka-arvon valinen ero.

Emuloinnissa kaytetty paikka-arvo voi olla joko taajuusmuuttajan ohjelmiston maarittelema arvo tai
anturin mittaama arvo. Jos kdytetaan taajuusmuuttajan ohjelmiston maarittelemaa paikkaa, kaytetyn
paikan lahde valitaan parametrilla 93.22 EMUL POS REF. On aina suositeltavaa ottaa paikan oloarvo
anturista, koska ohjelmiston kaytté arvon maarittelemiseen aiheuttaa viiveen. Taajuusmuuttajan
ohjelmiston maarittelemaa arvoa on suositeltavaa kayttaa ainoastaan paikkaohjeen emuloinnissa.

Anturin emulointia voidaan kayttaa pulssiluvun suurentamiseen tai pienentdmiseen, kun TTL-anturin
tiedot lahetetddn TTL-lAhddn kautta esim. toiseen taajuusmuuttajaan. Jos pulssilukua ei tarvitse
muuttaa, tietojen muuntamiseen tulee kayttaa anturin kaiutusta. Katso parametri 90.04 TTL ECHO
SEL. Huomaa: Jos saman FEN-xx-moduulin TTL-lahddlle on otettu kayttddn seka anturin emulointi
etta kaiutus, emulointi ohittaa kaiutuksen.

Jos emulointilahteeksi on valittu anturitulo, vastaava valinta taytyy aktivoida parametrilla 90.01
ENCODER 1 SEL tai 90.02 ENCODER 2 SEL.

Emuloinnissa kaytetty TTL-anturin pulssinumero taytyy maarittda parametrilla 93.21 EMUL PULSE
NR. Katso parametriryhma 93.

(0) Disabled Emulointi on poissa kaytosta.

(1) FEN-01 SWref Moduulin tyyppi: TTL-anturin litdntdmoduuli FEN-01. Emulointi: Taa-
juusmuuttajan ohjelmiston maarittelema paikka (lahde valitaan para-
metrilla 93.22 EMUL POS REF) emuloidaan FEN-01:n TTL-l&ht66n.

(2) FEN-01 TTL+ Moduulin tyyppi: TTL-anturin litdntdmoduuli FEN-01. Emulointi: FEN-
01:n TTL-anturitulon (X32) paikka emuloidaan FEN-01:n TTL-Iahtoon.

(3) FEN-01 TTL Moduulin tyyppi: TTL-anturin litAntdmoduuli FEN-01. Emulointi: FEN-
01:n TTL-anturitulon (X31) paikka emuloidaan FEN-01:n TTL-I&htodn.

(4) FEN-11 SWref Moduulin tyyppi: absoluuttianturin liitantd FEN-11. Emulointi: Taajuus-
muuttajan ohjelmiston maarittelema paikka (lahde valitaan paramet-
rilla 93.22 EMUL POS REF) emuloidaan FEN-11:n TTL-I&ht66n.

(5) FEN-11 ABS Moduulin tyyppi: absoluuttianturin liitantd FEN-11. Emulointi: FEN-
11:n absoluuttianturitulon (X42) paikka emuloidaan FEN-11:n TTL-
1ahtoon.

(6) FEN-11 TTL Moduulin tyyppi: absoluuttianturin liitdntd FEN-11. Emulointi: FEN-

11:n TTL-anturitulon (X41) paikka emuloidaan FEN-11:n TTL-laht66n.

(7) FEN-21 SWref Moduulin tyyppi: resolveriliitdntd FEN-21. Emulointi: Taajuusmuuttajan
ohjelmiston maarittelema paikka (I&hde valitaan parametrilla 93.22
EMUL POS REF) emuloidaan FEN-21:n TTL-lahtoon.

(8) FEN-21 RES Moduulin tyyppi: resolveriliitantd FEN-21. Emulointi: FEN-21:n
resolveritulon (X52) paikka emuloidaan FEN-21:n TTL-Iahto6n.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot




185

(9) FEN-21 TTL

Moduulin tyyppi: resolveriliitdntd FEN-21. Emulointi: FEN-21:n TTL-
anturitulon (X51) paikka emuloidaan FEN-21:n TTL-Iaht66n.

(10) FEN-31 SWref

Moduulin tyyppi: HTL-anturin liitdntd FEN-31. Emulointi: Taajuusmuut-
tajan ohjelmiston maarittelema paikka (lahde valitaan parametrilla
93.22 EMUL POS REF) emuloidaan FEN-31:n TTL-lahté6n.

(11) FEN-31 HTL

Moduulin tyyppi: HTL-anturin liitdntd FEN-31. Emulointi: FEN-31:n
HTL-anturitulon (X82) paikka emuloidaan FEN-31:n TTL-1&ht66n.

90.04

TTL ECHO SEL

Toimintolohko: ENCODER (katso edella)

Parametrilla otetaan kayttdon ja valitaan liitdntéa TTL-anturin signaalin kaiutusta varten.

Huomaa: Jos saman FEN-xx-moduulin TTL-lahdélle on otettu kayttdon seka anturin emulointi etta
kaiutus, emulointi ohittaa kaiutuksen.

(0) Disabled

TTL-kaiutus poissa kaytdsta.

(1) FEN-01 TTL+

Moduulin tyyppi: TTL-anturin litdntd FEN-01. Kaiutus: TTL-anturitulon
(X32) pulssit kaiutetaan TTL-1&ht66n.

(2) FEN-01 TTL

Moduulin tyyppi: TTL-anturin liitanta FEN-01. Kaiutus: TTL-anturitulon
(X31) pulssit kaiutetaan TTL-1&ahto6n.

(3) FEN-11 TTL

Moduulin tyyppi: absoluuttianturin liitdntd FEN-11. Kaiutus: TTL-
anturitulon (X41) pulssit kaiutetaan TTL-lahtoon.

(4) FEN-21 TTL

Moduulin tyyppi: resolveriliitantad FEN-21. Kaiutus: TTL-anturitulon
(X51) pulssit kaiutetaan TTL-1&aht66n.

(5) FEN-31 HTL

Moduulin tyyppi: HTL-anturin liitantd FEN-31. Kaiutus: HTL-anturitulon
(X82) pulssit kaiutetaan TTL-1&ahtoon.

90.05 | ENC CABLE FAULT Toimintolohko: ENCODER (katso edella)
Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan toiminta, jos FEN-xx-anturilitanta havaitsee anturikaapelin
vian.

Huomaa:

+ Tama toiminto on kaytettavissa ainoastaan sini/kosini-inkrementaalisignaaleihin perustuvan FEN-
11-litdnnan absoluuttianturitulon kanssa ja FEN-31-liitdnnan HTL-tulon kanssa.

+ Jos anturituloa kaytetaan nopeuden takaisinkytkentaan (katso 22.01 SPEED FB SEL), tama
parametri voidaan korvata parametrilla 22.09 SPEED FB FAULT.

(0) No Kaapelivian ilmaisu ei ole kaytdssa.
(1) Fault Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ENCODER 1/2 CABLE.
(2) Warning Taajuusmuuttaja antaa halytyksen ENCODER 1/2 CABLE. Tama on

suositeltu asetus, jos sini/kosini-inkrementaalisignaalien maksimipuls-
sitaajuus on yli 100 kHz. Korkeilla taajuuksilla signaalit saattavat vai-
mentua siind maarin, etta se aiheuttaa halytyksen.
Maksimipulssitaajuus voidaan laskea seuraavalla tavalla:

Pulssia kierrosta kohden (parametri 91.01) x Maksiminopeus kierroksin
60
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90.06 | INVERT ENC SIG Toimintolohko: ei mikaan

Anturisignaalin pydrimissuunta voidaan kaantaa erikseen ilman kaapelimuutoksia.

(0) No Anturin pydrimissuuntaa ei kaanneta.

(1) Enc1 Anturin 1 py6rimissuunta kdannetaan.

(2) Enc2 Anturin 2 pydrimissuunta kagnnetaan.

(3) Both Seka anturin 1 etta anturin 2 pydrimissuunta kdannetaan.
90.10 | ENC PAR REFRESH Toimintolohko: ENCODER (katso edella)

Jos tdman parametrin arvoksi asetetaan 1, FEN-xx-litdnnat konfiguroidaan uudelleen. Tama on
tarpeen, jos ryhmien 90...93 parametreja on muutettu.

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

(0) Done Paivitys valmis.

(1) Configure Konfiguroi uudelleen. Arvo palaa automaattisesti takaisin nollaan.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 91 ABSOL ENC CONF

Absoluuttianturin konfigurointi; kdytdssa, kun parametrin 90.01 ENCODER 1 SEL /
90.02 ENCODER 2 SEL arvoksi on maaritetty (3) FEN-11 ABS.

Lisavarusteena saatava FEN-11-absoluuttianturin liitdantamoduuli tukee seuraavia
antureita:

 Sini/kosini-inkrementtianturit nollapulssin kanssa tai ilman sita ja sini-/kosinikom-
mutointisignaalien kanssa tai ilman niita

+ Endat 2.1/2.2 sini/kosini-inkrementaalisignaalien kanssa (osittain ilman sini/kosini-
inkrementaalisignaaleita®)

* Hiperface-anturit sini/kosini-inkrementaalisignaalien kanssa

» SSI (Synchronous Serial Interface) sini/kosini-inkrementaalisignaalien kanssa
(osittain ilman sini/kosini-inkrementaalisignaaleita®)

+ Tamagawa 17/33-bittiset digitaaliset anturit (paikkatietojen tarkkuus yhden
kierroksen sisalla on 17 bittia; monikierrostiedot sisaltavat 16-bittisen kierrosten
laskennan).

* EnDat- ja SSl-antureita ilman sini/kosini-inkrementaalisignaaleita tuetaan osittain
vain anturina 1: Nopeus ei ole kaytettavissa ja paikkatietojen ajankohta (viive)
maaraytyy anturin mukaan.

Katso myo6s parametriryhma 90 sivulla 183, ja FEN-11 Absolute Encoder Interface
User’s Manual (3AFEG68784841 [englanninkielinen]).

Huomaa: Konfigurointitiedot kirjoitetaan litdntdmoduulin loogisiin rekistereihin virran-
kytkennan jalkeen. Jos parametriarvoja on muutettu, arvot on tallennettava pysyvais-
muistiin parametrin 16.07 PARAM SAVE avulla. Uudet asetukset tulevat voimaan, kun
taajuusmuuttajan virta kytketdan uudelleen tai kun uudelleenkonfigurointi pakotetaan

parametrilla 90.10 ENC PAR REFRESH.

Laiteohjelmiston toimintolohko:

ABSOL ENC CONF
(1)

Taman toimintolohkon avulla kayttaja
voi konfiguroida absoluuttianturin
litdnnan.

ABSOL ENC CONF

42

MISC_4 10 msec

)

91.01 SINE COSINE NR
91.02 ABS ENC INTERF
91.03 REV COUNT BITS
91.04 POS DATA BITS
91.05 REFMARK ENA
91.06 ABS POS TRACKING
91.10 HIPERFACE PARITY
91.11 HIPERF BAUDRATE
91.12 HIPERF NODE ADDR
91.20 SSI CLOCK CYCLES
91.21 SSI POSITION MSB
91.22 SSI REVOL MSB
91.23 SSI DATA FORMAT
91.24 SSI BAUD RATE
91.25 SSI MODE

91.26 SSI TRANSMIT CYC
91.27 SSI ZERO PHASE
91.30 ENDAT MODE
91.31 ENDAT MAX CALC

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot



188

91.01 | SINE COSINE NR Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)
Parametrilla maaritetaan sini/kosiniaaltosyklien lukumaara yhdella kierroksella.
Huomaa: Tata parametria ei tarvitse asettaa, kun EnDat- tai SSl-anturia kaytetaan jatkuvassa tilassa.
Katso parametri 91.25 SSI MODE / 91.30 ENDAT MODE.
0...65535 Sini/kosiniaaltosyklien lukumaara yhdella kierroksella.

91.02 | ABS ENC INTERF Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)
Parametrilla valitaan anturin absoluuttisen paikan lahde.
(0) None Ei kaytossa.
(1) Commut sig Kommutointisignaalit.
(2) EnDat Sarjaliitanta: EnDat-anturi.
(3) Hiperface Sarjaliitanta: HIPERFACE-anturi.
(4) SSI Sarjaliitanta: SSl-anturi.
(5) Tamag. 17/33B Sarjaliitdntad: Tamagawa 17/33-bittinen anturi.

91.03 | REV COUNT BITS Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)
Parametrilla maaritetddn monikierrosantureiden kierrosten laskennassa kaytettyjen bittien maara.
Parametria kdytetdan, kun parametrin 91.02 ABS ENC INTERF arvona on (2) EnDat, (3) Hiperface tai
(4) SSI. Jos parametrin 91.02 ABS ENC INTERF arvoksi on asetettu (5) Tamag. 17/33B, monikierros-
tietopyynnot aktivoidaan, kun tdman parametrin arvona on muu kuin nolla.
0...32 Kierrosten laskennassa kaytettyjen bittien maara. Esimerkiksi 4096

kierrosta => 12 bittia.

91.04 | POS DATA BITS Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edelld)
Maarittda yhdella kierroksella kaytettavien bittien maaran, kun parametrin 91.02 ABS ENC INTERF
arvoksi on asetettu (2) EnDat, (3) Hiperface tai (4) SSI. Kun parametrin 91.02 ABS ENC INTERF arvo
on (5) Tamag. 17/33B, taman parametrin arvoksi asetetaan sisaisesti 17.
0...32 Yhdella kierroksella kaytettavien bittien maara. Esimerkiksi 32768

paikkaa kierrosta kohti => 15 bittia.

91.05 | REFMARK ENA Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edelld)
Parametrilla otetaan kayttéon mahdollisen FEN-11 -moduulin absoluuttianturin tulon (X42) nollapulssi.
Nollapulssia voidaan kayttaa paikan lukitukseen.
Huomaa: Nollapulssi ei ole kaytettavissa, kun kaytetdan sarjaliitdntaa (eli kun parametrin 91.02 ABS
ENC INTERF asetus on (2) EnDat, (3) Hiperface, (4) SSI tai (5) Tamag. 17/33B).
(0) FALSE Nollapulssi poissa kaytosta.
(1) TRUE Nollapulssi kaytdssa.
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91.06

ABS POS TRACKING Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)

Ottaa kayttdon paikan valvonnan, joka laskee absoluuttianturin ylivuotojen (yksi- ja monikierroksinen
anturi ja resolveri) maaran, jotta oloarvo voidaan maarittaa yksilollisesti ja selkeasti kdynnistyksen (tai
anturin paivityksen) jalkeen, erityisesti kuormituksen valityssuhteen ollessa pariton.

Aina, kun paikan valvonta otetaan kayttdon tai poistetaan kaytosta, se taytyy myos aktivoida asettamalla
parametrin 90.10 ENC PAR REFRESH arvoksi (1) Configure.

Huomaa: Jos anturi on kdantynyt enemman kuin puolet anturin alueesta taajuusmuuttajan ollessa
poissa kaytosta, ylivuotolaskuri taytyy nollata. Laskuri nollataan asettamalla parametrin 91.06 ABS
POS TRACKING arvoksi (0) Disable ja 90.10 parametrin ENC PAR REFRESH arvoksi (1) Configure.

(0) Disable

Paikan valvonta poissa kaytosta.

(1) Enable

Paikan valvonta kaytossa.

91.10

HIPERFACE PARITY

Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)

Parametrilla maaritetdan pariteetti- ja stop-bittien kaytté HIPERFACE-anturia kaytettdessa (kun parametrin
91.02 ABS ENC INTERF asetus on (3) Hiperface).

Tavallisesti tatéa parametria ei tarvitse asettaa.

(0) Odd

Pariton pariteettibitti, yksi stop-bitti

(1) Even

Parillinen pariteettibitti, yksi stop-bitti.

91.11

HIPERF BAUDRATE

Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)

Parametrilla maéaritetdan liitdnnan tiedonsiirtonopeus HIPERFACE-anturia kaytettdessa (kun parametrin
91.02 ABS ENC INTERF asetus on (3) Hiperface).

Tavallisesti tata parametria ei tarvitse asettaa.

(0) 4800 4800 b/s
(1) 9600 9600 b/s

(2) 19200 19200 b/s
(3) 38400 38400 b/s

91.12

HIPERF NODE ADDR

Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edelld)

Parametrilla maaritetddn HIPERFACE-anturin osoite (kun parametrin 91.02 ABS ENC INTERF

asetus on (3) Hiperface).

Tavallisesti tata parametria ei tarvitse asettaa.

0...255

HIPERFACE-anturin osoite.

91.20

SSI CLOCK CYCLES

Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)

Parametrilla maaritetddan SSl-viestin pituus. Pituus maaritellaan kellojaksojen maarana. Jaksojen
maara voidaan laskea lisdamalla luku 1 SSl-viestikehyksen bittien maaraan.

Parametria kdytetdan SSl-anturien kanssa eli silloin, kun parametrin 91.02 ABS ENC INTERF asetus

on (4) SSI.

2..127

SSl-viestin pituus.
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91.21 | SSI POSITION MSB Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)
Parametrilla maaritetdan SSl-viestissa olevien paikkatietojen eniten merkitsevan bitin (MSB) paikka.
Parametria kdytetdan SSl-anturien kanssa eli silloin, kun parametrin 91.02 ABS ENC INTERF asetus
on (4) SSI.
1...126 Paikkatietojen eniten merkitsevan bitin paikka (bittinumero).
91.22 | SSI REVOL MSB Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)
Parametrilla maaritellaan SSl-viestin kierroslaskentatietojen eniten merkitsevan bitin (MSB) paikka.
Parametria kaytetaan SSl-anturien kanssa eli silloin, kun parametrin 91.02 ABS ENC INTERF asetus
on (4) SSI.
1...126 Kierroslaskentatietojen eniten merkitsevan bitin paikka (bittinumero).
91.23 | SSI DATA FORMAT Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)
Parametrilla maaritetdan tietojen muoto SSl-anturia kaytettdessa (kun parametrin 91.02 ABS ENC
INTERF asetus on (4) SSI).
(0) binary Binaarikoodi.
(1) gray Gray-koodi.
91.24 | SSI BAUD RATE Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)
Parametrilla maaritellaan baudinopeus SSl-anturia kaytettdessa (kun parametrin 91.02 ABS ENC
INTERF asetus on (4) SSI).
(0) 10 kbit/s 10 kilobittia/s.
(1) 50 kbit/s 50 kilobittia/s.
(2) 100 kbit/s 100 kilobittia/s.
(3) 200 kbit/s 200 kilobittia/s.
(4) 500 kbit/s 500 kilobittia/s.
(5) 1000 kbit/s 1000 kilobittia/s.
91.25 | SSI MODE Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)
Talla parametrilla valitaan SSl-anturin tila.
Huomaa: Parametri on asetettava ainoastaan silloin, kun SSl-anturia kaytetaan jatkuvassa tilassa
(SSl-anturi ilman sini/kosini-inkrementaalisignaaleita, tuettu ainoastaan anturina 1). SSl-anturi
valitaan asettamalla parametrin 91.02 ABS ENC INTERF asetukseksi (4) SSI.
(0) Initial pos. Paikkatiedon kertalahetyksen tila (alkuasento).
(1) Continuous Paikkatiedon jatkuvan lahetyksen tila.
91.26 | SSI TRANSMIT CYC Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)
Parametrilla valitaan lahetysjakso SSl-anturia varten.
Huomaa: Parametri on asetettava ainoastaan silloin, kun SSl-anturia kaytetaan jatkuvassa tilassa
(SSl-anturi ilman sini/kosini-inkrementaalisignaaleita, tuettu ainoastaan anturina 1). SSl-anturi
valitaan asettamalla parametrin 91.02 ABS ENC INTERF asetukseksi (4) SSI.
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(0) 50 us 50 ps
(1) 100 us 100 ps
(2) 200 us 200 ps
(3) 500 us 500 ps
(4) 1 ms 1ms.
(5) 2 ms 2 ms.
91.27 | SSI ZERO PHASE Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)

Parametrilla maaritetdan se yhden sini/kosinisignaalijakson aikainen vaihekulma, joka vastaa arvoa
nolla SSl-sarjaliitdinnan kautta saaduissa tiedoissa. Parametria kdytetdan SSl-paikkatietojen ja sini/
kosini-inkrementaalisignaaleihin perustuvien paikkatietojen synkronoinnin saatéén. Vaara synkro-
nointi voi aiheuttaa £1 inkrementaalisignaalijakson virheen.

Huomaa: Tama parametri on asetettava ainoastaan, jos SSl-anturia kdytetédan sini/kosini-inkremen-
taalisignaalien kanssa alkuasennon lahetystilassa.

(0) 31545 deg 315-45 astetta.
(1) 45-135 deg 45-135 astetta.
(2) 135-225 deg 135-225 astetta.
(3) 225-315 deg 225-315 astetta.
91.30 | ENDAT MODE Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edelld)

Talla parametrilla valitaan EnDat-anturin tila.

Huomaa: Parametri on asetettava ainoastaan silloin, kun EnDat-anturia kdytetaan jatkuvassa tilassa
(EnDat-anturi ilman sini/kosini-inkrementaalisignaaleita, tuettu ainoastaan anturina 1). EnDat-anturi
valitaan asettamalla parametrin 91.02 ABS ENC INTERF asetukseksi (2) EnDat.

(0) Initial pos. Paikkatiedon kertalahetyksen tila (alkuasento).
(1) Continuous Paikkatiedon jatkuvan lahetyksen tila.
91.31 | ENDAT MAX CALC Toimintolohko: ABSOL ENC CONF (katso edella)

Parametrilla valitaan anturin maksimilaskenta-aika EnDat-anturia varten.

Huomaa: Parametri on asetettava ainoastaan silloin, kun EnDat-anturia kdytetaan jatkuvassa tilassa
(EnDat-anturi ilman sini/kosini-inkrementaalisignaaleita, tuettu ainoastaan anturina 1). EnDat-anturi
valitaan asettamalla parametrin 91.02 ABS ENC INTERF asetukseksi (2) EnDat.

(0) 10 us 10 us
(1) 100 us 100 ps
(2) 1 ms 1 ms.
(3) 50 ms 50 ms.
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Ryhma 92 RESOLVER CONF

Resolverin konfigurointi; kdytdssa, kun parametrin 90.01 ENCODER 1 SEL /90.02
ENCODER 2 SEL arvoksi on maaritetty (5) FEN-21 RES.

Lisavarusteena saatava resolverin litdntdmoduuli FEN-21 on yhteensopiva sellais-
ten resolverien kanssa, joiden heratejannitteena kaytetaan sinimuotoista jannitetta
(johdetaan roottorikdamitykseen) ja jotka tuottavat roottorin kulmaan suhteessa ole-
via sini- ja kosinisignaaleita (johdetaan staattorin kdameihin).

Huomaa: Konfigurointitiedot kirjoitetaan sovittimen loogisiin rekistereihin virran kyt-
kemisen jalkeen. Jos parametriarvoja muutetaan, arvot on tallennettava pysyvais-
muistiin parametrilla 16.07 PARAM SAVE. Uudet asetukset tulevat voimaan, kun
taajuusmuuttajan syo6ttd kytketaan uudelleen tai kun on suoritettu uudelleenkonfigu-
rointi parametrilla 90.10 ENC PAR REFRESH.

Resolverin automaattinen viritys suoritetaan automaattisesti aina, kun resolveritulo
aktivoidaan parametreihin 92.02 EXC SIGNAL AMPL tai 92.03 EXC SIGNAL FREQ
tehtyjen muutosten jalkeen. Kayttajan on kaynnistettdva automaattinen viritys, kun
resolverikaapelin liitdntda on muutettu. Tama voidaan tehda asettamalla parametri
92.02 EXC SIGNAL AMPL tai 92.03 EXC SIGNAL FREQ jo olemassa olevaan
arvoonsa ja asettamalla sitten parametri 90.10 ENC PAR REFRESH arvoon 1.

Jos resolveria (tai absoluuttianturia) kaytetaan takaisinkytkentdan kestomagneetti-
moottorin kanssa, myoés AUTOPHASING ID -ajo on suoritettava parametrien muutta-
misen jalkeen. Katso parametri 99.13 IDRUN MODE kohdassa Automaattinen
vaiheistus sivulla 39.

Katso myo6s parametriryhma 90 sivulla 183, ja FEN-21 Resolver Interface User’s
Manual (3AFE68784859 [englanninkielinen]).

Laiteohjelmiston toimintolohko: RESOLVER CONF
RESOLVER CONF " TLFLL 10 msec B)
92) —————(92.01 RESOLV POLEPAIRS

( [4.0 Vrms]

Taman toimintolohkon avulla kayttaja
voi konfiguroida resolveriliitdnnan.

92.02 EXC SIGNAL AMPL

(Lhre] 92.03 EXC SIGNAL FREQ

92.01

RESOLV POLEPAIRS Toimintolohko: RESOLVER CONF (katso edella)

Valitsee napaparien maaran.

1...32 Napaparien maara.

92.02

EXC SIGNAL AMPL Toimintolohko: RESOLVER CONF (katso edella)

Parametrilla maaritetdan heratesignaalin amplitudi.

4,0...12,0 Vrms Heréatesignaalin amplitudi.

92.03

EXC SIGNAL FREQ Toimintolohko: RESOLVER CONF (katso edella)

Parametrilla maaritetdan heratesignaalin taajuus.

1...20 kHz Heratesignaalin taajuus.
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Ryhma 93 PULSE ENC CONF

TTL/HTL-tulon ja TTL-lahdon konfigurointi. Lisatietoja on my6s parametriryhmaa
90 kasittelevassa kohdassa sivulla 183 ja vastaavassa anturin laajennusmoduulin
kayttdohjeessa.

Parametreja 93.01...93.06 kaytetaan, kun TTL/HTL-anturia kaytetaan anturina 1
(katso parametri 90.01 ENCODER 1 SEL).

Parametreja 93.11...93.16 kaytetaan, kun TTL/HTL-anturia kaytetdan anturina 2
(katso parametri 90.02 ENCODER 2 SEL).

Tavallisesti vain parametri 93.01/93.11 taytyy maarittaa kaytettdessa TTL/HTL-
antureita.

Huomaa: Konfigurointitiedot kirjoitetaan sovittimen loogisiin rekistereihin virran kytke-
misen jalkeen. Jos parametriarvoja muutetaan, arvot on tallennettava pysyvaismuistiin
parametrilla 16.07 PARAM SAVE. Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuut-
tajan syotto kytketdan uudelleen tai kun on suoritettu uudelleenkonfigurointi paramet-

rilla 90.10 ENC PAR REFRESH.

Laiteohjelmiston toimintolohko: PULSE ENC CONF
PULSE ENC CONF T 10 msec @
(93) o 193,01 ENCI PULSE NR

[ Quodroture 93.02 ENC1 TYPE

[favorsngl 193,03 ENC1 SP CALCMODE
LTRE) 93.04 ENC1 POS EST ENA
93.05 ENC1 SP EST ENA

Taman toimintolohkon avulla kayttaja
voi konfiguroida TTL/HTL-tulon TTL-

[ FALSE]

lahdan. Lag0ne | 93.06 ENC1 OSC LIM
= 93.11 ENC2 PULSE NR
[ Quodroture 93.12 ENC2 TYPE
[favorsngl 193,13 ENC2 SP CALCMODE
[TREE] 93.14 ENC2 POS EST ENA
LFALSE] 93.15 ENC2 SP EST ENA
[ 4850Hz ) 93.16 ENC2 OSC LIM
93.01 | ENC1 PULSE NR Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edelld)

Parametrilla maaritetdan pulssiluku kierrosta kohti anturille 1.

0...65535 Parametrilla maaritelldan pulssiluku kierrosta kohti anturille 1.

93.02 | ENC1 TYPE Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edell&)

Parametrilla valitaan anturin 1 tyyppi.

(0) Quadrature Kvadratuurianturi (kaksi TTL-kanavaa, kanavat A ja B).
(1) single track Yksikanavainen anturi (yksi TTL-kanava, kanava A)
93.03 | ENC1 SP CALCMODE Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edella)

Parametrilla valitaan nopeudenlaskentatila anturille 1.
*Kun parametrilla 93.02 ENC1 TYPE on valittu yksikanavainen tila, nopeus on aina positiivinen.
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(0) A&B all

Kanavat A ja B: Nopeuden laskentaan kdytetdan nousevia ja laskevia
reunoja. Kanava B: Maarittaa pyorimissuunnan. *

Huomaa: Kun parametrilla 93.02 ENC1 TYPE on valittu yksikanavai-
nen tila, asetus 0 toimii asetuksen 1 tavoin.

(1) Aall

Kanava A: Nopeuden laskentaan kaytetdan nousevia ja laskevia reu-
noja. Kanava B: Maarittda pyoérimissuunnan. *

(2) A rising

Kanava A: Nopeuden laskentaan kaytetaan nousevia reunoja. Kanava
B: Maarittaa pyorimissuunnan. *

(3) A falling

Kanava A: Nopeuden laskentaan kaytetdan laskevia reunoja. Kanava
B: Maéarittda pyorimissuunnan. *

(4) auto rising

(5) auto falling

Kaytetty tila (0, 1, 2 tai 3) vaihtuu automaattisesti pulssitaajuuden
mukaan seuraavan taulukon mukaisesti:

93.03=4 [ 93.03=5
Kaytetty tila

Kanavan/kanavien pulssitaajuus

0 0 <2442 Hz
1 1 2442...4884 Hz
2 3 > 4884 Hz

93.04 | ENC1 POS EST ENA Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edella)

Valitsee, kdytetdanko paikan arviointia anturin 1 kanssa parantamaan paikkatietojen tarkkuutta vai ei.

(0) FALSE Mitattu paikka (resoluutio: 4 x pulssia kierrosta kohti kvadratuuriantu-
reilla, 2 x pulssia kierrosta kohti yksikanavaisilla antureilla.)

(1) TRUE Arvioitu paikka (Hyddyntaa paikan ekstrapolaatiota. Paikka ekstrapo-
loidaan tietojen pyyntohetkella.)

93.05 | ENC1 SP EST ENA Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edelld)

Parametrilla valitaan, kaytetdankd anturin 1 kanssa laskettua vai arvioitua nopeutta.

(0) FALSE Viimeinen laskettu nopeus (laskentavali on 62,5 ps...4 ms).

(1) TRUE Arvioitu nopeus (arvioidaan tietojen pyyntdhetkelld). Arviointi lisaa
nopeuden aaltoilua tasaisessa toiminnassa, mutta parantaa dynamiik-
kaa.

93.06 | ENC1 OSC LIM Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edella)

Aktivoi anturin 1 transienttisuotimen. Py6rimissuunnan muutoksia ei huomioida, kun valittu pulssitaa-

juus on ylitetty.

(0) 4880Hz Pyorimissuunnan muutos sallitaan alle 4 880 Hz:n taajuudella.

(1) 2440Hz Pydrimissuunnan muutos sallitaan alle 2 440 Hz:n taajuudella.

(2) 1220Hz Pyorimissuunnan muutos sallitaan alle 1 220 Hz:n taajuudella.

(3) Disabled Pydrimissuunnan muutos sallitaan milla tahansa pulssitaajuudella.

93.11 | ENC2 PULSE NR Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edella)

Parametrilla maaritetdan pulssiluku kierrosta kohti anturille 2.
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0...65535 Parametrilla maaritellaan pulssiluku kierrosta kohti anturille 2.

93.12

ENC2 TYPE Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edelld)

Parametrilla valitaan anturin 2 tyyppi. Parametrin valintoja koskevat tiedot annetaan parametrin 93.02
ENC1 TYPE kohdalla.

93.13

ENC2 SP CALCMODE Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edelld)

Parametrilla valitaan nopeudenlaskentatila anturille 2.
Lisatietoja valinnoista on parametria 93.03 ENC1 SP CALCMODE kasittelevassa kohdassa.

93.14

ENC2 POS EST ENA Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edell&)

Parametrilla valitaan, kaytetdankd anturin 2 kanssa mitattua vai arvioitua paikkaa.
Lisatietoja valinnoista on parametria 93.04 ENC1 POS EST ENA késittelevassa kohdassa.

93.15

ENC2 SP EST ENA Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edelld)

Parametrilla valitaan, kaytetdanko anturin 2 kanssa laskettua vai arvioitua nopeutta.
Lisatietoja valinnoista on parametria 93.05 ENC1 SP EST ENA kasittelevassa kohdassa.

93.16

ENC2 OSC LIM Toimintolohko: PULSE ENC CONF (katso edelld)

Aktivoi anturin 2 transienttisuotimen. Pydrimissuunnan muutoksia ei huomioida, kun valittu
pulssitaajuus on ylitetty.

Lisatietoja valinnoista on parametria 93.06 ENC1 OSC LIM kasittelevassa kohdassa.

93.21

EMUL PULSE NR Toimintolohko: ENCODER (sivu 183)

Parametrilla maaritelladn anturin emuloinnissa kaytetty TTL-pulssiluku.
Anturin emulointi otetaan kdytt66n parametrilla 90.03 EMUL MODE SEL.

0...65535 Anturin emuloinnissa kaytetty TTL-pulssiluku.

93.22

EMUL POS REF Toimintolohko: ENCODER (sivu 183)

Parametrilla valitaan anturin emuloinnissa kaytetyn paikka-arvon lahde, kun parametrin 90.03 EMUL
MODE SEL asetus on (1) FEN-01 SWref, (4) FEN-11 SWref, (7) FEN-21 SWref tai (10) FEN-31
SWref. Katso parametriryhma 90.

Lahde voi olla mika tahansa paikan oloarvo tai ohjearvo (paitsi 1.09 ENCODER 1 POS tai 1.11
ENCODER 2 POS).

Arvoa osoittava parametri: ryhma ja parametri

93.23

EMUL POS OFFSET Toimintolohko: Ei mikaan

Maarittda emuloidun paikan nollapisteen suhteessa tulopaikan nollapisteeseen (yhdella kierroksella)
Tulon paikka asetetaan parametrilla 90.03 EMUL MODE SEL.

Esimerkiksi jos poikkeama on 0, emuloitu nollapulssi luodaan joka kerta, kun tulon paikka kulkee
nollan ohi. Jos poikkeama on 0,5, emuloitu nollapulssi luodaan joka kerta, kun tulon paikka (yhdella
kierroksella) kulkee paikan 0,5 ohi.

0 ... 0.99998 rev Emuloidun nollapulssin paikan poikkeama.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 95 HW CONFIGURATION

Sekalaisia laitteistoon liittyvid asetuksia.

95.01 | CTRL UNIT SUPPLY

Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetdan taajuusmuuttajan ohjausyksikkon jannitesyoéttotapa.

(0) Internal 24V

Taajuusmuuttajan ohjausyksikon jannitesy6tté saadaan taajuusmuut-
tajan tehoyksikosta.

(1) External 24V

Taajuusmuuttajan ohjausyksikon jannitesy6ttd saadaan ulkoisesta
jannitelahteesta.

95.02 | EXTERNAL CHOKE

Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla méaaritelldan, onko taajuusmuuttaja varustettu AC-tulokuristimella vai ei.

(0) NO

Taajuusmuuttajaa ei ole varustettu AC-tulokuristimella.

(1) YES

Taajuusmuuttaja on varustettu AC-tulokuristimella.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Ryhma 97 USER MOTOR PAR

Kayttajan tekemat sdadot moottorin ID-ajon aikana arvioituihin moottorimallin arvoihin.
Arvot voidaan syo6ttaa "yksikkoa kohden" tai Sl-yksikoina.

97.01

USE GIVEN PARAMS Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla aktivoidaan moottorimallin parametrit 97.02...97.14 ja roottorin kulman poikkeaman
parametri 97.20.

Huomaa:
« Parametrin arvo asettuu automaattisesti nollaan, kun moottorin ID-ajo valitaan parametrilla 99.13
IDRUN MODE. Parametrien 97.02...97.20 arvot paivitetdan ID-ajon aikana tunnistettujen moottorin

ominaisuuksien mukaan.
» Ta&ta parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

(0) NoUserPars Parametrit 97.02...97.20 eivat ole kaytdssa.
(1) UserMotPars Moottorimallissa kaytetdan parametrien 97.02...97.14 arvoja.
(2) UserPosOffs Parametrin 97.20 arvoa kaytetaan roottorin kulman poikkeamana.

Parametrit 97.02...97.14 eivat ole kaytossa.

(3) AllUserPars Parametrien 97.02...97.14 arvoja kaytetdan moottorin mallissa, ja
parametrin 97.20 arvoa roottorin kulman poikkeamana.

97.02

RS USER Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetddn moottorimallin staattorin resistanssi Rg.

0...0,5 p.u. (yksikkoa kohti) Staattorin resistanssi.

97.03

RR USER Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetddn moottorimallin roottorin resistanssi Rg.
Huomaa: Tama parametri koskee vain epatahtimoottoreita.

0...0,5 p.u. (yksikkoa kohti) Roottorin resistanssi.

97.04

LM USER Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetddn moottorimallin paainduktanssi Ly.
Huomaa: Tama parametri koskee vain epatahtimoottoreita.

0...10 p.u. (yksikkda kohti) | Paainduktanssi.

97.05

SIGMAL USER Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maéritetdan hajainduktanssi oLg.
Huomaa: Tama parametri koskee vain epatahtimoottoreita.

0...1 p.u. (yksikk6a kohti) Hajainduktanssi.

97.06

LD USER Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetdan pitkittaisakselin (synkroninen) induktanssi.
Huomaa: Tama parametri koskee ainoastaan kestomagneettimoottoreita.
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0...10 p.u. (yksikkoa kohti) Pitkittaisakselin (synkroninen) induktanssi.

97.07

LQ USER Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetaan poikittaisakselin (synkroninen) induktanssi.
Huomaa: Tama parametri koskee ainoastaan kestomagneettimoottoreita.

0...10 p.u. (yksikkoa kohti) Poikittaisakselin (synkroninen) induktanssi.

97.08

PM FLUX USER Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetdan pysyva magneettivuo.
Huomaa: Tama parametri koskee ainoastaan kestomagneettimoottoreita.

0...2 p.u. (yksikkoa kohti) Pysyva magneettivuo.

97.09

RS USER SI Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetdan moottorimallin staattorin resistanssi Rs.

0,00000...100,00000 ohm Staattorin resistanssi.

97.10

RR USER SI Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetddn moottorimallin roottorin resistanssi Rg.
Huomaa: Tama parametri koskee vain epatahtimoottoreita.

0,00000...100,00000 ohm Roottorin resistanssi.

97.11

LM USER SI Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetddn moottorimallin paainduktanssi Ly,.
Huomaa: Tama parametri koskee vain epatahtimoottoreita.

0,00...100000,00 mH Paainduktanssi.

97.12

SIGL USER SI Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetdan hajainduktanssi cLg.
Huomaa: Tama parametri koskee vain epatahtimoottoreita.

0,00...100000,00 mH Hajainduktanssi.

97.13

LD USER SI Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetdan pitkittaisakselin (synkroninen) induktanssi.
Huomaa: Tama parametri koskee ainoastaan kestomagneettimoottoreita.

0,00...100000,00 mH Pitkittaisakselin (synkroninen) induktanssi.

97.14

LQ USER SI Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritetaan poikittaisakselin (synkroninen) induktanssi.
Huomaa: Tama parametri koskee ainoastaan kestomagneettimoottoreita.

0,00...100000,00 mH Poikittaisakselin (synkroninen) induktanssi.
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97.18

SIGNAL INJECTION Toimintolohko: Ei mikaan

Ottaa kayttdéon signaalin sy6ton. Suurtaajuuden vaihtelusignaali sy6tetddn moottoriin matalanopeus-
alueella, jotta momenttisd&ddon vakaus paranee. Signaalin sy6ttd voidaan ottaa kéyttddn eri amplitudi-
tasoilla.

Huomaa: Kaytd matalinta mahdollista tasoa, jolla suorituskyky on tyydyttava. Signaalin sy6ttda ei voi
kayttda epatahtimoottoreilla.

(0) Disabled Signaalin sy6tto on poissa kaytosta.

(1) Enabled5% Signaalin sy6ttd on kaytdssa amplitudin tasolla 5 %.

(2) Enabled10% Signaalin sy6ttd on kaytdssa amplitudin tasolla 10 %.

(3) Enabled15% Signaalin sy6ttd on kaytdssa amplitudin tasolla 15 %.

(4) Enabled20% Signaalin sy6ttd on kaytdssa amplitudin tasolla 20 %.
97.20 | POS OFFSET USER Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla maaritelladan synkronisen moottorin nollapaikan ja paikka-anturin nollapaikan valinen
kulman poikkeama.

Huomaa:

« Arvo annetaan sahkoisind asteina. Sadhkdinen kulma vastaa mekaanista kulmaa, joka on kerrottu
moottorin napapariluvulla.
+ Tama parametri koskee ainoastaan kestomagneettimoottoreita.

0...360° Kulman poikkeama
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Ryhma 98 MOTOR CALC VALUES

Lasketut moottorin arvot.

98.01 | TORQ NOM SCALE

Toimintolohko: Ei mikaan

Nimellismomentti (yksikké Nm), joka vastaa sataa prosenttia.

Huomaa: Taman parametrin arvo kopioidaan parametrista 99.12 MOT NOM TORQUE, jos sen arvo
on annettu. Muussa tapauksessa arvo lasketaan.

0...2147483 Nm

Nimellismomentti.

98.02 | POLEPAIRS

Toimintolohko: Ei mikaan

Moottorin napaparien laskettu maara.
Huomaa: Kayttaja ei voi maarittaa tatéa parametria.

0...1000

Moottorin napaparien laskettu maara.
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Kayton aloittamisen yhteydessa maaritettavat asetukset, kuten kieli, moottoritiedot ja

moottorin ohjaustapa.
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Moottorin nimellisarvot on asetettava ennen taajuusmuuttajan kaynnistamista.
Tarkempia ohjeita on luvussa Kéyttéénotto sivulla 15.

DTC-ohjaustilassa on asetettava parametrit 99.06...99.10. Parempi ohjaustarkkuus
saavutetaan asettamalla myds parametrit 99.11 ja 99.12.

Skalaariohjauksessa on asetettava parametrit 99.06...99.09.

99.01 | LANGUAGE Toimintolohko: Ei mikaan
Parametrilla valitaan kieli.
Huomaa: Kaikki luettelon kielet eivat valttamatta ole kaytettavissa.
(0809h) ENGLISH Englanti.
(0407h) DEUTSCH Saksa.
(0410h) ITALIANO Italia.
(040Ah) ESPANOL Espanja.
(041Dh) SVENSKA Ruotsi.
(041Fh) TURKCE Turkki.
(040Ah) CHINESE Kiina.
99.04 | MOTOR TYPE Toimintolohko: Ei mikaan
Valitsee moottorin tyypin.
Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kaynnissa.
(0) AM Epéatahtimoottori. Kolmivaiheisella vaihtojannitteelld syétetty induktio-
moottori.
(1) PMSM Kestomagneettimoottori. Kolmivaiheisella vaihtojannitteella syotetty
tahtimoottori, jossa on kestomagneettiroottori ja sinimuotoinen Bac-
kEMF-jannite.
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99.05

MOTOR CTRL MODE Toimintolohko: Ei mikaan

Valitsee moottorin ohjaustavan.
Suora momentinsaatd (DTC) sopii useimpiin sovelluksiin.

Skalaarisaatd sopii niissa erityistapauksissa, joissa DTC-saat6a ei voida kayttaa. Skalaarisaatétilassa
taajuusmuuttajaa ohjataan taajuusohjeella. DTC:n erinomaista moottorin ohjaustarkkuutta ei ole
mahdollista saavuttaa skalaariohjauksessa. Eraat vakio-ominaisuudet, kuten moottorin tunnistusajo
(99.13), momenttirajat parametriryhmassa 20, DC-pito ja DC-magnetointi (11.04...11.06, 11.01) eivat
ole kaytettavissa skalaariohjauksessa.

Huomaa: Moottorin oikea toiminta edellyttad, ettd moottorin magnetointivirta ei ylitd 90:ta %
vaihtosuuntaajan nimellisvirrasta.
Huomaa: Skalaariohjaustapaa taytyy kayttaa

* monimoottorisovelluksissa 1) jos kuorma ei jakaudu tasaisesti moottoreiden kesken, 2) jos moottorit
ovat erikokoisia tai 3) jos moottorit on tarkoitus vaihtaa tunnistusajon jalkeen

* jos moottorin nimellisvirta on alle 1/6 taajuusmuuttajan nimellislahtévirrasta

* jos taajuusmuuttajaa kaytetaan testitarkoituksiin ilman moottoria.

(0) DTC Direct Torque Control -tila.

(1) Scalar Skalaarisaatétila.

99.06

MOT NOM CURRENT Toimintolohko: Ei mik&én

Maarittda moottorin nimellisvirran. Arvon on oltava sama kuin moottorin arvokilvessa oleva nimellisno-
peus. Jos vaihtosuuntaajaan on kytketty useita moottoreita, parametriin on syétettava moottorien
kokonaisvirta.

Huomaa: Moottorin oikea toiminta edellyttad, ettd moottorin magnetointivirta ei ylitd 90:ta %
vaihtosuuntaajan nimellisvirrasta.

Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kdynnissa.

0...32767 A Moottorin nimellisvirta.

Huomaa: Sallittu alue on 1/6...2 x I, taajuusmuuttajan arvosta Direct
Torque Control -tilassa (parametri 99.05 MOTOR CTRL MODE = (0)
DTC). Skalaarisaatétilassa (parametri 99.05 MOTOR CTRL MODE =
(1) Scalar) sallittu alue on 0...2 x I,y taajuusmuuttajan arvosta.

99.07

MOT NOM VOLTAGE Toimintolohko: Ei mik&an

Maérittda moottorin nimellisjannitteen. Nimellisjannite on vaiheiden valinen RMS-jannite, joka syote-
tdan moottoriin nimellisessa toimintapisteessa. Parametrin arvon on vastattava epatahtimoottorin
tyyppikilvessa ilmoitettua arvoa.

Huomaa: Varmista, ettd moottori on kytketty oikein (tahti- tai kolmiokytkentd) moottorin arvokilven
mukaisesti.

Huomaa: Kestomagneettimoottoreissa nimellisjannite on BackEMF-jannite (moottorin nimellisnopeu-
della). Jos jannite annetaan voltteina kierroslukua kohti, esim. 60 VV / 1000 rpm, 3000 rpm:n nimel-
lisnopeudella jannite on 3 x 60 V = 180 V. Huomaa, ettd nimellisjannite ei ole sama kuin ekvivalentti
DC-moottorijannite (EDCM), jonka jotkin moottorivalmistajat ilmoittavat. Nimellisjannite voidaan las-
keta jakamalla EDCM-jannite 1,7:11d (kolmen nelidjuurella).

Huomaa: Moottorin eristykseen kohdistuva rasitus riippuu aina taajuusmuuttajan syéttéjannitteesta.
Tama patee myds silloin, kun moottorin jannite on pienempi kuin taajuusmuuttajan ja sen sy6tdn
jannite.

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kaynnissa.

0...32767 V Moottorin nimellisjannite.
Huomaa: Sallittu alue on 1/6...2 x Uy taajuusmuuttajan arvosta.
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99.08 | MOT NOM FREQ Toimintolohko: Ei mikaan

Maarittda moottorin nimellistaajuuden.
Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kaynnissa.

5...500 Hz Moottorin nimellisjannite.

99.09 | MOT NOM SPEED Toimintolohko: Ei mikaan

Maarittda moottorin nimellisnopeuden. Arvon on oltava sama kuin moottorin arvokilvessa oleva
nimellisnopeus. Parametrin arvoa muutettaessa on tarkistettava nopeusrajat toimintolohkosta 20.

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Huomaa: Turvallisuussyista ID-ajon jalkeen nopeuden maksimi- ja minimirajojen arvot (parametrit
20.01 ja 20.02) asetetaan automaattisesti 1,2 kertaa moottorin nimellisnopeutta suuremmiksi.

0...30000 rpm Moottorin nimellisnopeus.

99.10 | MOT NOM POWER Toimintolohko: Ei mikaan

Maarittda moottorin nimellistehon. Arvon on oltava sama kuin moottorin arvokilvessa oleva nimellis-
teho. Jos vaihtosuuntaajaan on kytketty useita moottoreita, parametriin on syétettdva moottorien
kokonaisteho. Aseta myds parametri 99.11 MOT NOM COSEFII.

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

0...10000 kW Moottorin nimellisteho.

99.11 | MOT NOM COSFII Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla voidaan maaritella moottorin cos¢ (ei koske kestomagneettimoottoreita) moottorimallin
tarkempaa maarittelya varten. Parametrin asettaminen ei ole pakollista. Mahdollisen asetuksen on
vastattava moottorin arvokilvessa ilmoitettua arvoa.

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kaynnissa.

0...1 Coso¢ (0 = parametri ei kaytdssa).

99.12 | MOT NOM TORQUE Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla voidaan maaritelld moottorin nimellinen akselimomentti moottorimallin tarkempaa
maarittelya varten. Parametri ei ole pakollinen.

Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kdynnissa.

0...2147483 Nm Moottorin akselimomentti.
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99.13

IDRUN MODE

Toimintolohko: Ei mikaan

Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan seuraavan kaynnistyksen yhteydessa (DTC-ohjaus) suoritettavan
moottorin tunnistuksen tyyppi. Moottorin tunnistuksen aikana taajuusmuuttaja tunnistaa moottorin ominai-
suudet optimaalista moottorinohjausta varten. ID-ajon jalkeen taajuusmuuttaja pysahtyy. Huomaa: Tata
parametria ei voida muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kaynnissa.

Kun ID-ajo on aktivoitu, se voidaan peruuttaa pysayttdmalla taajuusmuuttaja. Jos ID-ajo on jo suoritettu
kerran, parametrin asetukseksi asetetaan automaattisesti (0) No. Jos ID-ajoa ei ole viela suoritettu,
parametrin asetukseksi asetetaan automaattisesti (3) Standstill. Tassa tapauksessa on suoritettava

ID-ajo.
Huomaa:

 |ID-ajo on mahdollista suorittaa vain paikallisohjauksessa (kun taajuusmuuttajaa ohjataan PC-
tyékalun tai ohjauspaneelin valityksella).

» |ID-ajoa ei voi suorittaa, jos parametrin 99.05 MOTOR CTRL MODE asetus on (1) Scalar.

+ ID-ajo on suoritettava aina, kun mité tahansa moottorin parametria (99.04, 99.06...99.12) on muutettu.
Parametrin asetukseksi asetetaan automaattisesti STANDSTILL, kun moottorin parametrit on asetettu.

» Kestomagneettimoottoria kaytettdessa moottorin akseli El saa olla lukittuna ja kuormamomentin on
oltava < 10 % ID-ajon (normaali/supistettu/paikallaanajo) aikana.

» Mekaanista jarrua (jos kaytdssa) ei avata ID-ajon aikana.

» Varmista, ettd mahdolliset Safe Torque Off- ja hatapysaytyspiirit ovat suljettuina ID-ajon aikana.

(0) No Moottorin ID-ajoa ei vaadita. Tama tila voidaan valita vain, kun ID-ajo
(normaali/supistettu/paikallaanajo) on jo suoritettu kerran.
(1) Normal Takaa parhaan mahdollisen saatétarkkuuden. ID-ajo kestaa noin 90

sekuntia. Tama tila kannattaa valita aina, kun se on mahdollista.
Huomaa: Kaytettava laitteisto on irrotettava moottorista normaalin ID-
ajon ajaksi,

* jos kuormamomentti on suurempi kuin 20 %

+ jos laitteisto ei kesta ID-ajon aikana esiintyvaa nimellistd momenttia.

Huomaa: Tarkista moottorin pyérimissuunta ennen ID-ajon kaynnista-
mista. Moottori pyorii eteenpéin ID-ajon aikana.

VAROITUS! ID-ajon aikana moottorin pydrimisnopeus on
A 50...100 % nimellisnopeudesta. VARMISTA ENNEN ID-AJON

KAYNNISTYSTA, ETTA MOOTTORIA VOIDAAN KAYTTAA
TURVALLISESTI!

(2) Reduced

Supistettu ID-ajo. Tama tila on valittava normaalin ID-ajon sijasta

+ jos mekaaniset haviét ovat yli 20 % (moottoria ei voida irrottaa
kaytettavasta laitteesta)

* jos vuon vahennysta ei sallita moottorin kaydessa (esim. kartiojarru-
moottoreissa, joissa jarrutus kdynnistyy vuon laskiessa tietyn tason
alle) tai

* jos suuria nopeusvarahtelyja havaitaan normaalin ID-ajon aikana.

Kun kaytetdan supistettua ID-ajoa, kentdnheikennysalueella tai suu-
rilla véantdmomenteilla ohjaus ei ole valttamatta yhta tarkkaa kuin
normaalia ID-ajoa kaytettdessa. Supistettu ID-ajo suoritetaan
nopeammin kuin normaali ID-ajo (< 90 sekuntia).

Huomaa: Tarkista moottorin pyérimissuunta ennen ID-ajon kdynnista-
mista. Moottori pyorii eteenpain ID-ajon aikana.

VAROITUS! ID-ajon aikana moottorin pyérimisnopeus on
A 50...100 % nimellisnopeudesta. VARMISTA ENNEN ID-AJON

KAYNNISTYSTA, ETTA MOOTTORIA VOIDAAN KAYTTAA
TURVALLISESTI!
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(3) Standstill

Paikallaanajo-ID-ajo. Moottoriin sy6tetdan tasavirtaa. Epatahtimootto-
ria kaytettdessa moottorin akseli ei pyori (kestomagneettimoottorin
akseli voi pyoria < 0,5 kierrosta).

Huomaa: Tama tila tulee valita vain, jos normaali tai supistettu ID-ajo

ei ole mahdollinen liitetyn laitteiston asettamien rajoitusten vuoksi
(esim. hissi- tai nostokurkisovellukset).

(4) Autophasing

Automaattisen vaiheistuksen aikana maaritelladn moottorin alku-
kulma. Huomaa, ettd muita moottorimallin arvoja ei paiviteta. Katso
myds parametri 11.07 AUTOPHASING MODE. Lisatietoja on myos
kohdassa Automaattinen vaiheistus sivulla 39.

Huomaa:

+ Automaattinen vaiheistus voidaan valita vain, kun normaali/supistettu/
paikallaanajo-ID-ajo on suoritettu kerran. Automaattista vaiheistusta kay-
tetdan, kun absoluuttianturi, resolveri tai anturi, jossa kdytetdan kommu-
tointisignaaleja, on lisatty tai vaihdettu kestomagneettimoottoriin ja
normaalia/supistettua/paikallaanajo-ID-ajoa ei tarvitse suorittaa uudel-
leen.

* Moottorin akseli El saa olla lukittuna ja kuormamomentin on oltava <
5 % automaattisen vaiheistuksen aikana.

(5) Cur meas cal

Offset-virran ja vahvistuksen mittauksen kalibrointi. Kalibrointi suoritetaan
seuraavan kaynnistyksen yhteydessa.

(6) Advanced

Kehittynyt ID-ajo. Takaa parhaan mahdollisen sdatétarkkuuden. ID-ajo
voi kestda muutamia minuutteja. Tama tila taytyy valita, kun hyvaa
suorituskykya tarvitaan koko kayttdalueella.

Huomaa:

« Kaytetty laitteisto taytyy irrottaa moottorista ID-ajon aikana

esiintyvien suurten momentti- ja nopeustransienttien vuoksi.

* Moottori voi pydria seka eteen- ettd taaksepain ID-ajon aikana.
VAROITUS! Moottori voi pyéria ID-ajon aikana suurimmalla
(positiivinen) ja pienimmalla (negatiivinen) sallitulla nopeudella.
Ajon aikana tehdaan useita kiihdytyksia ja hidastuksia. Ajon

aikana voidaan kayttéa suurinta rajaparametrien sallimaa momenttia,

virtaa ja nopeutta. VARMISTA ENNEN ID-AJON KAYNNISTYSTA,

ETTA MOOTTORIA VOIDAAN KAYTTAA TURVALLISESTI!

99.16

PHASE INVERSION

Toimintolohko: ei mikaan

Vaihtaa moottorin py6rimissuunnan. Tata parametria voidaan kayttaa, jos moottori pyorii vaaraan
suuntaan (esimerkiksi moottorikaapelin vaaran vaihejarjestyksen vuoksi) ja kaapeloinnin korjaaminen

olisi epakaytanndllista.

Huomaa: Kun tatd parametria on muutettu, anturin takaisinkytkennan etumerkki (jos kaytéssa) taytyy
tarkistaa. Tama voidaan suorittaa vertaamalla parametrin 1.14 SPEED ESTIMATED etumerkkia
parametrin 1.08 ENCODER 1 SPEED (tai 1.10 ENCODER 2 SPEED) etumerkkiin. Jos etumerkit ovat
ristiriidassa, anturin kaapelointi taytyy korjata.

(0) No

Normaali.

(1) Yes

Kaanteinen pydrimissuunta.

Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot
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Parametritiedot

Yleista
Tassa luvussa on lueteltu taajuusmuuttajan parametrien lisatietoja. Parametrien
tarkat kuvaukset 16ytyvat luvusta Parametrit ja laiteohjelmiston toimintolohkot.
Termit

Termi Maaritelma

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

Oletus Oletusarvo

Luett. Numeroitu luettelo eli valintaluettelo.

FbEq Kenttavaylavastine: ohjauspaneelissa nakyvan arvon skaalaus sarjaliiken-
teessa kaytetyksi kokonaisluvuksi

Sivunro Sivu, jossa annetaan lisatietoja

INT32 32-bittinen kokonaislukuarvo (31 bittia + merkkibitti)

Bittia os. Bittia osoittava parametri, viittaa toisen signaalin bitin arvoon.

Arvoa os. Arvoa osoittava parametri, viittaa toisen parametrin arvoon.

Parametri Taajuusmuuttajan toimintakomento, joka on tavallisesti kayttajan asetetta-
vissa. Taajuusmuuttajan mittaamia tai laskemia parametreja kutsutaan olo-
arvoiksi.

Pb Pakattu looginen muuttuja

Suoj. Parametrin suojaustyyppi. Katso WP, WPD ja WPO.

REAL 16-bittinen arvo 16-bittinen arvo (31 bittia

= kokonaislukuarw murtolukuarvo

REAL24 8-bittinen arvo 24-bittinen arvo (31 bitti
= kokYonaisIukuarvvonurtolukuarvo

Tall. PF Parametriasetukset on suojattu virtakatkosta vastaan.

Tyyppi Datatyyppi: katso Luett., INT32, Bittia os., Arvoa os., Pb, REAL, REAL24,
UINT32.

UINT32 32-bittinen etumerkitén kokonaislukuarvo

WP Kirjoitussuojattu parametri (eli vain luku)

WPD Parametri, joka on kirjoitussuojattu taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa

WPO Parametri voi olla vain nolla.

Parametritiedot
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Kenttavaylavastine

Kenttavaylaohjaimen ja taajuusmuuttajan valinen tiedonsiirto sarjaliitdinnan kautta
tapahtuu kokonaislukumuodossa. Taajuusmuuttajan olo- ja ohjearvot on siksi skaa-
lattava 16/32-bittisiksi kokonaislukuarvoiksi. Kenttavaylavastine maarittelee signaali-
arvon skaalauksen sarjaliikenteessa kaytetyksi kokonaisluvuksi.

Kaikki luetut ja lahetetyt arvot on rajattu 16/32 bittiin.

Esimerkki: Jos 32.04 MAXIMUM TORQ REF asetetaan ulkoisesta ohjausjarjestel-
masta, kokonaislukuarvo 10 vastaa arvoa 1 %.

Osoittavan parametrin muoto kenttavaylatiedonsiirrossa

Arvoa ja bittia osoittavat parametrit siirretdan kenttavaylasovittimen ja taajuusmuut-
tajan valilla 32-bittisina kokonaislukuina.

32-bittiset kokonaislukuarvoa osoittavat arvot

Kun arvoa osoittava parametri kytketaan toisen parametrin arvoon, muoto on
seuraava:

Bitti
30...31 16...29 8...15 0...7
Nimi Lahteen tyyppi Ei kaytossa Ryhma Nro
Arvo 1 - 1...255 1...255
Kuvaus Arvoa osoittava - Lahde-parametrin | Lahde-parametrin

parametri liittyy
parametriin/
signaaliin.

ryhma numero

Esimerkiksi arvo, joka tulee kirjoittaa parametriin 33.02 SUPERV1 ACT, jotta sen
arvoksi muuttuu 1.07 DC-VOLTAGE, on 0100 0000 0000 0000 0000 0001 0000 0111
= 1073742087 (32-bittinen kokonaisluku).

Kun arvoa osoittava parametri liittyy sovellusohjelmaan, sen muoto on seuraavanlainen:

Bitti
30...31 24...29 0...23
Nimi Lahteen tyyppi Ei kaytossa Osoite
Arvo 2 - 0...2%41
Kuvaus Arvoa osoittava - Sovellusohjelman
parametri liittyy muuttujan suhteellinen
sovellusohjelmaan. osoite

Huomaa: Sovellusohjelmaan liittyvia arvoa osoittavia parametreja ei voida asettaa
kenttdvaylan kautta (toisin sanoen ne ovat vain luettavissa).
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Kun bittia osoittava parametri liittyy arvoon 0 tai 1, sen muoto on seuraavanlainen:

parametri liittyy arvoon
0/1.

Bitti
30...31 16...29 1...15 0
Nimi Lahteen tyyppi Ei kaytossa Ei kaytossa Arvo
Arvo 0 - - 0...1
Kuvaus Bittid osoittava - - 0 = False, 1 = True

Kun bittia osoittava parametri liittyy lohko-ohjelmaan, sen muoto on seuraavanlainen:

Bitti
30...31 24...29 16...23 8...15 0..7
Nimi Lahteen Ei kaytossa Bitin val. Ryhma Nro
tyyppi
Arvo 1 - 0...31 2...255 1...255
Kuvaus Bittia - Bitin valinta Lahde- Lahde-
osoittava parametrin parametrin
parametri ryhma numero
liittyy
signaalin bitin
arvoon.

Kun bittiad osoittava parametri liittyy sovellusohjelmaan, sen muoto on seuraavanlainen:

liittyy sovellusohjelmaan.

Bitti
30...31 24...29 0...23
Nimi Lahteen tyyppi Bitin val. Osoite
Arvo 2 0...31 0..2%1
Kuvaus Bitti& osoittava parametri Bitin valinta Sovellusohjelman

muuttujan suhteellinen

osoite

Huomaa: Sovellusohjelmaan liittyvia bittia osoittavia parametreja ei voida asettaa
kenttavaylan kautta (toisin sanoen ne ovat vain luettavissa).
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Oloarvosignaalit (parametriryhmat 1...9)

Nro Nimi Tyyppi Alue Yksikko FbEq Paivitys- | Datan | Suoj. | Tall. | Sivu-
aika pituus PF nro
01 ACTUAL VALUES
1.01 |SPEEDACT REAL |[-30000...30000| rpm 1=100 250 ps 32 | WP 63
1.02 |SPEED ACT PERC REAL | -1000...1000 % 1=100 2ms 32 | wp 63
1.03 |FREQUENCY REAL [-30000...30000| Hz 1=100 2ms 32 | wp 63
1.04 |CURRENT REAL 0...30000 A 1=100 10 ms 32 | WP 63
1.05 |CURRENT PERC REAL 0...1000 % 1=10 2ms 16 | WP 63
1.06 |TORQUE REAL | -1600...1600 % 1=10 2ms 16 | WP 63
1.07 |DC-VOLTAGE REAL - Y] 1=100 2ms 32 | wp 63
1.08 |ENCODER 1 SPEED | REAL - rom 1=100 250 ps 32 | wp 63
1.09 |ENCODER 1 POS REAL24 - kierr. | 1=100000000 | 250 ps 32 | wp 63
110 |ENCODER 2 SPEED | REAL - rpm 1=100 250 ps 32 | wp 64
111 |ENCODER 2 POS REAL24 - kierr. | 1=100000000 | 250 ps 32 | wp 64
112 |POS ACT REAL |-32768...32767 | kierr. 1=1000 250 ps 32 | wp 64
1.13 |POS 2ND ENC REAL |-32768...32767 | kierr. 1=1 250 ps 32 | wp 64
114 |SPEED ESTIMATED | REAL |[-30000...30000| rpm 1=100 2ms 32 | wp 64
115 |TEMP INVERTER REAL24 | -40...160 °C 1=10 2ms 16 | WP 64
116 |TEMP BC REAL24 | -40...160 °C 1=10 2ms 16 | WP 64
117 |MOTOR TEMP REAL -10...250 °C 1=10 10 ms 16 | WP 64
118 |MOTORTEMP EST | INT32 -60...1000 °C 1=1 10 ms 16 | WP | x 64
1.19 |USED SUPPLY VOLT | REAL 0...1000 Y] 1=10 10 ms 16 | WP 64
120 |BRAKE RESLOAD |REAL24 0...1000 % 1= 50 ms 16 | WP 64
121 |CPU USAGE UINT32 0...100 % 1= 100 ms 16 | WP 64
1.22 |INVERTER POWER | REAL | -231..237_1 kW 1=100 10 ms 32 | WP 65
126 |ON TIME COUNTER | INT32 |0...35791394,1 h 1=100 10 ms 32 |WPO| x 65
1.27 |RUN TIME COUNTER| INT32 |0...35791394,1 h 1=100 10 ms 32 |wWPO| x 65
1.28 |FAN ON-TIME INT32 |0...35791394,1 h 1=100 10 ms 32 |WPO| x 65
1.31 |MECH TIME CONST | REAL 0...32767 s 1=1000 10 ms 32 | WP | x 65
1.38 |TEMP INTBOARD |REAL24| -40...160 °C 1=10 2ms 16 | WP 65
1.42 |FAN START COUNT | INT32 [0..2147483647 - 1=1 10 ms 32 | wp | x 65
02 I/O VALUES
2.01 |DISTATUS Pb 0...0x3F - 1= 2ms 16 | WP 66
2.02 |RO STATUS Pb - - 1= 2ms 16 | WP 66
2.03 |DIO STATUS Pb - - 1= 2ms 16 | WP 66
204 |AI REAL - VtaimA| 1=1000 2ms 16 | WP 66
2.05 |Al1 SCALED REAL - - 1=1000 250 ps 32 | wp 66
206 |AI2 REAL - VtaimA| 1=1000 2ms 16 | WP 66
2.07 |AI2 SCALED REAL - - 1=1000 250 ps 32 | wp 66
2.08 [AO1 REAL - mA 1=1000 2ms 16 | WP 66
209 [AO2 REAL - v 1=1000 2ms 16 | WP 66
210 |DIO2 FREQ IN REAL |-32768...32768 - 1=1000 2ms 32 | wp 66
211 |DIO3 FREQ OUT REAL |-32768...32768| Hz 1=1000 2ms 32 | wp 66
212 |FBA MAIN CW Pb 0... - 1= 500 ps 32 | wp 67
OXFFFFFFFF
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Nro Nimi Tyyppi Alue Yksikko FbEq Paivitys- | Datan | Suoj. | Tall. | Sivu-
aika pituus PF nro
2.13 |FBA MAIN SW Pb 0... - 1=1 500us | 32 | WP 69
OxFFFFFFFF
2.14 |FBA MAIN REF1 INT32 | -287...23T_1 - 1= 500 ps 32 | wp 70
2.15 |FBA MAIN REF2 INT32 | -287...23T_1 - 1= 500 us 32 | wpP 70
2.16 |FEN DI STATUS Pb 0...0x33 - 1= 500 us 16 | WP 70
217 |D2D MAIN CW Pb 0...0xFFFF - 1= 500 us 16 | WP 70
2.18 |D2D FOLLOWERCW | Pb 0...0xFFFF - 1= 2ms 16 | WP 71
2.19 |D2D REF1 REAL | -231.23T.1 - 1= 500 ps 32 | wp 71
220 |D2D REF2 REAL | -231.23T_1 - 1= 2ms 32 | wp 71
03 CONTROL VALUES
3.01 |SPEED REF1 REAL |-30000...30000| rpm 1=100 500us | 32 | WP 72
3.02 |SPEED REF2 REAL [-30000...30000 | rpm 1=100 500us | 32 | WP 72
3.03 |SPEEDREF RAMP IN| REAL |[-30000...30000| rpm 1=100 500us | 32 | WP 72
3.04 |SPEEDREF RAMPED| REAL |[-30000...30000| rpm 1=100 500pus | 32 | WP 72
3.05 |SPEEDREF USED REAL |-30000...30000| rpm 1=100 250pus | 32 | WP 72
3.06 |SPEED ERRORFILT | REAL |[-30000...30000| rpm 1=100 250pus | 32 | WP 72
3.07 |ACC COMP TORQ REAL | -1600...1600 % 1=10 250 ps 16 | WP 72
3.08 |TORQREF SPCTRL | REAL | -1600...1600 % 1=10 250 s 16 | WP 72
3.09 |TORQ REF1 REAL | -1000...1000 % 1=10 500 ps 16 | WP 72
3.10 |TORQ REF RAMPED | REAL | -1000...1000 % 1=10 500 ps 16 | WP 72
3.11 |TORQREF RUSHLIM| REAL | -1000...1000 % 1=10 250 ys 16 | WP 72
3.12 |TORQUE REFADD | REAL | -1000...1000 % 1=10 250 ps 16 | WP 72
3.13 |TORQREF TO TC REAL | -1600...1600 % 1=10 250 ps 16 | WP 72
3.14 |BRAKE TORQMEM | REAL | -1000...1000 % 1=10 2ms 16 | WP | «x 72
3.15 |BRAKE COMMAND Luett. 0...1 - 1=1 2ms 16 | WP 73
3.16 |FLUX REF USED REAL24 0...200 % 1=1 2ms 16 | WP 73
3.17 |TORQUE REF USED | REAL | -1600...1600 % 1=10 250 us 32 | wp 73
3.20 |MAX SPEED REF REAL 0...30000 rpm 1=100 2ms 16 | WP 73
3.21 |MIN SPEED REF REAL -30000...0 rpm 1=100 2ms 16 | WP 73
06 DRIVE STATUS
6.01 |STATUS WORD 1 Pb 0...65535 - 1= 2ms 16 | WP 74
6.02 |STATUS WORD 2 Pb 0...65535 - 1= 2ms 16 | WP 75
6.03 |SPEED CTRL STAT Pb 0...31 - 1= 250 ps 16 | WP 76
6.05 |LIMIT WORD 1 Pb 0...255 - 1= 250 s 16 | WP 76
6.07 |TORQ LIM STATUS Pb 0...65535 - 1= 250 ps 16 | WP 77
6.12 |OP MODE ACK Luett. 0...11 - 1= 2ms 16 | WP 77
6.14 |SUPERV STATUS Pb 0...65535 - 1= 2ms 16 | WP 77
6.17 |BIT INVERTER SW Pb 0b000000... - 1= 2ms 16 | WP 78
0b111111
08 ALARMS & FAULTS
8.01 |ACTIVE FAULT Luett. 0...65535 - 1= - 16 | WP 79
8.02 |LAST FAULT Luett. 0...65535 - 1= - 16 | WP 79
8.03 |FAULT TIME HI INT32 | -287...23T_1 paiva 1= - 32 | wp 79
8.04 |FAULT TIME LO INT32 | -287..23T_1 aika 1= - 32 | wp 79
8.05 |ALARMLOGGER1 | UINT32 - - 1= 2ms 16 | WPO 79
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Nro Nimi Tyyppi Alue Yksikko FbEq Paivitys- | Datan | Suoj. | Tall. | Sivu-
aika pituus PF nro
8.06 |ALARM LOGGER 2 UINT32 - - 1= 2ms 16 WPO 80
8.07 |ALARM LOGGER 3 UINT32 - - 1= 2ms 16 WPO 80
8.08 |ALARM LOGGER 4 UINT32 - - 1= 2ms 16 WPO 81
8.09 |ALARM LOGGER 5 UINT32 - - 1= 2ms 16 WPO 81
8.10 |ALARM LOGGER 6 UINT32 - - 1= 2ms 16 WPO 81
8.15 |ALARM WORD 1 UINT32 - - 1= 2ms 16 WPO 82
8.16 |ALARM WORD 2 UINT32 - - 1= 2ms 16 WPO 82
8.17 |ALARM WORD 3 UINT32 - - 1= 2ms 16 WPO 83
8.18 |ALARM WORD 4 UINT32 - - 1= 2ms 16 WPO 83
09 SYSTEM INFO
9.01 |DRIVE TYPE INT32 0...65535 - 1= - 16 WP 84
9.02 |DRIVE RATING ID INT32 0...65535 - 1= - 16 WP 84
9.03 |FIRMWARE ID Pb - - 1= - 16 WP 84
9.04 |FIRMWARE VER Pb - - 1= - 16 WP 84
9.05 |FIRMWARE PATCH Pb - - 1= - 16 WP 84
9.10 |INT LOGIC VER Pb - - 1= - 32 WP 84
9.11 SLOT 1 VIE NAME INT32 |0x0000...0xFFFF - 1= - 16 WP 84
9.12 |SLOT 1 VIE VER INT32 |0x0000...0xFFFF - 1= - 16 WP 84
9.13 |[SLOT 2 VIE NAME INT32 |0x0000...0xFFFF - 1= - 16 WP 84
9.14 |SLOT 2 VIE VER INT32 |0x0000...0xFFFF - 1= - 16 WP 84
9.20 |OPTION SLOT 1 INT32 0...18 - 1= - 16 WP 85
9.21 |OPTION SLOT 2 INT32 0...18 - 1= - 16 WP 85
9.22 |OPTION SLOT 3 INT32 0...18 - 1= - 16 WP 85
9.20 |OPTION SLOT 1 INT32 0...18 - 1= - 16 WP 85
9.21 |OPTION SLOT 2 INT32 0...18 - 1= - 16 WP 85
9.22 |OPTION SLOT 3 INT32 0...18 - 1= - 16 WP 85
Parametriryhmat 10...99
Nro Parametri Tyyppi Alue Yk- FbEq Péivitys- | Datan | Oletus |Suoj.| Tall. | Sivu-
sikko aika pituus PF | nro
10 START/STOP
10.01 |[EXT1 START FUNC | Luett. 0...6 - - 2ms 16 1 WPD 87
10.02 |[EXT1 START IN1 Bittia os. - 2ms 32 | P.02.01.00 | WPD 87
10.03 |[EXT1 START IN2 Bittia os. - 2ms 32 C.False |WPD 88
10.04 |[EXT2 START FUNC | Luett. 0...6 - - 2ms 16 1 WPD 88
10.05 |[EXT2 START IN1 Bittia os. - 2ms 32 | P.02.01.00 | WPD 89
10.06 |[EXT2 START IN2 Bittia os. - 2ms 32 C.False |WPD 89
10.07 [JOG1 START Bittia os. - 2ms 32 C.False |WPD 89
10.08 |[FAULT RESET SEL | Bittia os. - 2ms 32 | P.02.01.02 89
10.09 |RUN ENABLE Bittia os. - 2ms 32 C.True |WPD 89
10.10 |[EM STOP OFF3 Bittia os. - 2ms 32 C.True |WPD 89
10.11 |EM STOP OFF1 Bittia os. - 2ms 32 C.True |WPD 90
10.12 | START INHIBIT Luett. 0...1 - 1=1 2ms 16 0 90
10.13 |[FB CW USED Arvoa os. - 2ms 32 P.02.12 |WPD 90
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Nro Parametri Tyyppi Alue Yk- FbEq Paivitys- | Datan | Oletus |Suoj.| Tall. | Sivu-
sikko aika pituus PF | nro
10.14 |JOG2 START Bittia os. - 2ms 32 C.False |WPD 90
10.15 |JOG ENABLE Bittia os. - 2ms 32 C.False |WPD 90
10.16 |D2D CW USED Arvoa os. - 2ms 32 P.02.17 |WPD 91
10.17 |START ENABLE Bittia os. - 2ms 32 C.True |WPD 91
11 START/STOP
MODE
11.01 |START MODE Luett. 0...2 - 1=1 - 16 1 WPD 92
11.02 |DC MAGN TIME UINT32 | 0...10000 ms 1=1 - 16 500 WPD 93
11.03 |STOP MODE Luett. 1..2 - 1=1 2ms 16 2 93
11.04 |DC HOLD SPEED REAL 0...1000 rpm 1=10 2ms 16 5 93
11.05 |DC HOLD CUR REF| UINT32 0...100 % 1=1 2ms 16 30 93
11.06 |DC HOLD Luett. 0...1 - 1=1 2ms 16 0 94
11.07 |AUTOPHASING Luett. 0...2 - 1=1 - 16 0 94
MODE
12 DIGITAL 10
12.01 |DIO1 CONF Luett. 0...1 - 1=1 10 ms 16 0 95
12.02 |DIO2 CONF Luett. 0...2 - 1=1 10 ms 16 0 96
12.03 |DIO3 CONF Luett. 0...3 - 1=1 10 ms 16 0 96
12.04 |DIO1 OUT PTR Bittia os. - 10 ms 32 | P.06.02.02 96
12.05 |DIO2 OUT PTR Bittia os. - 10 ms 32 | P.06.02.03 96
12.06 [DIO3 OUT PTR Bittia os. - 10 ms 32 | P.06.01.10 96
12.07 |DIO3 F OUT PTR Arvoa os. - 10 ms 32 P.01.01 96
12.08 |DIO3 F MAX REAL 3...32768 Hz 1=1 10 ms 16 1000 96
12.09 |DIO3 F MIN REAL 3...32768 Hz 1=1 10 ms 16 3 96
12.10 |DIO3 F MAX SCALE| REAL 0...32768 - 1=1 10 ms 16 1500 97
12.11 |DIO3 F MIN SCALE | REAL 0...32768 - 1=1 10 ms 16 0 97
12.12|RO1 OUT PTR Bittia os. - 10 ms 32 | P.03.15.00 97
12.13 |DI INVERT MASK UINT32 0...63 - 1=1 10 ms 16 0 98
12.14 |DIO2 F MAX REAL 3...32768 Hz 1=1 10 ms 16 1000 98
12.15|DIO2 F MIN REAL 3...32768 Hz 1=1 10 ms 16 3 98
12.16 |DIO2 F MAX SCALE| REAL -32768... - 1=1 10 ms 16 1500 98
32768
12.17 |DIO2 F MIN SCALE | REAL -32768... - 1=1 10 ms 16 0 98
32768
13 ANALOGUE
INPUTS
13.01 |Al1 FILT TIME REAL 0...30 s 1=1000 10 ms 16 0 99
13.02 |Al1 MAX REAL -11...11/ | Vtai | 1=1000 10 ms 16 10 99
-22...22 mA
13.03 |Al1 MIN REAL -11..11/ | Vtai | 1=1000 10 ms 16 -10 100
-22...22 mA
13.04 |Al1 MAX SCALE REAL -32768... - 1=1000 10 ms 32 1500 100
32767
13.05 |Al1 MIN SCALE REAL -32768... - 1=1000 10 ms 32 -1500 100
32767
13.06 |Al2 FILT TIME REAL 0...30 s 1=1000 10 ms 16 0 100
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13.07 |Al2 MAX REAL -11...11/ | Vtai | 1=1000 10 ms 16 10 101
-22...22 mA
13.08 |Al2 MIN REAL -11...11/ | Vtai | 1=1000 10 ms 16 -10 101
-22...22 mA
13.09 |Al2 MAX SCALE REAL -32768... - 1=1000 10 ms 32 100 101
32767
13.10 |Al2 MIN SCALE REAL -32768... - 1=1000 10 ms 32 -100 101
32767
13.11 |AITUNE Luett. 0..4 - 1=1 10 ms 16 0 101
13.12 |Al SUPERVISION Luett. 0...3 - 1=1 2ms 16 0 102
13.13 |Al SUPERVIS ACT | UINT32 0000... - 1=1 2ms 32 0 102
1111
15 |ANALOGUE
OUTPUTS
15.01|AO01 PTR Arvoa os. - - 32 P.01.05 103
15.02|AO1 FILT TIME REAL 0...30 s 1=1000 10 ms 16 0.1 103
15.03|A01 MAX REAL 0...22.7 mA | 1=1000 10 ms 16 20 103
15.04|AO1 MIN REAL 0...22.7 mA | 1=1000 10 ms 16 4 104
15.05|A01 MAX SCALE REAL -32768... - 1=1000 10 ms 32 100 104
32767
15.06 |AO1 MIN SCALE REAL -32768... - 1=1000 10 ms 32 0 104
32767
15.07 |AO2 PTR Arvoa os. - - 32 P.01.02 104
15.08 |AO2 FILT TIME REAL 0...30 s 1=1000 10 ms 16 0.1 104
15.09|A02 MAX REAL -10...10 \Y 1=1000 10 ms 16 10 105
15.10|AO02 MIN REAL -10...10 Y, 1=1000 10 ms 16 -10 105
15.11 |AO2 MAX SCALE REAL -32768... - 1=1000 10 ms 32 100 105
32767
15.12|A02 MIN SCALE REAL -32768... - 1=1000 10 ms 32 -100 105
32767
16 SYSTEM
16.01 |[LOCAL LOCK Bittia os. - 2ms 32 C.False 106
16.02 |PARAMETER LOCK | Luett. 0...2 - 1= 2ms 16 1 106
16.03 |PASS CODE INT32 | 0...237-1 - 1= - 32 0 106
16.04 |PARAM RESTORE Luett. 0...2 - 1= - 16 0 WPD 106
16.07 |PARAM SAVE Luett. 0...1 - 1= - 16 0 106
16.09 |USER SET SEL Luett. 1...10 - 1= - 32 1 WPD 107
16.10 |[USER SET LOG Pb 0...0x7FF - 1= - 32 0 WP 107
16.11 [USER IO SET LO Bittia os. - - 32 C.False 108
16.12 |USER 10 SET HI Bittia os. - - 32 C.False 108
16.13 | TIME SOURCE Luett. 0...8 - 1=1 - 16 0 108
PRIO
16.20 |DRIVE BOOT Luett. 0...1 - 1=1 - 32 0 WPD 108
17 PANEELINAYTTO
17.01 |SIGNAL1 PARAM INT32 00.00... - 1=1 16 01.03 109
255.255
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17.02 |[SIGNAL 2 PARAM INT32 00.00... - 1=1 16 01.04 109
255.255
17.03 [SIGNAL 3 PARAM INT32 00.00... - 1=1 16 01.06 109
255.255
17.04 |SIGNAL1 MODE INT32 -1...3 - 1=1 - 16 0 109
17.05 |[SIGNAL2 MODE INT32 1...3 - 1=1 - 16 0 109
17.06 |[SIGNAL3 MODE INT32 1...3 - 1=1 - 16 0 110
20 LIMITS
20.01 [MAXIMUM SPEED REAL 0...30000 | rpm 1=1 2ms 32 1500 111
20.02 [MINIMUM SPEED REAL | -30000...0 | rpm 1=1 2ms 32 -1500 111
20.03 |POS SPEED ENA Bittia os. - 2ms 32 C.True 112
20.04 [INEG SPEED ENA | Bittia os. - 2ms 32 C.True 112
20.05 [MAXIMUM REAL 0...30000 A 1=100 10 ms 32 242 x 112
CURRENT 199.06]
20.06 [MAXIMUM REAL 0...1600 % 1=10 2ms 16 300 112
TORQUE
20.07 |[MINIMUM TORQUE | REAL -1600...0 % 1=10 2ms 16 -300 112
20.08 [ THERM CURR LIM Luett. 0...1 - 1=1 - 16 1 112
22 SPEED FEEDBACK
22.01 |SPEED FB SEL Luett. 0..2 - 1= 10 ms 16 0 115
22.02 |SPEED ACT FTIME | REAL 0...10000 ms 1=1000 10 ms 32 3 115
22.03 [MOTOR GEARMUL| INT32 [-237..23T1] - 1= 10ms | 32 1 116
22.04|MOTOR GEAR DIV | UINT32 | 1...2371 - 1= 10 ms 32 1 116
22.05 |ZERO SPEED LIMIT| REAL 0...30000 | rpm | 1=1000 2ms 32 30 116
22.06 |ZERO SPEED UINT32 | 0...30000 ms 1= 2ms 16 0 117
DELAY
22.07 |ABOVE SPEED LIM| REAL 0...30000 | rpm 1=1 2ms 16 0 117
22.08 |[SPEED REAL 0...10000 | rpm 1=10 2ms 32 500 118
TRIPMARGIN
22.09 |[SPEED FB FAULT Luett. 0..2 - 1=1 10 ms 16 0 118
22.10 |SPD SUPERV EST REAL 0...30000 | rpm 1=1 250 ps 32 450 119
22.11 |SPD SUPERV ENC REAL 0...30000 | rpm 1=1 250 ps 32 15 119
22.12 |SPD SUPERYV FILT REAL 0...10000 ms 1=1 250 ps 32 15 119
24 SPEED REF MOD
24.01 |SPEED REF1 SEL Luett. ...8 - 1=1 10 ms 16 1 121
24.02 |SPEED REF2 SEL Luett. ...8 - 1=1 10 ms 16 0 122
24.03 |SPEED REF1 IN Arvoa os. - 10 ms 32 P.03.01 122
24.04 |SPEED REF2 IN Arvoa os. - 10 ms 32 P.03.02 122
24.05 |SPEED REF 1/2SEL| Bittia os. - 2ms 32 C.False 122
24.06 |SPEED SHARE REAL -8...8 - 1=1000 2ms 16 1 122
24.07 |SPEEDREF NEG Bittia os. - 2ms 32 C.False 123
ENA
24.08 |CONST SPEED REAL -30000.... | rpm 1=1 2ms 16 0 123
30000
24.09 |CONST SPEED Bittia os. - 2ms 32 C.False 123
ENA
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24.10 |SPEED REF JOG1 REAL -30000.... | rpm 1=1 2ms 16 0 123
30000
24.11 |SPEED REF JOG2 REAL -30000.... | rpm 1=1 2ms 16 0 123
30000
24.12 |SPEED REFMIN REAL 0...30000 | rpm 1=1 2ms 16 0 123
ABS
25 SPEED REF RAMP
25.01 |SPEED RAMP IN Arvoa os. - 10 ms 32 P.03.03 | WP 125
25.02 |SPEED SCALING REAL 0...30000 | rpm 1= 10 ms 16 1500 125
25.03 |[ACC TIME REAL 0...1800 s 1=1000 10 ms 32 1 125
25.04 |DEC TIME REAL 0...1800 s 1=1000 10 ms 32 1 126
25.05 |[SHAPE TIME ACC1 | REAL 0...1000 ] 1=1000 10 ms 32 0 126
25.06 [SHAPE TIME ACC2 | REAL 0...1000 s 1=1000 10 ms 32 0 126
25.07 |SHAPE TIME DEC1 | REAL 0...1000 s 1=1000 10 ms 32 0 126
25.08 [SHAPE TIME DEC2 | REAL 0...1000 s 1=1000 10 ms 32 0 127
25.09 |[ACC TIME REAL 0...1800 s 1=1000 10 ms 32 0 127
JOGGING
25.10 |DEC TIME REAL 0...1800 s 1=1000 10 ms 32 0 127
JOGGING
25.11 |[EM STOP TIME REAL 0...1800 s 1=1000 10 ms 32 1 127
25.12 |SPEEDREF BAL REAL -30000... rpm | 1=1000 2ms 32 0 127
30000
25.13 |SPEEDREF BAL Bittia os. - 2ms 32 C.False 127
ENA
26 SPEED ERROR
26.01 |SPEED ACT NCTRL| Arvoa os. - 2ms 32 P.01.01 WP 129
26.02 |SPEED REF NCTRL| Arvoa os. - 2ms 32 P.03.04 | WP 129
26.03 |[SPEED REF PCTRL| Arvoa os. - 2ms 32 P.04.01 129
26.04 |SPEED FEED Arvoa os. - 2ms 32 P.04.20 129
PCTRL
26.05 |[SPEED STEP REAL -30000... rpm 1=100 2ms 32 0 130
30000
26.06 [SPD ERR FTIME REAL 0...1000 ms 1=10 2ms 16 0 130
26.07 |SPEED WINDOW REAL 0...30000 | rpm 1= 250 ps 16 100 130
26.08 |ACC COMP REAL 0...600 s 1=100 2ms 32 0 130
DERTIME
26.09 |ACC COMP FTIME REAL 0...1000 ms 1=10 2ms 16 8 131
26.10 [SPEED WIN FUNC | UINT32 0..2 - 1=1 250 ps 16 0 131
26.11 |SPEED WIN HI REAL 0...3000 rpm 1=1 250 ps 16 0 X 131
26.12 |SPEED WIN LO REAL 0...3000 rpm 1=1 250 ps 16 0 X 131
28 SPEED CONTROL
28.01 |SPEED ERR Arvoa os. - 2ms 32 P.03.06 | WP 133
NCTRL
28.02 [PROPORT GAIN REAL 0...200 - 1=100 2ms 16 10 133
28.03 [INTEGRATION REAL 0...600 s 1=1000 2ms 32 0.5 134
TIME
28.04 |DERIVATION TIME REAL 0...10 s 1=1000 2ms 16 0 134
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28.05 |DERIV FILT TIME REAL 0...1000 ms 1=10 2ms 16 8 135
28.06 |ACC Arvoa os. - 2ms 32 P.03.07 | WP 135
COMPENSATION
28.07 |DROOPING RATE REAL 0...100 % 1=100 2ms 16 0 135
28.08 |BAL REFERENCE REAL -1600... % 1=10 2ms 16 0 135
1600
28.09 |SPEEDCTRL BAL Bittia os. - 2ms 32 C.False 135
EN
28.10 |MIN TORQ SP REAL -1600... % 1=10 2ms 16 -300 136
CTRL 1600
28.11 [MAX TORQ SP REAL -1600... % 1=10 2ms 16 300 136
CTRL 1600
28.12 |PI ADAPT MAX REAL 0...30000 | rpm 1=1 10 ms 16 0 136
SPD
28.13 |PI ADAPT MIN SPD | REAL 0...30000 | rpm 1= 10 ms 16 0 136
28.14 |P GAIN ADPT REAL 0...10 - 1=1000 10 ms 16 0 136
COEF
28.15|1 TIME ADPT COEF | REAL 0...10 - 1=1000 10 ms 16 0 137
28.16 |PI TUNE MODE Luett. 0...4 - 1= 16 0 137
28.17 |TUNE BANDWIDTH | REAL 0...2000 Hz 1=100 16 100 137
28.18 |TUNE DAMPING REAL 0...200 - 1=10 16 0.5 138
32 TORQUE
REFERENCE
32.01 |TORQ REF1 SEL Luett. 0...4 - 1=1 10 ms 16 2 140
32.02 | TORQ REF ADD Luett. 0...4 - 1=1 10 ms 16 0 140
SEL
32.03 |TORQ REF IN Arvoa os. - 250 ps 32 P.03.09 141
32.04 |MAXIMUM TORQ REAL 0...1000 % 1=10 250 ps 16 300 141
REF
32.05 |MINIMUM TORQ REAL -1000...0 % 1=10 250 ps 16 -300 141
REF
32.06 |LOAD SHARE REAL -8...8 - 1=1000 | 250 us 16 1 141
32.07 |TORQ RAMP UP UINT32 0...60 s 1=1000 10 ms 32 0 141
32.08 |TORQ RAMP UINT32 0...60 s 1=1000 10 ms 32 0 141
DOWN
32.09 |RUSH CTRL GAIN REAL 1...10000 - 1=10 10 ms 32 1000 142
32.10 |RUSH CTRL TI REAL 0.1...10 s 1=10 10 ms 32 2 142
33 SUPERVISION
33.01 |SUPERV1 FUNC UINT32 0..4 - 1=1 2ms 16 0 143
33.02 |SUPERV1 ACT Arvoa os. - 2ms 32 P.01.01 143
33.03 |SUPERV1 LIM HI REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 144
32768
33.04 |SUPERV1 LIM LO REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 144
32768
33.05 |SUPERV2 FUNC UINT32 0..4 - 1=1 2ms 16 0 144
33.06 |[SUPERV2 ACT Arvoa os. - 2ms 32 P.01.04 144
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33.07 |SUPERV2 LIM HI REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 144
32768
33.08 |SUPERV2 LIM LO REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 144
32768
33.09 |SUPERV3 FUNC UINT32 0...4 - 1=1 2ms 16 0 145
33.10 |SUPERV3 ACT Arvoa os. - 2ms 32 P.01.06 145
33.11 |SUPERV3 LIM HI REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 145
32768
33.12 |SUPERV3 LIM LO REAL -32768... - 1=100 2ms 32 0 145
32768
33.17 |BITO INVERT SRC | Bittia os. - - - 2ms 32 DI1 145
33.18 |BIT1 INVERT SRC | Bittia os. - - - 2ms 32 DI2 146
33.19 |BIT2 INVERT SRC | Bittia os. - - - 2ms 32 DI3 146
33.20 |BIT3 INVERT SRC | Bittia os. - - - 2ms 32 Dl4 146
33.21|BIT4 INVERT SRC | Bittia os. - - - 2ms 32 DI5 146
33.22 |BIT5 INVERT SRC | Bittia os. - - - 2ms 32 DI6 146
34 REFERENCE CTRL
34.01 |EXT1/EXT2 SEL Bittia os. - 2ms 32 | P.02.01.01 148
34.02 |EXT1 MODE 1/ Bittia os. - 2ms 32 C.False 148
2SEL (P.02.01.05
paik. sov.)
34.03 |[EXT1 CTRL MODE1| Luett. 1..5(1...9 - 1=1 2ms 16 1 148
paik. sov.)
34.04 |[EXT1 CTRL MODE2| Luett. 1..5(1...9 - 1=1 2ms 16 2 (8 paik. 149
paik. sov.) Sov.)
34.05 |EXT2 CTRL MODE1| Luett. 1..5(1...9 - 1=1 2ms 16 2 (6 paik. 149
paik. sov.) Sov.)
34.07 |LOCAL CTRL Luett. 1..2(1...6 - 1=1 2ms 16 1 WPD 149
MODE paik. sov.)
34.08 |TREF SPEED SRC | Arvoa os. - 250 ps 32 P.03.08 | WP 149
34.09 |TREF TORQ SRC | Arvoa os. - 250 ps 32 P.03.11 WP 149
34.10 |TORQ REF ADD Arvoa os. - 250 ps 32 P.03.12 | WP 149
SRC
35 MECH BRAKE
CTRL
35.01 |BRAKE CONTROL Luett. 0..2 - 1=1 2ms 16 0 WPD 150
35.02 |BRAKE ACKNOWL | Bittia os. - 2ms 32 C.False |WPD 150
35.03 |BRAKE OPEN UINT32 0...5 s 1=100 2ms 16 0 151
DELAY
35.04 |BRAKE CLOSE DLY| UINT32 0...60 ] 1=100 2ms 16 0 151
35.05 |BRAKE CLOSE REAL 0...1000 rpm 1=10 2ms 16 100 151
SPD
35.06 |BRAKE OPEN REAL 0...1000 % 1=10 2ms 16 0 151
TORQ
35.07 |BRAKE CLOSE Bittia os. - 2ms 32 C.False |WPD 151
REQ
35.08 |BRAKE OPEN Bittia os. - 2ms 32 C.False |WPD 151
HOLD
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35.09 |BRAKE FAULT Luett. 0...2 - 1=1 2ms 16 0 151
FUNC
40 MOTOR CONTROL
40.01 |[FLUX REF REAL 0...200 % 1=1 10 ms 16 100 153
40.02 |SF REF Luett. 0...16 kHz 1=1 - 16 4 153
40.03 |SLIP GAIN REAL 0...200 % 1=1 - 100 154
40.04 |[VOLTAGE REAL V% 1=1 - - 154
RESERVE
40.05 [FLUX OPT Luett. 0...1 - 1=1 - - 154
40.06 [FORCE OPEN Luett. 0...1 - 1=1 250 ps 16 0 154
LOOP
40.07 IR COMPENSATION | REAL24 0...50 % 1=100 2ms 32 0 155
40.10 [FLUX BRAKING Luett. 0...2 - 1= - 16 0 155
45 MOT THERM PROT
45.01 [MOT TEMP PROT Luett. 0...2 - 1=1 10 ms 16 2 156
45.02 [MOT TEMP Luett. 0...6 - 1=1 10 ms 16 0 156
SOURCE
45.03 [MOT TEMP ALM LIM| INT32 0...200 °C 1= - 16 90 157
45.04 [MOT TEMP FLT LIM| INT32 0...200 °C 1= - 16 110 157
45.05 |AMBIENT TEMP INT32 -60...100 °C 1= - 16 20 157
45.06 [MOT LOAD CURVE | INT32 50...150 % 1= - 16 100 158
45.07 |ZERO SPEED INT32 50...150 % 1= - 16 100 158
LOAD
45.08 [BREAK POINT INT32 | 0.01...500 Hz 1=100 - 16 45 158
45.09 [MOTNOM TEMP INT32 0...300 °C 1= - 16 80 159
RISE
45.10 [MOT THERM TIME INT32 |100...10000| s 1=1 - 16 256 159
46 FAULT FUNCTIONS
46.01 [EXTERNAL FAULT | Bittia os. - 2ms 32 C.True 161
46.02 |SPEED REF SAFE REAL -30000... rpm 1=1 2ms 16 0 161
30000
46.03 [LOCAL CTRL LOSS| Luett. 0...3 - 1= - 16 1 161
46.04 [MOT PHASE LOSS Luett. 0...1 - 1= 2ms 16 1 161
46.05 |[EARTH FAULT Luett. 0...2 - 1= - 16 2 161
46.06 |[SUPPL PHS LOSS Luett. 0...1 - 1= 2ms 16 1 162
46.07 |[STO DIAGNOSTIC Luett. 1..4 - 1= 10 ms 16 1 162
46.08 [CROSS Luett. 0...1 - 1= - 16 1 162
CONNECTION
46.09 |[STALL FUNCTION Pb 0b000... - 1=1 10 ms 16 0b111 163
0b111
46.10 |[STALL CURR LIM REAL 0...1600 % 1=10 10 ms 16 200 163
46.11 |[STALL FREQ HI REAL 0.5...1000 | Hz 1=10 10 ms 16 15 163
46.12 |STALL TIME UINT32 0...3600 s 1=1 10 ms 16 20 163
46.13 |[FAN CTRL MODE Luett. 0...3 - 1=1 - 16 0 163
46.14 |[FAULT STOP Luett. 0...1 - 1=1 - 16 0 164
MODE
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47 VOLTAGE CTRL
47.01 |OVERVOLTAGE Luett. 0...1 - 1=1 10 ms 16 1 165
CTRL
47.02 [UNDERVOLT CTRL | Luett. 0...1 - 1=1 10 ms 16 1 165
47.03 |[SUPPLVOLTAUTO- Luett. 0...1 - 1=1 10 ms 16 1 165
ID
47.04 |SUPPLY VOLTAGE REAL 0...1000 \Y 1=10 2ms 16 400 166
47.05 |LOW VOLT MOD Bittia os. - 32 C.False 166
ENA
47.06 [LOW VOLT DC MIN | REAL 250...450 \Y 1=1 10 ms 16 250 166
47.07 [LOW VOLT DC MAX| REAL 350...810 \Y 1=1 10 ms 16 810 166
47.08 |EXT PU SUPPLY Bittia os. - 32 C.False 166
48 BRAKE CHOPPER
48.01 |BC ENABLE Luett. 0...2 - 1=1 - 16 0 167
48.02 |BC RUN-TIME ENA | Bittia os. - 2ms 32 | P.06.01.03 167
48.03 [BRTHERMTIMECO | REAL24 | 0...10000 s 1=1 - 32 0 167
NST
48.04 |BR POWER MAX REAL24 | 0...10000 | kW | 1=10000 - 32 0 167
CNT
48.05 R BR REAL24 | 0.1...1000 | ohm | 1 =10000 - 32 - 168
48.06 |BR TEMP REAL24 0...150 % 1= - 16 105 168
FAULTLIM
48.07 |BR TEMP REAL24 0...150 % 1=1 - 16 95 168
ALARMLIM
50 FIELDBUS
50.01 |FBA ENABLE Luett. 0...1 - 1=1 - 16 0 169
50.02 |COMM LOSS FUNC| Luett. 0...3 - 1=1 - 16 0 169
50.03 |COMM LOSS T UINT32 |0.3...6553.5| s 1=10 - 16 0.3 170
ouT
50.04 |FBA REF1 Luett. 0...2(0...4 - 1=1 10 ms 16 2 170
MODESEL paik. sov.)
50.05 |FBA REF2 Luett. 0...2(0...4 - 1=1 10 ms 16 3 170
MODESEL paik. sov.)
50.06 |FBA ACT1 TR SRC | Arvoa os. - 10 ms 32 P.01.01 170
50.07 |FBA ACT2 TR SRC | Arvoa os. - 10 ms 32 P.01.06 170
50.08 |FBA SW B12 SRC | Bittia os. - 500 us 32 C.False 171
50.09 |[FBA SW B13 SRC Bittia os. - 500 ps 32 C.False 171
50.10 |FBA SW B14 SRC | Bittia os. - 500 ps 32 C.False 171
50.11 |FBA SW B15 SRC | Bittid os. - 500 ps 32 C.False 171
50.12 |FBA CYCLE TIME Luett. 0...2 - 1=1 10 ms 16 2 171
50.20 |FB MAIN SW FUNC Pb 0b000... - 1=1 10 ms 16 0b001 172
Ob111
51 FBA SETTINGS
51.01 |FBATYPE UINT32 | 0...65536 - 1=1 16 0 173
51.02 |FBA PAR2 UINT32 | 0...65536 - 1=1 16 0 X 173
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51.26 |FBA PAR26 UINT32 | 0...65536 - 1= 16 0 X 173
51.27 |FBA PAR REFRESH| UINT32 0...1 - 1= 16 0 WPD| x 173
51.28 |PAR TABLE VER UINT32 | 0...65536 - 1= 16 0 X 173
51.29 |DRIVE TYPE CODE | UINT32 | 0...65536 - 1= 16 0 X 173
51.30 |MAPPING FILE UINT32 | 0...65536 - 1= 16 0 X 174
VER
51.31 |D2FBA COMM STA | UINT32 0...6 - 1=1 16 0 X 174
51.32 |FBA COMM SW UINT32 | 0...65536 - 1=1 16 0 174
VER
51.33 |FBA APPL SW VER | UINT32 | 0...65536 - 1=1 16 0 X 174
52 FBA DATA IN
52.01 |FBA DATA IN1 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 X 175
52.12 |FBA DATA IN12 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 X 175
53 FBA DATA OUT
53.01 |FBA DATA OUT1 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 X 176
53.12 |FBA DATA OUT12 UINT32 0...9999 - 1=1 16 0 X 176
55 COMMUNICATION
TOOL
55.01 |MDB STATION ID UINT32 1...247 - 1=1 16 1 177
55.02 |MDB BAUD RATE UINT32 0...4 - 1=1 16 0 177
55.03 |MDB PARITY UINT32 0...3 - 1=1 16 0 177
57 D2D
COMMUNICATION
57.01 |LINK MODE UINT32 0...2 - 1=1 10 ms 16 0 WPD 178
57.02|COMM LOSS FUNC| UINT32 0...2 - 1=1 10 ms 16 1 178
57.03 |NODE ADDRESS UINT32 1...62 - 1=1 10 ms 16 1 WPD 178
57.04 |FOLLOWER MASK | UINT32 0...2% - 1=1 10 ms 32 0 WPD 179
1
57.05 |FOLLOWER MASK | UINT32 0...2% - 1=1 10 ms 32 0 WPD 179
2
57.06 |REF 1 SRC Arvoa os. - 10 ms 32 P.03.04 179
57.07 |REF 2 SRC Arvoa os. - 10 ms 32 P.03.13 179
57.08 |FOLLOWER CW Arvoa os. - 10 ms 32 P.02.18 179
SRC
57.09 |KERNEL SYNC Luett. 0...3 - 1=1 10 ms 16 0 WPD 179
MODE
57.10 |KERNEL SYNC REAL -4999... ms 1=1 10 ms 16 0 WPD 180
OFFS 5000
57.11 |REF 1 MSG TYPE UINT32 0...1 - 1=1 10 ms 16 0 180
57.12 |REF1 MC GROUP UINT32 0...62 - 1=1 10 ms 16 0 180
57.13 |NEXT REF1 MC UINT32 0...62 - 1=1 10 ms 16 0 180
GRP
57.14 INR REF1 MC GRPS| UINT32 1...62 - 1=1 10 ms 16 1 181
57.15|D2D COMM PORT | UINT32 0...3 - 1=1 16 0 WPD 181
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90 ENC MODULE SEL
90.01 |[ENCODER 1 SEL Luett. 0...6 - 1= 16 0 183
90.02 |[ENCODER 2 SEL Luett. 0...6 - 1= 16 0 184
90.03 |EMUL MODE SEL Luett. 0...9 - 1= 16 0 184
90.04 |TTL ECHO SEL Luett. 0..4 - 1= 16 0 185
90.05 |[ENC CABLE FAULT | UINT32 0...2 - 1= 16 1 185
90.06 |INVERT ENC SIG Luett. 0...3 - 1= - 16 0 186
90.10 |[ENC PAR UINT32 0...1 - 1= 16 0 WPD 186
REFRESH
91 ABSOL ENC CONF
91.01 |SINE COSINE NR UINT32 | 0...65535 - 1= 16 0 188
91.02 |ABS ENC INTERF UINT32 0..4 - 1= 16 0 188
91.03 |REV COUNT BITS UINT32 0...32 - 1= 16 0 188
91.04 |POS DATA BITS UINT32 0...32 - 1= 16 0 188
91.05 |REFMARK ENA UINT32 0...1 - 1= 16 0 188
91.06 |ABS POS UINT32 0...1 - 1= 16 0 189
TRACKING
91.10 |HIPERFACE UINT32 0...1 - 1=1 16 0 189
PARITY
91.11 |HIPERF UINT32 0..3 - 1=1 16 1 189
BAUDRATE
91.12 |HIPERF NODE UINT32 0...255 - 1=1 16 64 189
ADDR
91.20 |SSI CLOCK UINT32 2..127 - 1=1 16 2 189
CYCLES
91.21|SSI POSITION MSB | UINT32 1...126 - 1= 16 1 190
91.22 |SSI REVOL MSB UINT32 1...126 - 1= 16 1 190
91.23 |SSI DATA FORMAT | UINT32 0...1 - 1= 16 0 190
91.24 |SSI BAUD RATE UINT32 0...5 - 1= 16 2 190
91.25|SSI MODE UINT32 0...1 - 1= 16 0 190
91.26 |SSI TRANSMIT UINT32 0...5 - 1= 16 1 190
CYC
91.27 |SSI ZERO PHASE UINT32 0...3 - 1=1 16 0 191
91.30 |ENDAT MODE UINT32 0...1 - 1=1 16 0 191
91.31 |ENDAT MAX CALC | UINT32 0...3 - 1=1 16 3 191
92 RESOLVER CONF
92.01 |RESOLV UINT32 1...32 - 1=1 16 1 192
POLEPAIRS
92.02 |EXC SIGNAL AMPL | UINT32 4..12 Vrms 1=10 16 4 192
92.03 |[EXC SIGNAL FREQ | UINT32 1...20 kHz 1=1 16 1 192
93 PULSE ENC CONF
93.01 |[ENC1 PULSE NR UINT32 | 0...65535 - 1=1 16 0 193
93.02 |[ENC1 TYPE Luett. 0...1 - 1=1 16 0 193
93.03 |[ENC1 SP Luett. 0....5 - 1=1 16 4 193
CALCMODE
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Nro Parametri Tyyppi Alue Yk- FbEq Paivitys- | Datan | Oletus |Suoj.| Tall. | Sivu-
sikko aika pituus PF | nro
93.04 |[ENC1 POS EST Luett. 0...1 - 1=1 16 1 194
ENA
93.05 |ENC1 SP EST ENA Luett. 0...1 - 1= 16 0 194
93.06 |[ENC1 OSC LIM Luett. 0...3 - 1= 16 0 194
93.11 |ENC2 PULSE NR UINT32 | 0...65535 - 1= 16 0 194
93.12 |ENC2 TYPE Luett. 0...1 - 1= 16 0 195
93.13 |ENC2 SP Luett. 0...5 - 1= 16 4 195
CALCMODE
93.14 |ENC2 POS EST Luett. 0...1 - 1=1 16 1 195
ENA
93.15|ENC2 SP EST ENA Luett. 0...1 - 1=1 16 0 195
93.16 |[ENC2 OSC LIM Luett. 0...3 - 1=1 16 0 195
93.21 |EMUL PULSE NR UINT32 | 0...65535 - 1=1 16 0 195
93.22 |EMUL POS REF Arvoa os. - 32 P.01.12 195
(P.04.17
paik. sov.)
93.23 |EMUL POS OFFSET| REAL 0... kierr. |1 =100000 32 0 195
0.99998
95 HW
CONFIGURATION
95.01 |CTRL UNIT SUPPLY| Luett. 0...1 - 1=1 16 0 196
95.02 |EXTERNAL CHOKE | Luett. 0...1 - 1=1 16 0 196
97 USER MOTOR PAR
97.01 |USE GIVEN Luett. 0...3 - 1=1 16 0 WPD 197
PARAMS
97.02 |RS USER REAL24 0...0.5 p.y. |1=100000 32 0 197
97.03 |RR USER REAL24 0...0.5 p.y. |1=100000 32 0 197
97.04 |LM USER REAL24 0...10 p.y. |1=100000 32 0 197
97.05 |SIGMAL USER REAL24 0...1 p.y. |1=100000 32 0 197
97.06 |LD USER REAL24 0...10 p.y. |1=100000 32 0 197
97.07 |LQ USER REAL24 0...10 p.y. |1=100000 32 0 198
97.08 |PM FLUX USER REAL24 0...2 p.y. |1=100000 32 0 198
97.09 |RS USER SI REAL24 0...100 ohm |1 =100000 32 0 198
97.10 |RR USER SI REAL24 0...100 ohm |1 =100000 32 0 198
97.11 |LM USER SI REAL24 | 0...100000 | mH |1 =100000 32 0 198
97.12 |SIGL USER SI REAL24 | 0...100000 | mH |1 = 100000 32 0 198
97.13 |LD USER SI REAL24 | 0...100000 | mH |1 =100000 32 0 198
97.14 |LQ USER SI REAL24 | 0...100000 | mH |1 = 100000 32 0 198
97.18 |SIGNAL INJECTION| UINT32 0...4 - 1=1 16 0 199
97.20 |POS OFFSET REAL 0...360 ° 1=1 32 0 199
USER (sahk.)
98 MOTOR CALC
VALUES
98.01 |TORQ NOM SCALE | UINT32 |0...2147483| Nm | 1=1000 32 0 WP 200
98.02 |POLEPAIRS UINT32 0...1000 - 1= 16 0 WP 200
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Nro Parametri Tyyppi Alue Yk- FbEq Paivitys- | Datan | Oletus |Suoj.| Tall. | Sivu-
sikko aika pituus PF | nro
99 START-UP DATA
99.01 [LANGUAGE Luett. - 1=1 16 201
99.04 IMOTOR TYPE Luett. 0...1 - 1=1 16 0 WPD 201
99.05 [MOTOR CTRL Luett. 0...1 - 1=1 16 0 202
MODE
99.06 IMOT NOM REAL 0...6400 A 1=10 32 0 WPD 202
CURRENT
99.07 IMOT NOM REAL 80...960 \Y 1=10 32 0 WPD 202
VOLTAGE
99.08 IMOT NOM FREQ REAL 0...500 Hz 1=10 32 0 WPD 203
99.09 IMOT NOM SPEED REAL 0...30000 | rpm 1= 32 0 WPD 203
99.10 [IMOT NOM POWER | REAL 0...10000 kw 1=100 32 0 WPD 203
99.11 IMOT NOM COSFIlI | REAL24 0...1 - 1=100 32 0 WPD 203
99.12 |MOT NOM INT32 |0...2147483| Nm 1=1000 32 0 WPD 203
TORQUE
99.13 |IDRUN MODE Luett. 0...6 - 1=1 16 0 WPD 204
99.16 |PHASE INVERSION| UINT32 0...1 - 1=1 32 0 WPD 205

Parametritiedot
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Yleista

Tassa luvussa on luettelo kaikista halytys- ja vikaviesteista seka niiden mahdollisista
syista ja ratkaisukeinoista.

Turvallisuus

VAROITUS! Vain pateva sahkoalan ammattilainen saa tehda taajuusmuuttajan huol-
totoimenpiteitd. Ennen taajuusmuuttajan kayttdonottoa on luettava asianmukaisen
laiteoppaan ensimmaisilla sivuilla olevat turvaohjeet.

Halytys- ja vikailmoitukset

Halytys-/vikakoodi nakyy taajuusmuuttajan ohjauspaneelissa seka DriveStudio-PC-
tydkalussa.Halytys- tai vikaviesti ilmoittaa, etta taajuusmuuttajan tila ei ole normaali.
Useimmat halytysten ja vikojen syyt voidaan tunnistaa ja korjata naiden tietojen
avulla. Jos se ei onnistu, on otettava yhteys ABB:n huoltoedustajaan.

Viestin jalkeen suluissa oleva nelinumeroinen koodi on kenttavaylatiedonsiirtoa varten.

Halytys-/vikakoodi nakyy taajuusmuuttajan 7-segmenttinaytossa. Seuraavassa
taulukossa esitetaan 7-segmenttindytdossa nakyvien ilmoitusten merkitys.

limoitus

Merkitys

E-kirjain, jota
seuraa virhekoodi

Jarjestelmavirhe.

9001...9002 = Ohjausyksikon laitevika.

9003 = Muistiyksikkoa ei ole kytketty.

9004 = Muistiyksikon vika.

9007...9008 = Laiteohjelman lataaminen muistista ei onnistu.
9009...9018 = Sisainen virhe. Ota yhteys ABB:n edustajaan.
9019 = Muistiyksikon sisaltd on vioittunut.

9020 = Sisainen virhe. Ota yhteys ABB:n edustajaan.

9021 = Muistiyksikdn ja taajuusmuuttajan ohjelmistoversiot eivat ole yhteensopi-
vat.

9022...9026 = Sisainen virhe. Ota yhteys ABB:n edustajaan.
9027 = Muistiyksikdn muisti on taynna.

9102...9106 = Sisainen virhe. Ota yhteys ABB:n edustajaan.
9107...9108 = Sovelluksen alustusvirhe.

9109...9111 = Sisainen virhe. Ota yhteys ABB:n edustajaan.
9112 = Virhe ACSM1:n versiotiedossa (Speed/Motion).

A-kirjain, jota
seuraa virhekoodi

Halytys. Lisatietoja on kohdassa Taajuusmuuttajan antamat hélytysviestit sivulla
227.

F-kirjain, jota
seuraa virhekoodi

Vika. Lisatietoja on kohdassa Taajuusmuuttajan antamat vikailmoitukset sivulla
235.
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Vian kuittaus

Vikamuisti

Vika voidaan kuitata joko painamalla kuittauspainketta PC-tytkalussa (|E|) tai
ohjauspaneelissa (RESET) tai katkaisemalla verkkojannite hetkeksi. Kun vika on
poistettu, moottori voidaan kaynnistaa uudelleen.

Vika voidaan kuitata myds ulkoisesta lahteesta parametrilla 10.08 FAULT RESET
SEL.

Havaittu vika tallentuu vikamuistiin aikaleimalla varustettuna. Vikamuisti tallentaa 16
viimeisimman vian tiedot. Kun taajuusmuuttajan virta katkaistaan, muistiin tallentuu
kolme viimeisinta vikaa.

Viimeisimpien vikojen koodit tallentuvat parametreihin 8.01 ACTIVE FAULT ja 8.02
LAST FAULT.

Halytykset voidaan tarkistaa bittisanoista 8.05 ALARM LOGGER 1...8.10 ALARM
LOGGER 6 ja 8.15 ALARM WORD 1...8.18 ALARM WORD 4. Halytystiedot
menetetaan virran katkaisemisen ja vian kuittauksen yhteydessa.
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Koodi Halytys Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
2000 BRAKE START TORQUE Mekaanisen jarrun halytys. Tarkista jarrun vapauttamisen momenttiase-
(0x7185) Halytys aktivoituu, jos vaadittua | tus (parametri 35.06).
Ohjelmoitava vikatoiminto: moottorin kaynnistysmomenttia | Tarkista taajuusmuuttajan momentti- ja virta-
35.09 BRAKE FAULT (35.06 BRAKE OPEN TORQ) €i | rajat. Katso mybs laiteohjelmiston toiminto-
FUNC saavuteta. lohko LIMITS sivulta 111.
2001 BRAKE NOT CLOSED Mekaanisen jarrun ohjauksen Tarkista mekaanisen jarrun liitanta.
(0x7186) halylt()_/ks..HjllyFys.aktivoituut.Tsti.- Tarkista mekaanisen jarrun asetukset, para-
. . . L . merkiksi silloin, jJos jarrun tilatie- metrit 35.01...35.09.
Ohjelmoitava vikatoiminto: tosignaali ei vastaa vaadittua . I . . .
35.09 BRAKE FAULT N . Maarita, onko ongelma tilatietosignaalissa vai
tilaa jarrun sulkeutumisen . g . .
FUNC aikana jarrussa. Toimi seuraavasti: tarkista, onko
’ jarru suljettu vai auki.
2002 BRAKE NOT OPEN Mekaanisen jarrun ohjauksen Tarkista mekaanisen jarrun liitanta.
(0x7187) halytys. Halytys aktivoituu esim. | Tarkista mekaanisen jarrun asetukset, para-
Ohjelmoitava vikatoiminto: silloin, JOSJarrgp kU|tt'Iaus§|gnaaI| metrit 35.01...35.08.
35.09 BRAKE FAULT © vastaq vaa |.ttua tilaa jarrun Maarita, onko ongelma tilatietosignaalissa vai
avautumisen aikana. . . . .
FUNC jarrussa. Toimi seuraavasti: tarkista, onko
jarru suljettu vai auki.
2003 SAFE TORQUE OFF Safe Torque Off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja on
(OXFF7A) aktiivinen. Toisin sanoen liitti- taajuusmuuttajan laiteoppaassa seka
. . . ... | meen X6 kytketty suojapiirin oppaassa Application guide - Safe torque off
4?(? Jg;rrlso_ll_t(a)vglx\llc(;\\tlc())lrg_lﬁt((;. signaali menetetaan, kun taa- function for ACSM1, ACS850 and ACQ810
) juusmuuttaja on pysahtynyt ja rives englanninkielinen]).
j ttaj ahtynyt j drives (SAFE68929814 [englanninkielinen])
parametrin 46.07 STO DIAG-
NOSTIC asetus on (2) Alarm.
2005 MOTOR TEMPERATURE | Arvioitu moottorin [ampétila Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
(0x4310) (perustuu moottorin lampomal- | Anna moottorin jadhty. Varmista moottorin
Ohjelmoitava vikatoiminto: liin) on ylittanyt parametrilla oikea jaahdytys: Tarkista jadhdytyspuhallin,
45.01 MOT TEMP PROT 45.03 MOT TEMP ALM LIM puhdista jadhdytyspinnat jne.
) maaritetyn halytysrajan. . N .
Tarkista halytysraja-arvo.
Tarkista moottorin ldampdmallin asetukset,
parametrit 45.06...45.08 ja 45.10 MOT
THERM TIME.
Mitattu moottorin ldmpdtila on Tarkista, ettd lampdanturien maara vastaa
ylittanyt parametrilla 45.03 MOT | parametrilla 45.02 MOT TEMP SOURCE ase-
TEMP ALM LIM asetetun haly- tettua lukumaaraa.
tysrajan. Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
Anna moottorin jaahtya. Varmista moottorin
oikea jaahdytys: tarkista jaahdytyspuhallin,
puhdista jadhdytyspinnat jne.
Tarkista halytysraja-arvo.
2006 EMERGENCY OFF Taajuusmuuttaja on vastaanot- Aktivoi RUN ENABLE -signaali (Iahde vali-
(0xF083) tanut OFF2-hé&tépysaytysko- taan parametrilla 10.09 RUN ENABLE) ja

mennon.

kaynnista taajuusmuuttaja uudelleen.
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Koodi | Halytys

(kenttavaylakoodi)

Syy

Korjaustoimet

2007 | RUN ENABLE
(OXFF54)

Kayntilupasignaalia ei ole vas-
taanotettu.

Tarkista parametrin 10.09 RUN ENABLE ase-
tus. Aktivoi signaali (esim. kenttavaylan
ohjaussanan avulla) tai tarkista valitun lah-
teen johdotus.

2008 | ID-RUN
(OxFF84)

Moottorin tunnistusajo on kayn-
nissa.

Tama halytys kuuluu normaaleihin kayttoon-
ottotoimintoihin. Odota, kunnes taajuusmuut-
taja ilmoittaa, ettd moottorin tunnistusajo on
suoritettu.

Vaaditaan moottorin tunnistus.

Tama halytys kuuluu normaaleihin kaytto6n-
ottotoimintoihin.

Valitse parametrilla 99.13 IDRUN MODE,
kuinka moottorin tunnistus tehdaan.

Kaynnista tunnistusrutiinit painamalla Start-
nappainta.

2009 | EMERGENCY STOP
(0xF081)

Taajuusmuuttaja on vastaanot-
tanut hatapysaytyskomennon
(OFF1/OFF3).

Varmista, etta kayttoa on turvallista jatkaa.

Palauta hatapysaytyspainike normaaliasen-
toon (tai aseta kenttavaylan ohjaussana vas-
taavalla tavalla).

Kaynnista taajuusmuuttaja uudelleen.

2011 BR OVERHEAT
(0x7112)

Jarruvastuksen lampétila on
ylittdnyt parametrilla 48.07 BR
TEMP ALARMLIM asetetun
halytysrajan.

Pysayta taajuusmuuttaja. Anna vastuksen
jaantya.

Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauksen
asetukset, parametrit 48.01...48.05.
Tarkista halytysraja-asetus, parametri 48.07.

Tarkista, etta jarrutusjakso noudattaa sallittuja
rajoja.

2012 | BC OVERHEAT
(0x7181)

Jarrukatkojan IGBT:n l[ampdtila
on ylittnyt sisaisen halytysra-
jan.

Anna katkojan jaahtya.

Tarkista kayttdlampaétila.

Tarkista jadhdytyspuhallinvika.

Tarkista ilmanvirtauksen esteet.

Tarkista kaapin mitoitus ja jaahdytys.
Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauksen
asetukset, parametrit 48.01...48.05.

Tarkista, etta jarrutusjakso noudattaa sallittuja
rajoja.

Tarkista, ettd taajuusmuuttajan sy6tdn vaihto-
jannite ei ole liian suuri.

2013 | DEVICE OVERTEMP
(0x4210)

Taajuusmuuttajan mitattu 1am-
pétila on ylittanyt sisdisen haly-
tysrajan.

Tarkista kayttéolosuhteet.

Tarkista ilmavirta ja puhaltimen toiminta.
Tarkista, etta jaahdytyselementin rivat eivat
ole pdlyyntyneet.

Tarkista, ettda moottorin teho vastaa yksikdn
tehoa.
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Koodi | Halytys Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
2014 INTBOARD OVERTEMP Liitantakortin (tehoyksikon ja Anna taajuusmuuttajan jaahtya.
(0x7182) Ohiallfs}{ksikqn .}{a"”ar)].'.’cllmpot”a Tarkista kayttolampotila.
j(;ﬂn.y ittanyt sisaisen halytysra- Tarkista jadhdytyspuhallinvika.
Tarkista ilmanvirtauksen esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja jdahdytys.
2015 BC MOD OVERTEMP Tulosillan tai jarrukatkojan [dm- | Anna taajuusmuuttajan jaahtya.
(0x7183) fmﬁonwmmﬁﬁwﬁmhm% Tarkista kayttslampétila.
ysrajan. Tarkista jashdytyspuhallinvika.
Tarkista ilmanvirtauksen esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja jaahdytys.
2016 IGBT OVERTEMP Lampémalliin perustuva taa- Tarkista kayttdolosuhteet.
(0x7184) juusmuuttajan :‘i‘:npoma onylit- | Tarkista ilmavirta ja puhaltimen toiminta.
tanyt sisaisen halytysrajan. Tarkista, etta jaahdytyselementin rivat eivat
ole polyyntyneet.
Tarkista, ettd moottorin teho vastaa yksikon
tehoa.
2017 FIELDBUS COMM Syklinen tiedonsiirto taajuus- Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila. Katso
(0x7510) muuttajan ja kenttdvaylasovitin- | vastaavan kenttavaylasovittimen kaytto-
Ohielmoit ikatoiminto: moduulin tai ohjelmoitavan opasta.
Jeéimoitava vikatoiminto: logiikan ja kenttavaylasovitin- Tarkista kenttavavls tri tukset
50.02 COMM LOSS FUNC ) o ylaparametrien asetukset.
moduulin valilla on katkennut. Katso parametriryhmé 50 sivulla 169.
Tarkista kaapelikytkennat.
Tarkista, etta tiedonsiirtoisanta kommunikoi.
2018 LOCAL CTRL LOSS Taajuusmuuttajan aktiiviseksi Tarkista PC-tyOkalun tai ohjauspaneelin kyt-
(0x5300) ohjauspaikaksi valitussa kenta.
Ohjelmoitava vikatoiminto: lohjauspatr)egliss?r:aihﬁcl-"tybka- Tarkista ohjauspaneelin liitin.
46.03 LOCAL CTRL LOSS ussa on fiedonsiirionairio. Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan ja
kiinnité se uudelleen.
2019 Al SUPERVISION Analogiatulon Al1 tai Al2 sig- Tarkista analogiatulon Al1/2 l1ahde ja kytken-
(0x8110) naali on saavuttanut paramet- nat.
Ohjelmoitava vikatoiminto: rilla 13.13 Al SUPERVIS ACT Tarkista analogiatulon Al1/2 minimi- ja maksi-
13.12 Al SUPERVISION maaritetyn rajan. mirajojen asetukset, parametrit 13.02 ja 13.03
/13.07 ja 13.08.
2020 FB PAR CONF Taajuusmuuttajassa ei ole ohjel- | Tarkista ohjelmoitavan logiikan ohjelmointi.
(0x6320) moitavan logiikan vaatimaa toi- | Tarkista kenttavaylaparametrien asetukset.
minnallisuutta tai - Katso parametriryhmé 50 sivulla 169.
toiminnallisuutta ei ole otettu
kayttoon.
2021 NO MOTOR DATA Ryhman 99 parametreja ei ole Tarkista, etta kaikki vaaditut ryhman 99 para-

(0x6381)

asetettu.

metrit on asetettu.

Huomaa: On tavallista, ettd tama halytys
tulee kayttddnoton aikana ennen moottoritie-
tojen syottamista.
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Koodi | Halytys Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
2022 ENCODER 1 FAILURE Anturi 1 on otettu kayttddn para- | Tarkista, ettd parametrin 90.01 ENCODER 1
(0x7301) metrilla, mutta anturiliitantaa SEL asetus vastaa taajuusmuuttajan kortti-
(FEN-xx) ei l0ydy. paikkaan 1/2 asennettua anturiliitantaa 1
(FEN-xx) (signaali 9.20 OPTION SLOT 1/
9.21 OPTION SLOT 2).
Huomaa: Uusi asetus tulee voimaan vasta,
kun parametria 90.10 ENC PAR REFRESH
kaytetdan tai JCU-ohjausyksikkdon kytke-
taan virta seuraavan kerran.
2023 ENCODER 2 FAILURE Anturi 2 on otettu kéyttddn para- | Tarkista, ettd parametrin 90.02 ENCODER 2

(0x7381)

metrilla, mutta anturiliitantaa
(FEN-xx) ei l16ydy.

SEL asetus vastaa taajuusmuuttajan kortti-
paikkaan 1/2 asennettua anturiliitantaa 1
(FEN-xx) (signaali 9.20 OPTION SLOT 1/
9.21 OPTION SLOT 2).

Huomaa: Uusi asetus tulee voimaan vasta,
kun parametria 90.10 ENC PAR REFRESH
kaytetaan tai JCU-ohjausyksikkoon kytke-
taan virta seuraavan kerran.

EnDat- tai SSl-anturia kaytetaan
jatkuvassa tilassa anturina 2.

[Toisin sanoen, 90.02 ENCO-
DER 2 SEL = (3) FEN-11 ABS
ja

91.02 ABS ENC INTERF = (2)
EnDat tai (4) SSI)

ja

91.30 ENDAT MODE = (1) Con-
tinuous (tai 91.25 SSI MODE =
(1) Continuous).]

Jos mahdollista, kayta paikkatiedon kertala-
hetysta paikkatiedon jatkuvan I&hetyksen
sijasta (tAma edellyttaa, ettd anturi kayttaa
sini/kosini-inkrementaalisignaaleita):

- Muuta parametrin 91.25 SSI MODE / 91.30
ENDAT MODE arvoksi (0) Initial pos..

Muussa tapauksessa kayta EnDat/SSI-antu-
ria anturina 1:

- Muuta parametrin 90.01 ENCODER 1 SEL
arvoksi (3) FEN-11 ABS ja parametrin 90.02
ENCODER 2 SEL arvoksi (0) None.
Huomaa: Uusi asetus tulee voimaan vasta,
kun parametria 90.10 ENC PAR REFRESH
kaytetaan tai JCU-ohjausyksikkdon kytke-
taan virta seuraavan kerran.
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Koodi

Halytys
(kenttavaylakoodi)

Syy

Korjaustoimet

2026

ENC EMULATION
FAILURE

(0x7384)

Anturin emulointivirhe

Jos anturi mittaa emuloinnissa kaytetyn
paikka-arvon:

- Tarkista, ettd emuloinnissa kaytetty FEN-xx-
anturi (90.03 EMUL MODE SEL) vastaa para-
metrilla 90.01 ENCODER 1 SEL / 90.02
ENCODER 2 SEL aktivoitua FEN-xx-anturilii-
tantaa 1 tai (ja) 2. (Parametrilla 90.01/90.02
aktivoidaan kaytetyn FEN-xx-anturitulon pai-
kan laskenta).

Jos taajuusmuuttajan ohjelmisto maarittaa
emuloinnissa kaytetyn paikka-arvon:

- Tarkista, ettd emuloinnissa kaytetty FEN-xx-
anturi (90.03 EMUL MODE SEL) vastaa para-
metrilla 90.01 ENCODER 1 SEL / 90.02
ENCODER 2 SEL aktivoitua FEN-xx-anturilii-
tantaa 1 tai (ja) 2. (Tama siksi, etta emuloin-
nissa kaytetyt paikkatiedot tallennetaan FEN-
xx-anturiin anturin tietopyynnén aikana.)
Anturiliitannan 2 kayttd on suositeltavaa.
Huomaa: Uusi asetus tulee voimaan vasta,
kun parametria 90.10 ENC PAR REFRESH
kaytetaan tai JCU-ohjausyksikkoon kytke-
téan virta seuraavan kerran.

2027

FEN TEMP MEAS
FAILURE

(0x7385)

Virhe ldmpétilan mittauksessa
kaytettdessa FEN-xx-anturilii-
tantaan kytkettya lampdtila-
anturia (KTY tai PTC).

Tarkista, ettéa parametrin 45.02 MOT TEMP
SOURCE asetus vastaa anturilitdnnan asen-
nusta (9.20 OPTION SLOT 1/9.21 OPTION
SLOT 2):

Jos kaytetdan yhtd FEN-xx-moduulia:

- Parametrin 45.02 MOT TEMP SOURCE
asetuksen on oltava joko (2) KTY 1st FEN tai
(5) PTC 1st FEN. FEN-xx-moduuli voi olla
joko korttipaikassa 1 tai korttipaikassa 2.

Jos kaytetdan kahta FEN-xx-moduulia:

- Kun parametrin 45.02 MOT TEMP SOURCE
asetus on (2) KTY 1st FEN tai (5) PTC 1st
FEN, kaytetdan taajuusmuuttajan korttipaik-
kaan 1 asennettua anturia.

- Kun parametrin 45.02 MOT TEMP SOURCE
asetus on (3) KTY 2nd FEN tai (6) PTC 2nd
FEN, kaytetdan taajuusmuuttajan korttipaik-
kaan 2 asennettua anturia.

Virhe ldmpétilan mittauksessa
kaytettdessa FEN-01-anturilii-

tantaan kytkettya KTY-anturia.

FEN-01 ei tue lampdtilan mittausta KTY-antu-
rilla. Kéyta PTC-anturia tai muuta anturimo-
duulia.

2028

ENC EMUL MAX FREQ
(0x7386)

Anturin emuloinnissa kaytetty

TTL-pulssitaajuus ylittda sallitun

maksimirajan (500 kHz).

Pienenna parametrin 93.21 EMUL PULSE
NR arvoa.

Huomaa: Uusi asetus tulee voimaan vasta,
kun parametria 90.10 ENC PAR REFRESH
kaytetdan tai JCU-ohjausyksikkdon kytke-
taan virta seuraavan kerran.
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Koodi | Halytys Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
2029 ENC EMUL REF ERROR Anturin emulointi epaonnistui, Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x7387) koska uuden (paikka)ohjeen kir-
joittaminen emulointia varten ei
onnistunut.
2030 RESOLVER AUTOTUNE Resolverin automaattiasetusten Tarkista resolverin ja resolverin liitantamoduu-
ERR (kaynnistyvat automaattisesti lin (FEN-21) valinen kaapeli ja liittimen sig-
(0x7388) resolveritulon ensimmaisen akti- | naalijohtojen jarjestys kaapelin molemmissa
voinnin yhteydessa) suorittami- paissa.
nen epaonnistui. Tarkista resolverin parametriasetukset.
Parametriryhma 92 (katso sivu 192) sisaltaa
resolverin parametrit ja tietoja.
Huomaa: Resolverin automaattiasetukset
tulisi tehda aina, kun resolverin kaapeliliitan-
tdja on muutettu. Automaattiasetukset voi-
daan aktivoida asettamalla parametri 92.02
EXC SIGNAL AMPL tai 92.03 EXC SIGNAL
FREQ ja asettamalla sitten parametrin 90.10
ENC PAR REFRESH arvoksi (1) Configure.
2031 ENCODER 1 CABLE Anturin 1 kaapelivika havaittu. Tarkasta FEN-xx-liitdnnan ja anturin 1 valinen
(0x7389) kaapeli. Jos kaapelointia on muutettu, liitanta
on konfiguroitava uudelleen katkaisemalla
taajuusmuuttajan virta ja kytkemalla se uudel-
leen tai aktivoimalla parametri 90.10 ENC
PAR REFRESH.
2032 ENCODER 2 CABLE Anturin 2 kaapelivika havaittu. Tarkasta FEN-xx-liitdnnan ja anturin 2 valinen
(0x738A) kaapeli. Jos kaapelointiin on tehty muutoksia,
litdnta on konfiguroitava uudelleen katkaise-
malla taajuusmuuttajan virta ja kytkemalla se
uudelleen tai aktivoimalla parametri
90.10 ENC PAR REFRESH.
2033 D2D COMMUNICATION Isantalaitteena toimiva taajuus- | Varmista, etta kaikkiin taajuusmuuttajien valiseen
(0x7520) muuttaja: taajuusmuuttaja ei ole | liitdntaan kytkettyihin pollattaviin taajuusmuutta-
. . . - saanut vastausta aktivoidulta jiin (parametrit 57.04 ja 57.05) on kytketty virta,
Ohjelmoitava vikatoiminto: orjalaitteelta viiden perakkaisen | etta niiden liitdnnat ovat kunnossa ja etta niiden
57.02 COMM LOSS FUNC . . . o oo
pollaussarjan aikana. osoite on maaritetty oikein.
Tarkista taajuusmuuttajien valisen kytkennan
kaapelit.
Orjalaitteena toimiva tajuus- Tarkista isantalaitteen parametrien 57.06 ja
muuttaja: taajuusmuuttaja ei ole | 57.07 asetukset.
vastaanottanut uutta ohjetta 1 Tarkista taajuusmuuttajien vélisen kytkennén
jaltai 2 viiden perékkéaisen kaapelit.
ohjearvonkasittelyjakson
aikana.
2034 D2D BUFFER Taajuusmuuttajien valinen Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
OVERLOAD ohjearvojen lahetys epaonnis-
(0x7520) tui viestipuskurin ylityksen

Ohjelmoitava vikatoiminto:
57.02 COMM LOSS FUNC

vuoksi.
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Koodi | Halytys Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
2035 PS COMM Tiedonsiirtovirheitad havaittu Tarkista JCU-ohjausyksikon ja tehoyksikdn
(0x5480) JCU-ohjausyksikon ja taajuus- | véliset kytkennét.
muuttajan tehoyksikon valilla. Jos JCU-ohjausyksikolla on ulkoinen virta-
lahde, varmista, ettd parametrin 95.01 CTRL
UNIT SUPPLY asetus on (1) External 24V.
2036 RESTORE Varmuuskopioitujen paramet- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x630D) rien palauttaminen ep&onnistui.
2037 CUR MEAS Virran mittauksen kalibrointi limoitusluontoinen halytys.
CALIBRATION suoritetaan seuraavan kaynnis-
(0x2280) tyksen yhteydessa.
2038 AUTOPHASING Automaattinen vaiheistus suori- | limoitusluontoinen halytys.
(0x3187) tetaan seuraavan kaynnistyk-
sen yhteydessa.
2039 EARTH FAULT Taajuusmuuttaja on havainnut Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole teho-
(0x2330) kuormituksen epatasapainon, kertoimen korjauskondensaattoreita tai ylijan-
. . . . joka johtuu tavallisesti mootto- nitesuojia.
Ohjelmoitava vikatoiminto: . tai ttorik i | )
46.05 EARTH FAULT rissa tal mootiorikaapelissa ole- | Tgrkista, ettd moottorissa tai moottorikaape-
vasta maasulusta. lissa ei ole maasulkua.
- Mittaa moottorikaapelin ja moottorin eristys-
vastukset.
Jos maasulkua ei l6ydy, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.
2041 MOTOR NOM VALUE Moottorin konfigurointiparamet- | Tarkista ryhmaan 99 sisaltyvat moottorin kon-
(0x6383) rit on méaritetty vaarin. figurointiparametrit.
Taajuusmuuttajan mitoitus eiole | Varmista, ettd taajuusmuuttaja on mitoitettu
oikea. kaytettavan moottorin mukaisesti.
2042 D2D CONFIG Taajuusmuuttajien valisen liitdn- | Tarkista ryhman 57 parametrien asetukset.
(0x7583) nén konfigurointiparametrien
asetukset (ryhma 57) eivat ole
yhteensopivat.
2043 STALL Moottori toimii jumialueella Tarkista moottorin kuorma ja taajuusmuutta-
(0x7121) esim. siksi, ettéd kuorma on lilan | jan arvot.
Ohjelmoitava vikatoiminto: :;tgr:al moottorin teho on riittd- | Tarkista vikafunktioryhman parametrit.
46.09 STALL FUNCTION '
2047 SPEED FEEDBACK Nopeuden takaisinkytkentaa ei Tarkista ryhmén 22 parametrien asetukset.

(0x8480)

saada.

Tarkista anturin asennus. Lisatietoja on vian
0039 (ENCODER1) kuvauksessa.

Tarkista anturin kaapelointi. Lisatietoja on
halytysten 2031 (ENCODER 1 CABLE) ja
2032 (ENCODER 2 CABLE) kuvauksissa.
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Koodi | Halytys Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
2048 OPTION COMM LOSS Taajuusmuuttajan ja lisdvarus- Varmista, etta lisavarustemoduulit on kytketty
(0x7000) temoduulin valinen tiedonsiirto | oikein korttipaikkoihin 1 ja (tai) 2.
(FEN-xx ja/tai FIO-xx) on kat- Varmista, ettd lisdvarustemoduulit tai kortti-
kennut. paikan 1/2 liittimet eivat ole vahingoittuneet.
Moduulin tai liittimen kunnon maarittdminen:
testaa kukin moduuli erikseen korttipaikassa
1ja2.
2072 DC NOT CHARGED Tasajannitevalipiirin jannite ei Odota, etta tasajannite kasvaa.
(0x3250) ole vield noussut toimintata-
solle.
2073 SPEED CTRL TUNE FAIL | Nopeussaatimen automaatti- Katso parametri 28.16 PI TUNE MODE.
(0x8481) nen viritystoiminto epaonnistui.
2075 LOW VOLT MODE Pienjannitetila on aktiivinen, Tarkista pienjannitetilan parametrit ryhmassa
CONFIG mutta parametriasetukset ovat 47. Lisatietoja on myos kohdassa Pienjanni-
(0xC015) sallittujen rajojen ulkopuolella. tetila sivulla 45.
2079 ENC 1 PULSE Anturi 1 vastaanottaa liian kor- Tarkista anturiasetukset.
FREQUENCY keaa datavirtaa (pulssitaajuus). Muuta parametrit 93.03 ENC1 SP CALC-
(0x738B) MODE ja 93.13 ENC2 SP CALCMODE kaytta-
maan vain yhden kanavan pulsseja/reunoja.
2080 ENC 2 PULSE Anturi 2 vastaanottaa liian kor- Tarkista anturiasetukset.
FREQUENCY keaa datavirtaa (pulssitaajuus). Muuta parametrit 93.03 ENC1 SP CALC-
(0x738C) MODE ja 93.13 ENC2 SP CALCMODE kaytta-
maan vain yhden kanavan pulsseja/reunoja.
2082 BR DATA Jarrukatkoja on konfiguroitu Tarkista jarrukatkojan konfigurointiasetukset
(0x7113) vaarin. (parametriryhma 48).
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Koodi

Vika
(kenttavaylakoodi)

Syy

Korjaustoimet

0001

OVERCURRENT
(0x2310)

Lahtdvirta on ylittanyt sisdisen
vikarajan.

Tarkista moottorin kuorma.

Tarkista kiihdytysaika. Katso parametriryhma
25 sivulla 125.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli (mukaan
lukien vaiheistus ja kolmio-/tahtikytkenta).

Tarkista, ettd parametrirynman 99 kayttéénot-
totiedot vastaavat moottorin arvokilven
arvoja.

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole teho-
kertoimen korjauskondensaattoreita tai ylijan-
nitesuojia.

Tarkista anturin kaapeli (mukaan lukien vai-
heistus).

0002

DC OVERVOLTAGE
(0x3210)

Valipiirin tasajannite on liian
suuri.

Tarkista, etta ylijannitesaatd on kaytdssa
(parametri 47.01 OVERVOLTAGE CTRL).

Tarkista verkko staattisen tai lyhytkestoisen
ylijannitteen varalta.

Tarkista jarrukatkoja ja -vastus (jos kaytdssa).
Tarkista hidastusaika.

Kayta vapaasti hidastuvaa pysaytysta (jos
kaytettavissa).

Asenna taajuusmuuttajaan jarrukatkoja ja -
vastus.

0003

DEVICE OVERTEMP
(0x4210)

Taajuusmuuttajan mitattu 1am-
pétila on ylittdnyt sisdisen vika-
rajan.

Tarkista kayttdolosuhteet.
Tarkista ilmavirta ja puhaltimen toiminta.

Tarkista, etta jaahdytyselementin rivat eivat
ole polyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa yksikén
tehoa.

0004

SHORT CIRCUIT
(0x2340)

Moottorikaapelissa tai mootto-
rissa on oikosulku.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli.

Tarkista, ettéd moottorikaapelissa ei ole teho-
kertoimen korjauskondensaattoreita tai ylijan-
nitesuojia.

Tarkista jarrukatkojan kaapelointi.

Laajennusiliite: 1

Oikosulku U-vaiheen ylemmassa
transistorissa.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Laajennusliite: 2

Oikosulku U-vaiheen alemmassa
transistorissa.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Laajennusliite: 4

Oikosulku V-vaiheen ylemmassa
transistorissa.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Laajennusliite: 8

Oikosulku V-vaiheen alemmassa
transistorissa.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
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Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
Laajennusliite: 16 Oikosulku W-vaiheen ylemmassa | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
transistorissa.
Laajennusliite: 32 Oikosulku W-vaiheen alemmassa | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
transistorissa.
0005 DC UNDERVOLTAGE Valipiirin tasajannite ei ole riit- Tarkista verkkojannite ja sulakkeet.
(0x3220) tava. Syyna voi olla puuttuva
verkkojannitevaihe, palanut
sulake tai tasasuuntaussillan
sisdinen vika.
0006 EARTH FAULT Taajuusmuuttaja on havainnut Tarkista, ettda moottorikaapelissa ei ole teho-
(0x2330) kuormituksen epatasapainon, kertoimen korjauskondensaattoreita tai ylijan-
. . . o joka johtuu tavallisesti mootto- nitesuojia.
Ohjelmoitava vikatoiminto: - tai ttorik i | i } ) . .
46.05 EARTH FAULT rissa tal moottorikaapelissa ole- | Tarkista, ettd moottorissa tai moottorikaape-
vasta maasulusta. lissa ei ole maasulkua.
- Mittaa moottorikaapelin ja moottorin eristys-
vastukset.
Jos maasulkua ei I0ydy, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.
0007 FAN FAULT Puhallin ei voi py6ria vapaasti, Tarkista puhaltimen toiminta ja kytkenta.
(OXFF83) tai se on irronnut. Puhaltimen
toimintaa valvotaan mittaamalla
puhaltimen virta.
0008 IGBT OVERTEMP Lampomalliin perustuva taa- Tarkista kayttdolosuhteet.
(0x7184) Jt‘fus?“fu.t.t_ala” rl]a"rlni)otlla_ onylit- | Tarkista iimavirta ja puhaltimen toiminta.
anyt sisaisen halytysrajan. Tarkista, ettd jaahdytyselementin rivat eivat
ole pdlyyntyneet.
Tarkista, ettéd moottorin teho vastaa yksikén
tehoa.
0009 BR SHORT CIRCUIT Jarruvastuksen oikosulku tai jar- | Tarkista jarrukatkojan ja jarruvastuksen kyt-
(0x7111) rukatkojan ohjauksen vika. kenta.
Varmista, etta jarruvastus ei ole vaurioitunut.
0010 BR MISSING Oikosulku jarrukatkojan Varmista, etta jarruvastus on kytketty ja ettei
(0x7113) IGBT:ssa. se ole vaurioitunut.
0011 BC OVERHEAT Jarrukatkojan IGBT:n lampdtila Anna katkojan jaahtya.

(0x7181)

on ylittnyt sisdisen halytysra-
jan.

Tarkista kayttolampdétila.

Tarkista jadhdytyspuhallinvika.

Tarkista ilmanvirtauksen esteet.

Tarkista kaapin mitoitus ja jaahdytys.

Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauksen
asetukset, parametrit 48.03...48.05.

Tarkista, etta jarrutusjakso noudattaa sallittuja
rajoja.

Tarkista, ettd taajuusmuuttajan sy6tén vaihto-
jannite ei ole liian suuri.
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Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
0012 BR OVERHEAT Jarruvastuksen lIampétila on Pysayta taajuusmuuttaja. Anna vastuksen
(0x7112) ylittnyt parametrilla 48.06 BR jaantya.
TEMP FAULTLIM asetetun vika- | Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauksen
rajan. asetukset, parametrit 48.01...48.05.
Tarkista vikaraja-asetus, parametri 48.06.
Tarkista, etta jarrutusjakso noudattaa sallittuja
rajoja.
0013 CURR MEAS GAIN Lahtovaiheiden U2 ja W2 virran | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x3183) mittausvahvistusten vélinen ero
on liilan suuri.
0014 CABLE CROSS CON Vaara verkkokaapelin ja moottori- | Tarkista verkkokytkennat.
(0x3181) kaapelin kytkenta (verkkokaapeli
. . . . on ehka kytketty taajuusmuutta-
Ohjelmoitava vikatoiminto: jan moottorilitintasn)
46.08 CROSS J '
CONNECTION
0015 SUPPLY PHASE Valipiirin tasajannite vaihtelee. Tarkista verkkosulakkeet.
(0x3130) Syyna voi olla puuttuva verkko- | Tarkista systtévirran symmetria.
. . . - jannitevaihe tai palanut sulake
Ohjelmoitava vikatoiminto:
46.06 SUPPL PHS LOSS
0016 MOTOR PHASE Moottoripiirin vika, jonka syyna Kytke moottorikaapeli.

(0x3182)

Ohjelmoitava vikatoiminto:
46.04 MOT PHASE LOSS

on moottorin puuttuva vaihe.
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Koodi | Vika
(kenttavaylakoodi)

Syy

Korjaustoimet

0017 | ID-RUN FAULT
(OxFF84)

Moottorin ID-ajo ei onnistunut.

Katso vikakoodin laajennusliite vikanaytosta.
Seuraavassa on kuvattu asianmukaiset toi-
met eri laajennusliitteille.

Laajennusliite: 1

ID-ajoa ei voi suorittaa loppuun,
koska taajuusmuuttajan maksi-
mivirran asetus ja/tai sisdinen
virtaraja on liian pieni.

Tarkista parametrien 99.06 MOT NOM CUR-
RENT ja 20.05 MAXIMUM CURRENT ase-
tukset. Varmista, etta 20.05 MAXIMUM
CURRENT > 99.06 MOT NOM CURRENT.

Varmista, ettad taajuusmuuttaja on mitoitettu
kaytettavan moottorin mukaisesti.

Laajennusliite: 2

ID-ajoa ei voi suorittaa loppuun,
koska maksiminopeuden asetus
jaltai laskennallinen kentan hei-
kennyspiste on liian pieni.

Tarkista parametrien 99.07 MOT NOM VOL-
TAGE, 99.08 MOT NOM FREQ, 99.09 MOT
NOM SPEED, 20.01 MAXIMUM SPEED ja
20.02 MINIMUM SPEED asetukset. Varmista,
etta

+ 20.01 MAXIMUM SPEED > (0,55 x 99.09
MOT NOM SPEED) > (0,50 x synkroninen
nopeus),

+ 20.02 MINIMUM SPEED <0, ja

* sy6ttdjannite > (0,66 x 99.07 MOT NOM
VOLTAGE).

Laajennusliite: 3

ID-ajoa ei voi suorittaa loppuun,
koska maksimimomentin asetus
on liian pieni.

Tarkista parametrien 99.12 MOT NOM TOR-
QUE ja 20.06 MAXIMUM TORQUE asetukset.
Varmista, ettd 20.06 MAXIMUM TORQUE >
100 %.

Laajennusliite: 5...8

Sisainen virhe.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Laajennusliite: 9

Vain epatahtimoottorit: Kiihdytys
ei paattynyt kohtuullisessa
ajassa.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Laajennusliite: 10

Vain epatahtimoottorit: Hidas-
tus ei paattynyt kohtuullisessa
ajassa.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Laajennusliite: 11

Vain epatahtimoottorit: Nopeus
putosi nollaan ID-ajon aikana.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Laajennusliite: 12

Vain kestomagneettimoottorit:
Ensimmainen kiihdytys ei paat-
tynyt kohtuullisessa ajassa.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Laajennusliite: 13

Vain kestomagneettimoottorit:
Toinen kiihdytys ei paattynyt
kohtuullisessa ajassa.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Laajennusliite: 14...16

Sisainen virhe.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

0018 | CURR U2 MEAS
(0x3184)

U2-lahtévaiheen virran mittauk-
sen mitattu poikkeamavirhe on
liian suuri. (Poikkeama-arvo
paivitetaan virran kalibroinnin
aikana.)

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
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Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
0019 CURR V2 MEAS V2-lahtdvaiheen virran mittauk- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x3185) sen mitattu poikkeamavirhe on
liian suuri. (Poikkeama-arvo
paivitetaan virran kalibroinnin
aikana.)
0020 CURR W2 MEAS W2-lahtévaiheen virran mittauk- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x3186) sen mitattu poikkeamavirhe on
liian suuri. (Poikkeama-arvo
paivitetaan virran kalibroinnin
aikana.)
0021 STO1 LOST Safe Torque Off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja on
(0x8182) aktiivinen. Toisin sanoen liitti- taajuusmuuttajan laiteoppaassa sekéa
mien X6:1 ja X6:3 valille kyt- oppaassa Application guide - Safe torque off
ketty suojapiirin signaali 1 function for ACSM1, ACS850 and ACQ810
menetetaan, kun taajuusmuut- drives (BAFE68929814 [englanninkielinen]).
taja on pysahtynyt ja parametrin
46.07 STO DIAGNOSTIC ase-
tus on (2) Alarm tai (3) No.
0022 STO2 LOST Safe Torque Off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja on
(0x8183) aktiivinen. Toisin sanoen liitti- taajuusmuuttajan laiteoppaassa sekéa
mien X6:2 ja X6:4 valille kyt- oppaassa Application guide - Safe torque off
ketty suojapiirin signaali 2 function for ACSM1, ACS850 and ACQ810
menetetdan, kun taajuusmuut- drives (BAFE68929814 [englanninkielinen]).
taja on pysahtynyt ja parametrin
46.07 STO DIAGNOSTIC ase-
tus on (2) Alarm tai (3) No.
0024 INTBOARD OVERTEMP Liitantakortin (tehoyksikon ja Anna taajuusmuuttajan jaahtya.
(0x7182) Ohiallfs}(ksik(?n .}{a"”a).fmpot”a Tarkista kayttolampotila.
on ylittanyt sisdisen vikarajan. Tarkista jadhdytyspuhallinvika.
Tarkista ilmanvirtauksen esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja jdahdytys.
0025 BC MOD OVERTEMP Tulosillan tai jarrukatkojan ldm- | Anna taajuusmuuttajan jaahtya.
(0x7183) potila on ylittanyt sisaisen vika- | Tarkista kayttolampdtila.
rajan. Tarkista jashdytyspuhallinvika.
Tarkista ilmanvirtauksen esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja jaahdytys.
0026 AUTOPHASING Automaattinen vaiheistus (katso | Kokeile muita automaattisen vaiheistuksen
(0x3187) kohta Automaattinen vaiheistus | tapoja (katso parametri 11.07 AUTOPHA-
sivulla 39) epaonnistui. SING MODE), jos mahdollista.
0027 PU LOST Yhteys JCU-ohjausyksikon ja Tarkista JCU-ohjausyksikon ja tehoyksikon
(0x5400) taajuusmuuttajan tehoyksikén véliset kytkennét.

valilla on katkennut.

Jos JCU-ohjausyksikdlla on ulkoinen virta-
lahde, varmista, ettd parametrin 95.01 CTRL
UNIT SUPPLY asetus on (1) External 24V.
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Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
0028 PS COMM Tiedonsiirtovirheita havaittu Tarkista JCU-ohjausyksikon ja tehoyksikon
(0x5480) JCU-ohjausyksikon ja taajuus- | véliset kytkennét.
muuttajan tehoyksikon valilla. Jos JCU-ohjausyksikolla on ulkoinen virta-
lahde, varmista, ettd parametrin 95.01 CTRL
UNIT SUPPLY asetus on (1) External 24V.
0029 IN CHOKE TEMP Sisaisen vaihtovirtakuristimen Tarkista jadhdytyspuhallin.
(OXFF81) l&ampétila on liian korkea.
0030 EXTERNAL Vika ulkoisessa laitteessa. Tarkista, onko ulkoisessa laitteessa vika.
(0x9000) (Nama tiedot asetetaan ohjel- | Tarkista parametrin 46.01 EXTERNAL FAULT
moitavan digitaalitulon kautta.) asetus.
0031 SAFE TORQUE OFF Safe Torque Off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja on
(OXFF7A) aktiivinen. Toisin sanoen liitti- taajuusmuuttajan laiteoppaassa seka
. . . . .| meen X6 kytketty suojapiirin sig- | oppaassa Application guide - Safe torque off
fglg;"‘SOT'tg"Sb‘&'éﬂgg'Tr‘ltg' naali (tai signaalit) menetetaan | function for ACSM1, ACS850 and ACQ810
’ - taajuusmuuttajan kaynnistyk- drives (SBAFE68929814 [englanninkielinen]).
sen tai kayton aikana
tai
- kun taajuusmuuttaja pysayte-
tdan ja parametrin 46.07 STO
DIAGNOSTIC asetus on (1)
Fault.
0032 OVERSPEED Moottori pyoérii sallittua huip- Tarkista nopeuden minimi- ja maksimiarvot
(0x7310) punopeutta nopeammin. Syyna | (parametrit 20.01 MAXIMUM SPEED ja 20.02
voi olla vaarin asetettu minimi- MINIMUM SPEED).
tai maksiminopeus, riittdmaton Tarkista moottorin jarrutusmomentin riitta-
jarrutusmomentti tai kuorman Vyys.
vaihtelu momenttiohjetta kaytet- . s e
thessa. Tarkista momenttisddddén soveltuvuus.
Tarkista, tarvitaanko jarrukatkojaa ja -vastuksia.
0033 BRAKE START TORQUE Mekaanisen jarrun vika. Vika Tarkista jarrun vapauttamisen momenttiase-
(0x7185) aktivoituu, jos vaadittua mootto- | tus (parametri 35.06).
Ohjelmoitava vikatoiminto: rin kaynnistysmomenttia (35.06 | Tarkista taajuusmuuttajan momentti- ja virta-
35.09 BRAKE FAULT BRAKE OPEN TORQ) ei saa- rajat. Katso parametriryhma 20 sivulla 111.
FUNC vuteta.
0034 BRAKE NOT CLOSED Mekaanisen jarrun ohjauksen Tarkista mekaanisen jarrun liitanta.
(0x7186) Klkftat Vika akti\/lpityu, j‘:s jarrun | Tarkista mekaanisen jarrun asetukset, para-
. . . S uittaussignaall el vastaa vaa- metrit 35.01...35.09..
Ohjelmoitava vikatoiminto: dittua tilaa jarrun sulkeutumi- e I . . .
35.09 BRAKE FAULT . Maarita, onko ongelma tilatietosignaalissa vai
sen aikana. . g . .
FUNC jarrussa. Toimi seuraavasti: tarkista, onko
jarru suljettu vai auki.
0035 BRAKE NOT OPEN Mekaanisen jarrun ohjauksen Tarkista mekaanisen jarrun liitanta.

(0x7187)

Ohjelmoitava vikatoiminto:

35.09 BRAKE FAULT
FUNC

vika. Vika aktivoituu, jos jarrun
kuittaussignaali ei vastaa vaa-
dittua tilaa jarrun avautumisen
aikana.

Tarkista mekaanisen jarrun asetukset, para-
metrit 35.01...35.08.

Maarita, onko ongelma tilatietosignaalissa vai
jarrussa. Toimi seuraavasti: tarkista, onko
jarru suljettu vai auki.
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Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
0036 LOCAL CTRL LOSS Taajuusmuuttajan aktiiviseksi Tarkista PC-tydkalun tai ohjauspaneelin kyt-
(0x5300) ohjauspaikaksi valitussa ohjaus- | kenta.
Ohjelmoitava vikatoiminto: Ezgsr?gﬁftzr:?irli:;jC-tyOKalussa On | Tarkista ohjauspaneelin liitin.
46.03 LOCAL CTRL LOSS ' Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan ja
kiinnitad se uudelleen.
0037 NVMEMCORRUPTED Taajuusmuuttajan sisainen vika. | Katso vikakoodin laajennusliite vikanaytdsta.
(0x6320) Huomaa: T4ta vikaa ei voi kui- Seuraavassa on kuvattu asianmukaiset toi-
tata. met eri laajennusliitteille.
Vikakoodin laajennusliite: Parametrien kokonaismaara Siirra parametreja laiteohjelmistoryhmista
2051 (mukaan lukien parametrien sovellusryhmiin.
valissa oleva kayttamaton tila) Vahenna parametrien maaraa.
ylittaa laiteohjelmiston enim-
maismaaran.
Vikakoodin laajennusiliite: Taajuusmuuttajan sisainen vika. | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
Muut
0038 OPTION COMM LOSS Taajuusmuuttajan ja lisévarus- Varmista, etta lisdvarustemoduulit on kytketty

(0x7000)

temoduulin valinen tiedonsiirto
(FEN-xx ja/tai FIO-xx) on kat-
kennut.

oikein korttipaikkoihin 1 ja (tai) 2.

Varmista, etta lisdvarustemoduulit tai kortti-
paikan 1/2 liittimet eivat ole vahingoittuneet.
Moduulin tai liittimen kunnon maarittdminen:
Testaa kukin moduuli erikseen korttipaikassa
1ja2.
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Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)

0039 ENCODER1 Anturin 1 takaisinkytkentéavika Jos vika ilmenee taajuusmuuttajan ensimmai-
(0x7301) sen kayttéonoton aikana ennen anturin takai-

sinkytkennan kayttoa:

- Tarkista anturin ja anturin litdntdmoduulin
(FEN-xx) valinen kaapeli ja liittimen signaali-
johtojen jarjestys kaapelin molemmissa
paissa.

Jos kaytetty anturi on absoluuttianturi, EnDat/
Hiperface/SSlI, jossa on sini/kosini-inkremen-
taalisignaalit, vaara johdotus voidaan paikal-
listaa seuraavalla tavalla: Poista kaytosta
sarjaliitanta (nollapaikka) asettamalla para-
metrin 91.02 ABS ENC INTERF arvoksi (0)
None ja testaa sitten anturin toiminta:

- Jos anturin vika ei aktivoidu, tarkista sarjalii-
tdnnan datajohdot. Huomaa, etté nollapaik-
kaa ei huomioida, kun sarjaliitanta on
poistettu kaytosta.

- Jos anturin vika aktivoituu, tarkista sarjalii-
tanta ja sini-/kosinisignaalijohdot.

Huomaa: Koska sarjaliitdnnan kautta ja kayton
aikana pyydetaan vain nollapaikka, paikka pai-
vittyy sini-/kosinisignaalien mukaisesti.

- Tarkista anturin parametriasetukset.

Jos anturin takaisinkytkentaa on jo kaytetty,
kun vika ilmenee, tai vika ilmenee taajuus-
muuttajan kayton aikana:

- Tarkista, etta anturi tai sen liitantajohdot
eivat ole vaurioituneet.

- Tarkista, ettéa anturimoduuli (FEN-xx) tai sen
litanta ei ole vaurioitunut.

- Tarkista maadoitukset (kun anturin liitanta-
moduulin ja anturin valisessa tiedonsiirrossa
ilmenee hairigita).

Huomaa: Uusi asetus (tai kiinted kaapelointi)
tulee voimaan vasta, kun parametria 90.10
ENC PAR REFRESH kaytetaan tai JCU-
ohjausyksikkdon kytketdan virta seuraavan
kerran.

Lisatietoja antureista on parametriryhmissa
90 (sivu 183), 91 (sivu 187), 92 (sivu 192) ja
93 (sivu 193).
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Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
0040 ENCODER2 Anturin 2 takaisinkytkentavika Katso vikaa ENCODER 1.
(0x7381) EnDat- tai SSl-anturia kayte- Jos mahdollista, kayta paikkatiedon kertala-
téan jatkuvassa tilassa anturina | hetysta paikkatiedon jatkuvan lahetyksen
2. sijasta (tama edellyttaa, ettd anturi kayttaa
[Toisin sanoen, 90.02 ENCO- sini/kosini-inkrementaalisignaaleita):
DER 2 SEL = (3) FEN-11 ABS - Muuta parametrin 91.25 SSI MODE / 91.30
ja ENDAT MODE arvoksi (0) Initial pos..
91.02 ABS ENC INTERF = (2) Muussa tapauksessa kéytd EnDat/SSl-antu-
EnDat tai (4) SSI ria anturina 1:
ja .
91.30 ENDAT MODE = (1) Con- | Muutg parametrin 90.0‘! ENCODER 1 SEL
tinuous (tai 91.25 SSI MODE = arvoksi (3) FEN-11 ABS ja parametrin 90.02
. ENCODER 2 SEL arvoksi (0) None.
(1) Continuous).]
Huomaa: Uusi asetus tulee voimaan vasta,
kun parametria 90.10 ENC PAR REFRESH
kaytetdan tai JCU-ohjausyksikkdon kytke-
taan virta seuraavan kerran.
0045 FIELDBUS COMM Syklinen tiedonsiirto taajuus- Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila. Katso
(0x7510) muuttajan ja kenttavaylasovitin- | vastaavan kenttavaylasovittimen kayttéopas.
ielmoi katoiminto: | Meduulin tai ohjelmoitavan Tarkista kenttavaylaparametrien asetukset.
Ohjelmoitava vikatoiminto: logiikan ja kenttavaylasovitin- Katso trirvhma 50 sivulla 169
50.02 COMM LOSS FUNC s parametriryhma o0 sivulla .
moduulin valilla on katkennut. . . i
Tarkista kaapelikytkennat.
Tarkista, etta tiedonsiirtoisantd kommunikoi.
0046 FB MAPPING FILE Taajuusmuuttajan sisainen vika | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6306)
0047 MOTOR OVERTEMP Arvioitu moottorin [ampdtila Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
(0x4310) I(Pe)rustutjlttr'r'loo:torin Ién:pltl')mal- Anna moottorin ja&htya. Varmista moottorin
ielmoi ikatoiminto: | M) on ylittanyt parametrilia oikea jaahdytys: tarkista jaahdytyspuhallin,
Ohjelmoitava vikatoiminto: | "0+ \VioT TEMP FLT LIM hd'Jt th(; o tJ ytysp
45.01 MOT TEMP PROT v . . punhdista Jaahdytyspinnat jne.
maaritetyn vikarajan. . . .
Tarkista halytysrajan arvo.
Tarkista moottorin lampdmallin asetukset,
parametrit 45.06...45.08 ja 45.10 MOT
THERM TIME.
Mitattu moottorin lampdtila on Tarkista, ettd lampoanturien maara vastaa
ylittdnyt parametrilla 45.04 MOT | parametrilla 45.02 MOT TEMP SOURCE ase-
TEMP FLT LIM asetetun vikara- | tettua lukumaaraa.
lan. Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
Anna moottorin jadhtyd. Varmista moottorin
oikea jadhdytys: tarkista jaadhdytyspuhallin,
puhdista jadhdytyspinnat jne.
Tarkista halytysrajan arvo.
0049 Al SUPERVISION Analogiatulon Al1 tai Al2 sig-

(0x8110)

Ohjelmoitava vikatoiminto:
13.12 Al SUPERVISION

naali on saavuttanut paramet-
rilla 13.13 Al SUPERVIS ACT
maaritetyn rajan.

Tarkista analogiatulon Al1/2 lIahde ja kytken-
nat.

Tarkista analogiatulon Al1/2 minimi- ja maksi-

mirajojen asetukset, parametrit 13.02 ja 13.03
/13.07 ja 13.08.
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Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)

0050 ENCODER 1 CABLE Anturin 1 kaapelivika havaittu. Tarkasta FEN-xx-liitdnnan ja anturin 1 valinen
(0x7389) kaapeli. Jos kaapelointia on muutettu, liitdnta
Ohjelmoitava vikatoiminto: on konfiguroitava uudelleen katkaisemalla

: taajuusmuuttajan virta ja kytkemalla se uudel-
90.05 ENC CABLE FAULT leen tai aktivoimalla parametri 90.10 ENC
PAR REFRESH.

0051 ENCODER 2 CABLE Anturin 2 kaapelivika havaittu. Tarkasta FEN-xx-litdnnan ja anturin 2 vélinen

(0x738A) kaapeli. Jos kaapelointiin on tehty muutoksia,
. . . . litdnta on konfiguroitava uudelleen katkaise-
90(;1 Jgégoﬁgvgngéomatﬁ malla taajuusmuuttajan virta ja kytkemalla se
: uudelleen tai aktivoimalla parametri 90.10 ENC
PAR REFRESH.

0052 D2D CONFIG Taajuusmuuttajien valisen liitan- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

(0x7583) nan konfiguraatiossa on vika,
joka johtuu muusta kuin halytyk-
sessa 2042 ilmoitetusta syysta.
Kaynnistyksen estoa on ehka
pyydetty, mutta sitd ei myon-
neta.

0053 D2D COMM Isantalaitteena toimiva taajuus- | Varmista, etta kaikkiin taajuusmuuttajien vali-
(0x7520) muuttaja: taajuusmuuttaja ei ole | seen liitantdan kytkettyihin pollattaviin taa-
Ohielmoit ikatoiminto: saanut vastausta aktivoidulta juusmuuttajiin (parametrit 57.04 FOLLOWER

jeimoitava vikalolminto: 1 . sitteelta viiden perakkaisen | MASK 1 ja 57.05 FOLLOWER MASK 2) on

57.02 COMM LOSS FUNC . . . . e

pollaussarjan aikana. kytketty virta, etta niiden liitdnnat ovat kun-
nossa ja etta niiden osoite on maaritetty
oikein.
Tarkista taajuusmuuttajien valisen kytkennan
kaapelit.
Orjalaitteena toimiva taajuus- Tarkista isantalaitteen parametrien 57.06 REF
muuttaja: taajuusmuuttaja eiole | 1 SRC ja 57.07 REF 2 SRC asetukset.
vastaanottanut uutta ohjetta 1ja/ | Tarkista taajuusmuuttajien valisen kytkennan
tai 2 viiden perakkaisen ohjear- i
VARSI E > kaapelit.
vonkasittelyjakson aikana.

0054 D2D BUF OVLOAD Taajuusmuuttajien valinen Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x7520) ohjearvojen lahetys ep&onnis-

Ohjelmoitava vikatoiminto: Ll:l(;/llzistlpuskunn ylityksen
57.02 COMM LOSS FUNC '

0055 TECH LIB Teknologiakirjaston luoma kui- Lisatietoja on teknologiakirjaston dokumen-
(0x6382) tattava vika. taatiossa.

0056 TECH LIB CRITICAL Teknologiakirjaston luoma Lisatietoja on teknologiakirjaston dokumen-
(0x6382) pysyva vika. taatiossa.

0057 FORCED TRIP Generic Drive -tiedonsiirtoprofii- | Tarkista ohjelmoitavan logiikan tila.

(OXFF90) lin laukaisukomento.

Vianhaku




245

Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
0058 FIELDBUS PAR ERROR Taajuusmuuttajassa ei ole ohjel- | Tarkista ohjelmoitavan logiikan ohjelmointi.
(0x6320) moitavan logiikan vaatimaa toi- | Tarkista kenttavaylaparametrien asetukset.
minnallisuutta, tai Katso parametriryhmé 50 sivulla 169.
toiminnallisuutta ei ole otettu
kayttoon.
0059 STALL Moottori toimii jumialueella Tarkista moottorin kuorma ja taajuusmuutta-
esim. siksi, ettd kuorma on lilan | jan arvot.
(0x7121) - Sl f et
Ohjelmoitava vikatoiminto: :;gr:a' moottorin teho on riitta- | Tarkista vikafunktioryhman parametrit.
46.09 STALL FUNCTION
0061 SPEED FEEDBACK Nopeuden takaisinkytkentaa ei Tarkista ryhman 22 parametrien asetukset.
(0x8480) saada. Tarkista anturin asennus. Lisé&tietoja on vian
0039 (ENCODER1) kuvauksessa.
Tarkista anturin kaapelointi. Lisatietoja on
vikojen 0050 (ENCODER1) ja 0051 (ENCO-
DER2) kuvauksissa.
0062 D2D SLOT COMM Taajuusmuuttajien valinen lii- Tarkista parametrien 57.01 LINK MODE ja
(0x7584) tanté on maaritetty kayttamaan | 57.15 D2D COMM PORT asetukset. Tarkista
tiedonsiirtoon FMBA-moduulia, parametrien 9.20...9.22 avulla, ettd FMBA-
mutta maaritetyssa korttipai- moduuli on havaittu.
kassa ei ole moduulia. Varmista, ettd FMBA-moduulin johdot on kyt-
ketty oikein.
Asenna FMBA-moduuli toiseen korttipaik-
kaan. Jos ongelma ei poistu, ota yhteys
ABB:n paikalliseen edustajaan.
0067 FPGA ERROR1 Taajuusmuuttajan sisainen vika | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x5401)
0068 FPGA ERROR2 Taajuusmuuttajan siséinen vika | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x5402)
0069 ADC ERROR Taajuusmuuttajan sisainen vika | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x5403)
0073 ENC 1 PULSE Anturi 1 vastaanottaa liian kor- Tarkista anturiasetukset.
FREQUENCY keaa datavirtaa (pulssitaajuus). | pmuuta parametrit 93.03 ENC1 SP CALC-
(0x738B) MODE ja 93.13 ENC2 SP CALCMODE kaytta-
maan vain yhden kanavan pulsseja/reunoja.
0074 ENC 2 PULSE Anturi 2 vastaanottaa liian kor- Tarkista anturiasetukset.
FREQUENCY keaa datavirtaa (pulssitaajuus). Muuta parametrit 93.03 ja ENC1 SP CALC-
(0x738C) MODE ja 93.13 ENC2 SP CALCMODE kaytta-
maan vain yhden kanavan pulsseja/reunoja.
0201 T2 OVERLOAD Firmwaren aikatason 2 ylikuor- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

(0x0201)

mitus.

Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-
tata.
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Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
0202 T3 OVERLOAD Firmwaren aikatason 3 ylikuor- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) mitus.
Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-
tata.
0203 T4 OVERLOAD Firmwaren aikatason 4 ylikuor- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) mitus.
Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-
tata.
0204 T5 OVERLOAD Firmwaren aikatason 5 ylikuor- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) mitus.
Huomaa: T&ta vikaa ei voi kui-
tata.
0205 A1 OVERLOAD Sovelluksen aikatason 1 vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-
tata.
0206 A2 OVERLOAD Sovelluksen aikatason 2 vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) Huomaa: T&ta vikaa ei voi kui-
tata.
0207 A1 INIT FAULT Sovelluksen tehtavan luomi- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) seen liittyva vika.
Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-
tata.
0208 A2 INIT FAULT Sovelluksen tehtavan luomi- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) seen liittyva vika.
Huomaa: T&ta vikaa ei voi kui-
tata.
0209 STACK ERROR Taajuusmuuttajan siséinen vika | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-
tata.
0210 JMU MISSING JMU-muistiyksikko puuttuu tai Tarkista, etta JMU-muistiyksikkd on asennettu
(OXFF61) on viallinen. oikein. Jos ongelma ei poistu, vaihda JMU.
0301 UFF FILE READ Tiedoston lukuvirhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6300) Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-
tata.
0302 APPL DIR CREATION Taajuusmuuttajan sisdinen vika | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-
tata.
0303 FPGA CONFIG DIR Taajuusmuuttajan siséinen vika | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-
tata.
0304 PU RATING ID Taajuusmuuttajan siséinen vika | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x5483) Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-

tata.
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Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
0305 RATING DATABASE Taajuusmuuttajan sisdinen vika | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) Huomaa: Taté vikaa ei voi kui-
tata.
0306 LICENSING Taajuusmuuttajan sisdinen vika | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-
tata.
0307 DEFAULT FILE Taajuusmuuttajan sisainen vika | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) Huomaa: T&ta vikaa ei voi kui-
tata.
0308 APPL FILE PAR CONF Vahingoittunut sovellustiedosto. | Lataa sovellus uudelleen.
(0x6300) Huomaa: Taté vikaa ei voi kui- Jos vika pysyy aktiivisena, ota yhteys ABB:n
tata. paikalliseen edustajaan.
0309 APPL LOADING Sovellustiedosto ei ole yhteen- Katso vikakoodin laajennusliite vikanaytosta.
(0x6300) sopiva, tai se on vioittunut. Seuraavassa on kuvattu asianmukaiset toi-
Huomaa: Tata vikaa ei voi kui- | Met eri laajennusliitteille.
tata.
Vikakoodin laajennusliite: 8 Sovelluksessa kaytetty malli ei Muuta sovelluksen malli DriveSPC-tytka-
ole yhteensopiva taajuusmuut- lussa.
tajan laiteohjelmiston kanssa.
Vikakoodin laajennusliite: 10 | Sovelluksessa maaritetyt para- Tarkista ristiriitaiset parametrit sovelluksesta.
metrit ovat ristiriidassa olemassa
olevien taajuusmuuttajan para-
metrien kanssa.
Vikakoodin laajennusliite: 35 | Sovelluksen muisti on tédynna. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
Vikakoodin laajennusiliite: Vahingoittunut sovellustiedosto. | Lataa sovellus uudelleen.
Muut Jos vika pysyy aktiivisena, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.
0310 USERSET LOAD Kayttajajoukon lataaminen ei Lataa uudelleen.
(OXFF69) onnistunut, koska
- pyydettya kayttajajoukkoa ei
ole olemassa
- kayttajajoukko ei ole yhteenso-
piva taajuusmuuttajan ohjel-
man kanssa
- taajuusmuuttaja kytkettiin pois
paalta lataamisen aikana.
0311 USERSET SAVE Kayttajajoukkoa ei tallenneta Tarkista parametrin 95.01 CTRL UNIT
(OxFF69) muistin korruptoitumisen takia. SUPPLY asetus.
Jos vika toistuu, ota yhteys ABB:n paikalli-
seen edustajaan.
0312 UFF OVERSIZE UFF-tiedosto on liian iso. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

(0x6300)
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Koodi | Vika Syy Korjaustoimet
(kenttavaylakoodi)
0313 UFF EOF UFF-tiedostorakenteen vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6300)
0314 TECH LIB INTERFACE Yhteensopimaton firmwareraja- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x6100) pinta
Huomaa: Tata vikaa ei voi kui-
tata.
0315 RESTORE FILE Varmuuskopioitujen paramet- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x630D) rien palauttaminen epaonnistui. | vjka kuitataan, kun parametrit on palautettu
ohjauspaneelin tai DriveStudio-ohjelman avulla.
0316 DAPS MISMATCH JCU-ohjausyksikon firmwaren Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
(0x5484) ja tehoyksikén logiikan versiot
eivat vastaa toisiaan.
0317 SOLUTION FAULT Sovellusohjelman SOLUTION_- | Tarkasta sovellusohjelman SOLUTION_-
(0x6200) FAULT-toimintolohkon muodos- | FAULT-lohkon kaytté.
tama vika.
0319 APPL LICENCE Taajuusmuuttajan tehoyksi- Maarita taajuusmuuttajan tehoyksikolle oikea

(0x6300)

kosta (JPU) puuttuu sovellusli-
senssi, joka tarvitaan ladatun
sovellusohjelman kayttdmiseen.

sovelluslisenssi DriveSPC-PC-tydkalulla tai
poista tima suojaus kaytetysta sovelluksesta.

Lisatietoja on kohdassa Sovellusohjelman
lisenssit ja suojaus sivulla 32.

Vianhaku




Vakiotoimintolohkot
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Yleista

Termit

Tama luku sisaltda vakiotoimintolohkojen kuvauksen. Lohkot on ryhmitelty DriveSPC-
tydkalun ryhmityksen mukaan.

Kunkin vakiolohkon otsikon jalkeen suluissa oleva numero on lohkon numero.

Huomaa: limoitetut suoritusajat voivat vaihdella taajuusmuuttajasovelluksen mukaan.
Lohkon suoritusaika kuvaa, kuinka paljon keskusyksikdn kuormitusta (1.21 CPU USAGE)
lohko varaa. Esimerkiksi jos lohkolle, jonka suoritusaika on 2,33 ps, on asetettu 1 ms:n
aikataso, keskusyksikon kuormitus kasvaa 0,23 %.

Datatyyppi Kuvaus Alue
Looginen Looginen 0 tai 1
DINT 32-bittinen kokonaislukuarvo (31 bittid + | -2147483648...2147483647
merkkibitti)
INT 16-bittinen kokonaislukuarvo (15 bittid + | -32768...32767
merkkibitti)
PB Pakattu looginen 0 tai 1 jokaista yksittaista bittia kohti
REAL 16-bittinen arvo 16-bittinen arvo (31 bittia | -32768,99998...32767,9998
= kokénaislukuar\ﬁemurtolukuarvo
REAL24 -128,0...127,999

8-bittinen arvo 24-bittinen arvo (31 bittid

= kokonaislukuarsanurtolukuarvo

Vakiotoimintolohkot



250

Aakkosellinen hakemisto

ABS........ .. ... 251
ADD.................... 251
AND.................... 255
BGET................... 260
BITAND................. 260
BITOR.................. 261
BOOL_TO DINT.......... 272
BOOL_TO_INT ........... 273
BOP.................... 316
BSET................... 261
CTD....... ... 281
CTD_DINT. .............. 282
CTD_DINT. .............. 283
CTU. ... ... . 282
CTUD................... 284
CTUD DINT ............. 286
CYCLET ................ 302
D2D_Conf............... 264
D2D_McastToken . ........ 265
D2D SendMessage ....... 265
DATA CONTAINER. .. ... .. 302
DEMUX-l................ 321
DEMUX-MI .............. 321
DINT_TO BOOL.......... 274
DINT_TO_INT............ 275
DINT_TO_REALn......... 275
DINT_TO_REALNn_SIMP. ... 276
DIV....... ... ... ... 251
DS Readlocal ........... 267
DS WriteLocal. .. ......... 268
ELSE................... 316
ELSEIF ................. 316
ENDIF .................. 317
EQ....... ... ... 269

EXPT................... 252
FILT1. ... 312
FIO 01 slot1............. 291
FIO 01 slot2............. 292
FIO_11 Al slot1.......... 293
FIO_11 Al slot2.......... 295
FIO_11 _AO slot1......... 297
FIO_11 AO slot2......... 298
FIO_11 DIO slot1 ........ 300
FIO_11 DIO slot2 ........ 301
FTRIG.................. 288
FUNG-1V................ 303
GE......... ... ......... 269
GetBitPtr . . .............. 313
GetvalPtr. . .............. 313
GT ..o 270
IF.. 317
INT. ... 304
INT._ TOBOOL........... 277
INT_ TO DINT............ 278
LE ... . 270
LIMIT................... 319
LT .. 271
MAX. .. ... 319
MIN ... .. 319
MOD ................... 252
MONO.................. 324
MOTPOT. ............... 305
MOVE .................. 253
MUL.................... 253
MULDIV. ................ 253
MUX ... ... ... ... 320
NE..................... 271
NOT.................... 255

OR. .o 256
PARRD ..........c.oo... 313
PARRDINTR . .. .......... 314
PARRDPTR ............. 314
PARWR. . ..., 315
PID oo 306
RAMP . ..o, 308
REAL_TO REAL24 ....... 278
REAL24 TO REAL ....... 279
REALN_TO DINT......... 279
REALN_TO _DINT_SIMP. . .. 280
REG ..o\, 262
REG-G ..o, 309
ROL. ..o, 256
ROR ..o, 257
RS ..ot 288
RTRIG. ..o\, 289
SEL ..o 320
SHL . ot 257
SHR. .ot 258
SOLUTION_FAULT .. ..... 311
SQRT ..o 254
SR. .t 290
SRD ..ot 263
SUB. ..o 254
SWITCH ..o 322
SWITCHC .. ...t 323
TOF . o 325
TON. oo 325
TP 326
XOR oo 258
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Aritmeettinen

ABS
(10001)

ADD
(10000)

DIV
(10002)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

251

ABS
(DINT) 46

TLAL 1 msec (1)

IN
ouT 0OUT(46)

0,53 ps

Lahtd (OUT) on tulon (IN) absoluuttinen arvo.
OUT =|IN |

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Tulo (IN): DINT, INT, REAL tai REAL24

Laht6é (OUT): DINT, INT, REAL tai REAL24

ADD
(DINT) 47

TLAL 1 msec (1)

INL

0uT(47)

out
N2

3,36 us (kun kaytetaan kahta tuloa) + 0,52 ps (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetaan, suoritusaika on 18,87 ps.

Lahto (OUT) on tulojen (IN1...IN32) summa.

OUT =IN1T +IN2 + ... +IN32

Lahdon arvo rajoittuu maksimi- ja miniarvoihin, jotka maaritellaan valitun datatyypin
alueen mukaan.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (2...32).

Tulo (IN1...IN32): DINT, INT, REAL tai REAL24

Lahtd (OUT): DINT, INT, REAL tai REAL24

DIV
(DINT) 48

TLAL 1 msec 1)
INL

out ouT(48)

N

2.55 s
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EXPT
(10003)

MOD
(10004)

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Lahto (OUT) on tulo IN1 jaettuna tulolla IN2.
OUT = IN1/IN2

Lahdon arvo rajoittuu maksimi- ja minimiarvoihin, jotka maaritellaan valitun datatyypin
alueen mukaan.

Jos jakaja (IN2) on 0, 1&ht6 on 0.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Tulo (IN1, IN2): INT, DINT, REAL, REAL24

Laht6é (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24

EXPT
(REAL) 49
TLAL 1 msec 1)
IN1
out 0UT(49)
N2

81.90 us

Lahto (OUT) on tulon IN1 arvo korotettuna potenssiin, joka vastaa tulon IN2 arvoa:
OuUT = IN1'N2

Jos tulo IN1 on 0, 1aht6 on 0.

Valitun datatyypin alueen maksimiarvo rajoittaa lahdon arvoa.

Huomaa: EXPT-toiminnon suorittaminen on hidasta.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Tulo (IN1): REAL, REAL24
Input (IN2): REAL

Laht6é (OUT): REAL, REAL24

MOD
(DINT) 50

TLA1 1 msec 1)

INL

out 0UT(50)

N2

1,67 us

L&htd (OUT) on tulojen IN1 ja IN2 jakolaskun jakojaannds.
OUT = jakolaskun IN1/IN2 jakojaannos
Jos tulo IN2 on 0, |ahto on 0.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Tulo (IN1, IN2): INT, DINT

Laht6 (OUT): INT, DINT
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MOVE
(10005)
Kuva
Suoritusaika
Toiminta
Tulot
Lahdot
MUL
(10006)
Kuva
Suoritusaika
Toiminta
Tulot
Lahdot
MULDIV
(10007)
Kuva

Suoritusaika

253

(BOOL)
TLA1 1 msec (1)

N oUT1(51)

oUT2(51)

2,10 ps (kun kaytetdan kahta tuloa) + 0,42 us (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetaan, suoritusaika on 14,55 pys.

Kopioi tuloarvot (IN1...32) vastaaviin 1&htéihin (OUT1...32).

Kayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (2...32).
Tulo (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24, looginen

Lahtd (OUT1...0UT32): INT, DINT, REAL, REAL24, looginen

MUL
(DINT) 52

TLAL 1 msec (1)

N
out oUT(52)

IN2

3,47 ps (kun kaytetaan kahta tuloa) + 2,28 us (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia tuloja
kaytetdan, suoritusaika on 71,73 ps.

Lahtoé (OUT) on tulojen (IN) kertolaskun tulo.

O =1IN1xIN2 x ... x IN32

L&hdon arvo rajoittuu maksimi- ja minimiarvoihin, jotka maaritelldan valitun datatyypin
alueen mukaan.

Kéyttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (2...32).
Tulo (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Lahtd (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24

MULDIV
53

TLAL 1 msec 1)
I

o 0(53)

MUL
REM REM(53)

DIV

7,10 us
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SQRT
(10008)

SUB
(10009)

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

L&ht6 (O) on tulon IN ja tulon MUL kertolaskun tulo jaettuna tulolla DIV.

Lahto = (I x MUL) / DIV

O = kokonaisarvo. REM = jakojaannds.

Esimerkki: 1 =2, MUL = 16 ja DIV = 10:

(2x16)/10=3,2,eliO=3jaREM =2

Lahdon arvo rajoittuu maksimi- ja miniarvoihin, jotka maaritellaan datatyypin alueen
mukaan.

Tulo (1): DINT

Kertojan tulo (MUL): DINT

Jakajan tulo (DIV): DINT

Lahto (O): DINT
Jakojaanndksen lahtd (REM): DINT

RT
(REAL) 54

TLA1 1 msec (1)

IN
ouT OUT(54)

2,09 us

Lahtoé (OUT) on tulon (IN) nelidjuuri.
OUT = sqrt(IN)
L&ht6 on 0, jos tulon arvo on negatiivinen.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Tulo (IN): REAL, REAL24

Lahtd (OUT): REAL, REAL24

SuB
(DINT) 55

TLAL 1 msec 1)
INL

out OUT(55)

IN2

2,33 us

Lahto (OUT) on tulosignaalien (IN) valinen erotus.

OUT =IN1-1IN2

Lahdon arvo rajoittuu maksimi- ja minimiarvoihin, jotka maaritellaan valitun datatyypin
alueen mukaan.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Tulo (IN1, IN2): INT, DINT, REAL, REAL24

Laht6 (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24
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Bittijono

AND

(10010)

NOT
(10011)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika
Toiminta
Tulot

Lahdot

AND
56

TLAL 1 msec (1)

INL
ouT OUT(56)

N2

255

1,55 ps (kun kaytetaan kahta tuloa) + 0,60 us (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia

tuloja kaytetaan, suoritusaika on 19,55 ps.

Lahtd (OUT) on 1, jos kaikkien kytkettyjen tulojen (IN1...IN32) arvo on 1. Muussa

tapauksessa lahto on 0.
Totuustaulukko:

IN1 IN2 ouT
0 0 0
0 1 0
1 0 0
1 1 1

Tulot voidaan invertoida.

Kayttaja valitsee tulojen maaran.
Tulo (IN1...IN32): Looginen

L&htd (OUT): Looginen

NOT
57

TLAL 1 msec 1)

I

o o(57)

0,32 ps

Lahto (O) on 1, jos tulo (I) on 0. Laht6 on 0, jos tulo on 1.

Tulo (1): Looginen

Lahto (O): Looginen
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OR
(10012)

ROL
(10013)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

OR
58

TLAL 1 msec (1)

INL
ouT OUT(58)

N2

1,55 ps (kun kaytetdan kahta tuloa) + 0,60 ps (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetaan, suoritusaika on 19,55 pus.

Lahtoé (OUT) on 0, jos kaikkien kytkettyjen tulojen (IN) arvo on 0. Muussa tapauksessa
laht6 on 1.

Totuustaulukko:

IN1T |IN2 |OUT

= a2 O O
O =|O
PN = =N i )

Tulot voidaan invertoida.

Kayttaja valitsee tulojen maaran (2...32).
Tulo (IN1...IN32): Looginen

Lahto (OUT): Looginen

ROL
(DINT) 59

TLAL 1 msec 1)
BITCNT

o 59)

I

1,28 us

Tulobitteja (1) kierratetaan vasemmalle BITCNT-tulolla maaritellyn bittimaaran (N)
verran. Tulon N eniten merkitsevaa bittia (MSB) tallennetaan 18hddn N:ksi vahiten
merkitsevaksi bitiksi (LSB).

Esimerkki: Jos BITCNT =3

3 MSB
—A

1{11110000011100101110100110011010 1

oj00000111001011101001100110101{111

—
3LSB

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Bittimaaran tulo (BITCNT): INT, DINT
Tulo (I): INT, DINT

Laht6 (O): INT, DINT
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ROR
(10014)

SHL
(10015)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

257

ROR
(DINT) 60
TLAL 1 msec (1)

BITCNT

o 0(60)

I

1,28 us

Tulobitteja (1) kierratetdan oikealle BITCNT-tulolla maaritellyn bittimaaran (N) verran.
Tulon N vahiten merkitsevaa bittia (MSB) tallennetaan 1ahdén N:ksi eniten merkitse-
vaksi bitiksi (LSB).

Esimerkki: Jos BITCNT =3

3LSB
—r

l1|111100000111001011101001100110101

0/10111100000111001011101001100110

S —

3 MSB

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Bittimaaran tulo (BITCNT): INT, DINT
Tulo (I): INT, DINT

Lahtd (O): INT, DINT

SHL
(DINT) 61

TLA1 1 msec (1)

BITCNT
o o(61)

I

0,80 ps

Tulobitteja () kierratetaan vasemmalle BITCNT-tulolla maaritellyn bittimaaran (N) verran.
Tulon N eniten merkitsevaa bittia (MSB) katoaa ja lahdon N vahiten merkitsevaa bittia
(LSB) nollautuu.

Esimerkki: Jos BITCNT =3
3 MSB

—r

1/111100000111001011101001100110101

o000000111001011101001100110101000

—
3LSB
Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Bittimaaran tulo (BITCNT): INT; DINT
Tulo (I): INT, DINT
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SHR
(10016)

XOR
(10017)

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Lahtd (O): INT; DINT

SHR
(DINT) 62

TLAL 1 msec 1)

BITCNT
o 62)

I

0,80 ps

Tulobitteja (1) kierratetaan oikealle BITCNT-tulolla maaritellyn bittimaaran (N) verran.
Tulon N vahiten merkitsevaa bittia (MSB) katoaa ja 1ahddn N eniten merkitsevaa bittia
(LSB) nollautuu.
Esimerkki: Jos BITCNT = 3

3LSB

—

1/111100000111001011101001100110101

o0j00011100000111001011101001100110

—

3 MSB

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Bittimaaran tulo (BITCNT): INT; DINT
Tulo (1): INT, DINT

L&hts (O): INT; DINT

XOR
63

TLAL 1 msec (1)
INL

oUT(63)

N2

1,24 ps (kun kéytetdan kahta tuloa) + 0,72 us (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetadan, suoritusaika on 22,85 ps.

L&ahtd (OUT) on 1, jos kaikkien kytkettyjen tulojen (IN1...IN32) arvo on 1. L&ht6 on nolla,
jos kaikkien tulojen arvo on sama.

Esimerkki:
IN1T |IN2 |OuUT
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 0

Tulot voidaan invertoida.
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Tulot Kayttaja valitsee tulojen maaran (2...32).
Tulo (IN1...IN32): Looginen

Lahdot Lahto (OUT): Looginen

Vakiotoimintolohkot



260

Biteittain suoritettava

BGET
(10034)
Kuva
(DINT) 64
TLAL 1 msec (1)
BITNR o o(64)
I
Suoritusaika 0,88 us
Toiminta L&htd (O) on tulon (1) valitun bitin (BITNR) arvo.
BITNR: Bitin numero (0 = bitti numero 0, 31 = bitti numero 31)
Jos bitin numero ei ole alueella 0...31 (DINT) tai 0...15 (INT), Iahto on 0.
Tulot Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Bitin numero (BITNR): DINT
Tulo (I): DINT, INT
Lahdot Lahto (O): Looginen
BITAND
(10035)
Kuva BITAND
65
TLAL 1 msec (1)

181

o 0(65)

12

Suoritusaika 0,32 us
Toiminta Lahdon (O) bittiarvo on 1, jos tulojen (11 ja 12) vastaavat bittiarvot ovat 1. Muussa
tapauksessa lahdon bittiarvo on 0.
Esimerkki:
Mm|{11100000111001011101001100110101
2 |[00000111001011101001100110101111
O |[00000000001001001001000100100101
Tulot Tulo (11, 12): DINT
Lahdot Lahto (O): DINT
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BITOR

(10036)

BSET
(10037)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulo

Lahto

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot
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BITOR
66

TLAL 1 msec (1)
Il

o 0(66)

12

0,32 ps

Lahdon (O) bittiarvo on 1, jos jommankumman tulon (11 tai 12) vastaava bittiarvo on 1.
Muussa tapauksessa l1ahdon bittiarvo on 0.

Esimerkki:

1m|1110000011100101110100110011010 1

2 100000111001011101001100110101111

o i{1t14100111111011111101101110111111

Tulo (11, 12): DINT
Lahtd (O): DINT

SET
(DINT) 67
TLA1 1 msec (1)

EN

o 0(67)

BITNR

BIT

1,36 us

Tulon (1) valitun bitin (BITNR) arvo maaraytyy bittiarvon tulon (BIT) mukaan. Toiminto on
otettava kayttdéon sallintatulon (EN) avulla.

BITNR: Bitin numero (0 = bitti numero 0, 31 = bitti numero 31)

Jos BITNR ei ole alueella 0...31 (DINT) tai 0...15 (INT) tai tulo EN on asetettu takaisin
nollaan, tulon arvo tallennetaan 1aht66n sellaisenaan (bittia ei aseteta).

Esimerkki:
EN=1,BITNR=3,BIT=0
IN = 0000 0000 1111 1111
O = 0000 0000 1111 0111

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Sallintatulo (EN): Looginen

Bitin numero (BITNR): DINT
Bittiarvon tulo (BIT): Looginen
Tulo (1): INT, DINT

Lahto (O): INT, DINT
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REG
(10038)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

REG
(BOOL) 68

TLA1 1 msec 1)
S

o1 01(68)

>L
0 02(68)

2,27 ps (kun kaytetdan kahta tuloa) + 1,02 ps (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetaan, suoritusaika on 32,87 ps.

Tulon (11...132) arvo tallennetaan vastaavaan 1aht66n (01...032), jos kuorman tulo (L)

tai asetustulo (S) on 1. Kun kuorman tulon arvoksi on asetettu 1, tulon arvo tallennetaan
|ahtoon ainoastaan kerran. Kun asetustulon arvo on 1, tulon arvo tallennetaan 1ahtoon

joka kerta, kun lohko suoritetaan. Asetustulo ohittaa kuorman tulon.

Jos nollaustulo (R) on 1, kaikkien kytkettyjen [&ht6jen arvo on 0.

Esimerkki:

S R L I O1edellinen 01
0 0 0 10 15 15
0 0 0->1 20 15 20
0 1 0 30 20 0
0 1 0->1 40 0 0
1 0 0 50 0 50
1 0 0->1 60 50 60
1 1 0 70 60

1 1 0->1 80 0

O1¢dellinen ©N edellisen jakson lahtéarvo.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (1...32).
Asetustulo (S): Looginen

Kuorman tulo (L): Looginen

Nollaustulo (R): Looginen

Tulo (I1...132): Looginen, INT, DINT, REAL, REAL24

Laht6 (O1...032): Looginen, INT, DINT, REAL, REAL24
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SR-D
(10039)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

SR-D
69
TLAL 1 msec (1)

S

o]

263

0(69)

D

>C

R

1,04 ys

Kun kellotulon (C) arvoksi on asetettu 1, datatulon (D) arvo tallennetaan 1aht66n (O).
Kun nollaustulon (R) arvoksi asetetaan 1, 1aht6 asettuu nollaan.

Jos kaytetaan ainoastaan asetustuloa (S) ja nollaustuloa (R), SR-D-lohko toimii SR-

lohkona:

Lahto on 1, jos asetustulo (S) on 1. Lahto sailyttaa edellisen tilansa, jos seka asetustu-
lon (S) ettd nollaustulon (R) tila on 0. L&htd on 0, jos asetustulo on 0 ja nollaustulo on 1.

Totuustaulukko:

S R D C Ocdellinen 0

0 0 0 0 0 0 (= Edellinen lahdodn arvo)

0 0 0 0->1 0 0 (= Datatulon arvo)

0 0 1 0 0 0 (= Edellinen 1ahdén arvo)

0 0 1 0->1 0 1 (= Datatulon arvo)

0 1 0 0 1 0 (Nollaus)

0 1 0 0->1 0 0 (Nollaus)

0 1 1 0 0 0 (Nollaus)

0 1 1 0->1 0 0 (Nollaus)

1 0 0 0 0 1 (= Asetusarvo)

1 0 0 0->1 1 0 (= Datatulon arvo) yhden
suoritusjakson ajan ja
muuttuu sitten yhdeksi
asetustulon (S = 1) mukaan.

1 0 1 0 1 1 (= Asetusarvo)

1 0 1 0->1 1 1 (= Datatulon arvo)

1 1 0 0 1 0 (Nollaus)

1 1 0 0->1 0 0 (Nollaus)

1 1 1 0 0 0 (Nollaus)

1 1 1 0->1 0 0 (Nollaus)

Ocdeliinen ©N edellisen jakson l&ht6arvo.

Asetustulo (S): Looginen
Datatulo (D): Looginen
Kellotulo (C): Looginen
Nollaustulo (R): Looginen

Lahto (O): Looginen
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Tiedonsiirto

Lisatietoja on myds liitteessa Liite B — Taajuusmuulttajien vélinen liiténté (sivulla 347).

D2D_Conf
(10092)
Kuva D2D_Conf
70
TLAL 1 msec 1)
Refl Cycle Sel ror Error(70)
Ref2 Cycle Sel
Std Maast Group
Suoritusaika -
Toiminta Maarittaa taajuusmuuttajien valisten ohjeiden 1 ja 2 kasittelyvalin ja vakiomuotoisten

(ketjuttamattomien) ryhmaviestien osoitteen (ryhmanumeron).
Ref1/2 Cycle Sel -tulojen arvot vastaavat seuraavia aikavaleja:

Arvo Kasittelyvali

0 Oletus (500 us ohjetta 1 varten; 2 ms ohjetta 2 varten)
1 250 ps

2 500 us

3 2ms

Huomaa: Ref2 Cycle Sel -tulon negatiivinen arvo poistaa Ref2-kasittelyn kaytosta (jos
kasittely poistetaan kaytdsta isannasta, se on poistettava kaytdsta myos kaikista orja-
taajuusmuuttajista).

Std Mcast Group -tulon sallitut arvot ovat 0 (= joukkolevitys ei kdytdssa) ja 1...62
(joukkolevitysryhma).

Liittamattoman tulon tai virhetilassa olevan tulon arvoksi tulkitaan 0.
Virhelahto ilmoittaa virhekoodit seuraavasti:

Bitti Kuvaus

0 REF1_CYCLE_ERR: Tulon Ref1 Cycle Sel arvo ei ole sallitulla
alueella

1 REF2_CYCLE_ERR: Tulon Ref2 Cycle Sel arvo ei ole sallitulla
alueella

2 STD_MCAST_ERR: Tulon Std Mcast Group arvo ei ole sallitulla
alueella

Lisatietoja on myOs kohdassa Esimerkkejé vakiotoimintolohkojen kayttdmisesta taa-
Jjuusmuuttajien vélisessé tiedonsiirrossa alkaen sivulta 355.

Tulot Taajuusmuuttajien valisen ohjeen 1 kasittelyvali (Ref1 Cycle Sel): INT
Taajuusmuuttajien valisen ohjeen 2 kasittelyvali (Ref2 Cycle Sel): INT
Vakiojoukkolevitysosoite (Std Mcast Group): INT

Lahdot Virhelahto (Error): PB
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D2D_McastToken
(10096)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

265

D2D_McastToken
71

TLAL 1 msec 1)

Target Node
Error Error(71)

Mcast Cycle

Maarittaa orjalle lahetettdvan vuoromerkkiviestien lahetyksen. Kukin vuoromerkki valtuuttaa
orjan lahettdamaan yhden viestin toiselle orjalle tai orjaryhmalle. Lisatietoja viestityypeista on
lohkon D2D_SendMessage kohdalla.

Huomaa: Vain isanta tukee tata lohkoa.
Target Node -tulo maéarittda osoitteen, johon isanta lahettada vuoromerkit; alue on 1...62.

Mcast Cycle maarittad vuoromerkkiviestien aikavalin alueella 2...1 000 millisekuntia.
Jos tdman tulon arvoksi asetetaan 0, vuoromerkkien Iahetys poistetaan kaytosta.

Virhelahto ilmoittaa virhekoodit seuraavasti:

Bitti Kuvaus
0 D2D_MODE_ERR: Taajuusmuuttaja ei ole isanta
5 TOO_SHORT_CYCLE: Vuoromerkkivali on liian lyhyt, aiheuttaa

ylikuormittumista
INVALID_INPUT_VAL: Tulon arvo on ei ole sallitulla alueella

GENERAL_D2D_ERR: Taajuusmuuttajien valinen tiedonsiirto-ohjain
epaonnistui viestin alustuksessa

Lisatietoja on myOs kohdassa Esimerkkejé vakiotoimintolohkojen kéyttdmisesta taa-
Jjuusmuulttajien vélisessé tiedonsiirrossa alkaen sivulta 355.

Vuoromerkin vastaanottaja (Target Node): INT
Vuoromerkkivali (Mcast Cycle): INT

Virhelaht6 (Error): DINT

D2D_SendMessage

(10095)

Kuva

Suoritusaika

D2D_SendMessage
72

TLAL 1 msec )

Msg Type
Sent msg count
Target Node/Grp
Error

Sent msg count(72)

Error(72)

LocalDsNr

RemoteDsNr
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Toiminta

Maarittda taajuusmuuttajien datasetti-taulukoiden valisen tiedonsiirron.

Msg Type -tulo maarittaa viestityypin seuraavasti:

Arvo Viestityyppi

0 Ei kaytossa

1 Master P2P:
Isanta lahettaa (LocalDsNr-tulon maarittaman) paikallisen datasetin sisallon
(Target Node/Grp-tulon maarittdaman) orjan datasetti-taulukkoon (RemoteDsNr-
tulo maarittaa datasetin numeron).
Orja vastaa lahettamalld seuraavan datasetin (RemoteDsNr + 1) isannalle
(LocalDsNr + 1).
Taajuusmuuttajan asemanumero maéritetdadn parametrilla 57.03.
Huomaa: Vain isdntataajuusmuuttaja tukee tata tyyppia.

2 Etaluku:
Isénta lukee (Target Node/Grp-tulon maarittdman) orjan (RemoteDsNr-tulon
maarittdman) datasetin ja tallentaa sen paikalliseen datasetti-taulukkoon
(LocalDsNr-tulo maarittaa datasetin numeron).
Taajuusmuuttajan asemanumero maéritetdadn parametrilla 57.03.
Huomaa: Vain isantataajuusmuuttaja tukee tata tyyppia.

3 Orja P2P:
Orja lahettaa (LocalDsNr-tulon maarittdman) paikallisen datasetin sisallén
(Target Node/Grp-tulon méaéarittdman) toisen orjan datasetti-taulukkoon
(RemoteDsNr-tulo maarittda datasetin numeron).
Taajuusmuuttajan asemanumero maéritetddn parametrilla 57.03.
Huomaa: Vain orjataajuusmuuttaja tukee tata tyyppia. Orja tarvitsee viestin lahet-
tamiseen isantataajuusmuuttajan vuoromerkin. Katso lohko D2D_McastToken.

4 Vakiojoukkolevitys:
Taajuusmuuttaja lahettaa (LocalDsNr-tulon maarittdman) paikallisen datase-
tin sisallon (Target Node/Grp-tulon maarittdman) orjaryhman datasetti-tau-
lukkoon (RemoteDsNr-tulo méaarittda datasetin numeron).
D2D_Conf-lohkon Std Mcast Group -tulo maarittaa, mihin ryhmalahetysryh-
maan taajuusmuuttaja kuuluu.
Orja tarvitsee viestin lahettamiseen isantataajuusmuuttajan vuoromerkin.
Katso lohko D2D_McastToken.

5 Lahetys:
Taajuusmuuttaja lahettaa (LocalDsNr-tulon maarittdman) paikallisen
datasetin sisallén kaikkien orjien datasetti-taulukkoon (RemoteDsNr-tulo
maarittda datasetin numeron).
Orja tarvitsee viestin lahettamiseen isantataajuusmuuttajan vuorosanoman.
Katso lohko D2D_McastToken.
Huomaa: Kaytettaessa tata viestityyppia Target Node/Grp-tulon taytyy olla
kytkettyna DriveSPC-tydkalussa, vaikka se ei olisi kaytossa.

Lisatietoja on myOs kohdassa Esimerkkejé vakiotoimintolohkojen kéyttadmisesta taa-
Jjuusmuuttajien vélisessé tiedonsiirrossa alkaen sivulta 355.
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Tulot

Lahdot

DS ReadLocal
(10094)

Kuva

Suoritusaika

267

Target Node/Grp -tulo maarittda kohdetaajuusmuuttajan tai taajuusmuuttajan joukkolevi-
tysryhman viestityypin mukaan. Lisatietoja on edella mainituissa viestityyppien kuvauk-
sissa.

Huomaa: Tulon on oltava liitettyna Drive SPC-tydkaluun jopa silloin, kun sita ei kayteta.

LocalDsNr-tulo maarittda viestin lahteena tai kohteena kaytetyn paikallisen datasetin
numeron.

RemoteDsNr-tulo maarittaa viestin kohteena tai lahteena kaytetyn etadatasetin numeron.
Sent msg count -tulo on onnistuneesti Iahetettyjen viestien kierratyslaskuri.

Virhelahto ilmoittaa virhekoodit seuraavasti:

Bitti | Kuvaus

0 D2D_MODE_ERR: Taajuusmuuttajien valista tiedonsiirtoa ei ole aktivoitu, tai
nykyinen taajuusmuuttajien valinen tila (isanta/orja) ei tue viestityyppia

1 LOCAL_DS_ERR: LocalDsNr -tulo ei ole sallitulla alueella (16...199)

2 TARGET_NODE_ERR: Target Node/Grp -tulo ei ole sallitulla alueella (1...62)
3 REMOTE_DS_ERR: Etadatasetin numero ei ole sallitulla alueella (16...199)
4 MSG_TYPE_ERR: Msg Type -tulo ei ole sallitulla alueella (0...5)
5

7

8

...6 | Varattu

GENERAL_D2D_ERR: D2D-ohjaimen maarittamaton virhe
RESPONSE_ERR: Vastaanotetun vastauksen syntaksivirhe
9 TRA_PENDING: Viestia ei ole viela lahetetty

10 REC_PENDING: Vastausta ei ole vield vastaanotettu

11 REC_TIMEOUT: Vastausta ei ole vastaanotettu

12 REC_ERROR: Vastaanotetun viestin muotovirhe

13 REJECTED: Viesti on poistettu lahetyspuskurista

14 BUFFER_FULL: Lahetyspuskuri tdynna

Viestityyppi (Msg Type): INT

Kohdeasema tai joukkolevitysryhma (Target Node/Grp): INT
Paikallisen datasetin numero (LocalDsNr): INT

Etédatasetin numero (RemoteDsNr): INT

Onnistuneesti lahetettyjen viestien laskuri (Sent msg count): DINT
Virhelaht6 (Error): PB

DS_ReadLocal
73

TLA1 1 msec (1)

LocalDsNr

Datal 168 Datal 16B(73)

Data2 28 Data2 32B(73)

Error Errorn(73)
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Toiminta

Tulot

Lahdot

DS_WriteLocal
(10093)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Lukee LocalDsNr-tulon maarittaman datasetin paikallisesta datasetti-taulukosta. Yksi
datasetti sisaltda yhden 16-bittisen ja yhden 32-bittisen sanan, jotka ohjataan Data1
16B- ja Data2 32B -lahtéihin.

LocalDsNr-tulo maarittaa luettavan datasetin numeron.
Virhelahto ilmoittaa virhekoodit seuraavasti:

Bitti Kuvaus

1 LOCAL_DS_ERR: LocalDsNr ei ole sallitulla alueella (16...199)

Lisatietoja on my6s kohdassa Esimerkkejé vakiotoimintolohkojen kéyttdmisesta taa-
Jjuusmuuttajien vélisessé tiedonsiirrossa alkaen sivulta 355.

Paikallisen datasetin numero (LocalDsNr): INT

Datasetin sisaltdé (Data1 16B): INT
Datasetin sisalto (Data2 32B): DINT
Virhelahto (Error): DINT

DS_WritelLocal
74

TLAL 1 msec (1)

LocalDsNr
Error Erron(74)

Datal 16B

Data2 32B

Kirjoittaa tiedot paikalliseen datasetti-taulukkoon. Kukin datasetti sisaltéda 48 bittia; tiedot
annetaan Data1 16B (16 bittia)- ja Data2 32B (32 bittia) -tulojen kautta LocalDsNr-tulo
maarittda datasetin numeron.

Virhelahto ilmoittaa virhekoodit seuraavasti:

Bitti Kuvaus

1 LOCAL_DS_ERR: LocalDsNr ei ole sallitulla alueella (16...199)

Lisatietoja on my6s kohdassa Esimerkkejé vakiotoimintolohkojen kéyttdmisesta taa-
Juusmuuttajien vélisessé tiedonsiirrossa alkaen sivulta 355.

Paikallisen datasetin numero (LocalDsNr): INT
Datasetin sisaltdé (Data1 16B): INT
Datasetin sisaltd (Data2 32B): DINT

Virhelahto (Error): DINT
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Vertailu

EQ
(10040)

GE
(10041)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

>=

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot
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EQ
(DINT) 75
TLAL 1 msec (1)

INL

ouT OuUT(75)

N2

0,89 ps (kun kaytetaan kahta tuloa) + 0,43 ps (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetaan, suoritusaika on 13,87 ps.

Lahto (OUT) on 1, jos kaikkien kytkettyjen tulojen arvot ovat yhta suuret (IN1 =1IN2 = ...
= IN32). Muussa tapauksessa lahto on 0.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (2...32).
Tulo (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Lahtod (OUT): Looginen

GE
(DINT) 76

TLAL 1 msec (1)

IN1

ouT OuUT(76)

N2

0,89 ps (kun kaytetaan kahta tuloa) + 0,43 ps (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetdan, suoritusaika on 13,87 ps.

Lahté (OUT) on 1, jos (IN1 > IN2) & (IN2 > IN3) & ... & (IN31 > IN32). Muussa tapauk-
sessa lahto on 0.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (2...32).
Tulo (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Lahtod (OUT): Looginen
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GT
(10042)

LE
(10043)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

<=

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

GT
(DINT) 77
TLAL 1 msec (1)
INL

out ouT(77)

2

0,89 ps (kun kaytetdan kahta tuloa) + 0,43 ps (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetadan, suoritusaika on 13,87 ps.

Laht6 (OUT) on 1, jos (IN1 > IN2) & (IN2 > IN3) & ... & (IN31 > IN32). Muussa tapauk-
sessa lahtod on 0.

Kéayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (2...32).
Tulo (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Lahto (OUT): Looginen

LE
(DINT) 78

TLAL 1 msec 1)

INL

ouT 0uUT(78)

N2

0,89 ps (kun kaytetdan kahta tuloa) + 0,43 s (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetadan, suoritusaika on 13,87 ps.

Lahtd (OUT) on 1, jos (IN1 <IN2) & (IN2 < IN3) & ... & (IN31 < IN32). Muussa
tapauksessa lahté on 0.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (2...32).
Tulo (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Lahto (OUT): Looginen
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LT
(10044)

NE
(10045)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

<>

Kuva

Suoritusaika
Toiminta

Tulot

Lahdot
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LT
(DINT) 79
TLA1 1 msec 1)
INL

ouT 0ouT(79)

N2

0,89 ps (kun kaytetdan kahta tuloa) + 0,43 s (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetaan, suoritusaika on 13,87 ps.

Lahté (OUT) on 1, jos (IN1 < IN2) & (IN2 <IN3) & ... & (IN31 < IN32). Muussa
tapauksessa 1aht6 on 0.

Kéyttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (2...32).
Tulo (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Lahto (OUT): Looginen

NE
(DINT) 80
TLAL 1 msec 1)
n

0(80)

12

0,44 ys
Lahtd (O) on 1, jos |1 <> 12. Muussa tapauksessa 1&ht6 on 0.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Tulo (11, 12): INT, DINT, REAL, REAL24

Laht6 (O): Looginen
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Muunnos

BOOL_TO_DINT
(10018)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

BOOL_TO_DINT
81

TLA1 1 msec 1)
SIGN

ouT 0ouT(81)

INL

IN10

IN11

IN12

IN13

IN14

IN15

IN16

IN17

IN18

IN19

IN20

IN21

IN22

IN23

IN24

IN25

IN26

IN27

IN28

IN29

IN30

IN31

13,47 us
L&hdén (OUT) arvo on 32-bittinen kokonaislukuarvo, joka koostuu loogisten tulojen
(IN1...IN31 ja SIGN) arvoista. IN1 = bitti 0 ja IN31 = bitti 30.
Esimerkki:
INT=1,IN2=0, IN3...IN31 =1, SIGN = 1
OUT=L1rl11 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1101
SIGN IN31...IN1
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Tulo Merkkibitin tulo (SIGN): Looginen
Tulo (IN1...IN31): Looginen
Lahto Lahtd (OUT): DINT (31 bittia + merkkibitti)
BOOL_TO_INT
(10019)

Kuva BOOL_TO_INT _
TLAL 1 msec 1)
™ out 0ouT(82)
IN2
IN3
N
INS
IN6
IN7
IN8
IN9
IN10
IN11
IN12
IN13
IN14
IN15
SIGN

Suoritusaika 5,00 us

Toiminta Lahdon (OUT) arvo on 16-bittinen kokonaislukuarvo, joka koostuu loogisten tulojen

(IN1...IN15 ja SIGN) arvoista. IN1 = bitti 0 ja IN15 = bitti 14.

Esimerkki:

IN1...IN15=1,SIGN =0

ouT = 0111 1111 1111 1111
SIGN  IN15...IN1

Tulot Tulo (IN1...IN15): Looginen
Merkkibitin tulo (SIGN): Looginen

Lahdot Laht6é (OUT): DINT (15 bittia + merkkibitti)
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DINT_TO_BOOL

(10020)
Kuva DINT_TO_BOOL
TLAL 1 msec (jj
N ouT1 0OUT1(83)
ouT2 0UT2(83)
ouT3 0UT3(83)
ouT4 0UT4(83)
ouTs 0OUT5(83)
ouTe 0UT6(83)
ouT7 0OUT7(83)
ouTs 0UT8(83)
ouTe 0UT9(83)
oUTLO 0OUT10(83)
ouTLL OUT11(83)
ouTL2 0OUT12(83)
ouTI3 OUT13(83)
ouTL4 0OUT14(83)
oUTS OUT15(83)
oUTL6 OUT16(83)
ouTL7 OUT17(83)
ouTis OUT1§(83)
ouTLS 0OUT19(83)
UT20 0UT20(83)
ount 0UT21(83)
oun2 0UT22(83)
U3 0UT23(83)
ouT4 0UT24(83)
U5 0UT25(83)
ouT6 OUT26(83)
oun7 OUT27(83)
ouTs 0OUT2§(83)
U9 0UT29(83)
UT30 0UT30(83)
UL 0UT31(83)
U2 0UT32(83)
SIGN SIGN83)
Suoritusaika 11,98 ps
Toiminta Loogisten lahtojen (OUT1...0UT32) arvot muodostetaan 32-bittisesta tulon (IN) koko-
naislukuarvosta.
Esimerkki:
IN=0 111 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1100
SIGN OUT32...0UT1
Tulot Tulo (IN): DINT
Lahdot Lahté (OUT1...0UT32): Looginen

Merkkibitin lahtd (SIGN): Looginen
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DINT_TO_INT

(10021)

DINT_TO_REALn

(10023)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

275

DINT_TO_INT
84

TLA1 1 msec (1)

I

o 084

0,53 ps

Lahdoén (O) arvo on 16-bittinen kokonaislukuarvo, joka muodostetaan tulon (1) 32-bittisesta
kokonaislukuarvosta.

Esimerkit:
I (31 bittia + merkkibitti) O (15 bittia + merkkibitti)
2147483647 32767
-2147483648 -32767
0 0
Tulo (I): DINT
Lahto (O): INT
DINT_TO_REALn
(REAL) 85
TLAL 1 msec (1)
™ ouT 0UT(85)
N2

7,25 us

Lahtd (OUT) on tulon (IN) REAL/REAL24-vastine. Tulo IN1 on kokonaislukuarvo, ja tulo
IN2 on murtolukuarvo.

Jos toisen (tai kummankin) tulon arvo on negatiivinen, myds I&hdon arvo on negatiivinen.
Esimerkki (DINT...REAL):

Kun IN1 =2 ja IN2 = 3276, OUT = 2.04999.

Valitun datatyypin alueen maksimiarvo rajoittaa lahdon arvoa.

Tulo (IN1, IN2): DINT

Kayttaja valitsee |1ahdon datatyypin.
Lahtd (OUT): REAL, REAL24
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DINT_TO_REALn_SIMP
(10022)

Kuva DINT_TO_REALn_SIMP
(REAL) 86

TLA1 1 msec (1)

I

o 0(86)

SCALE
ERRC ERRC(86)

Suoritusaika 6,53 us

Toiminta Lahto (O) on tulon (I) REAL/REAL24-vastine jaettuna skaalaustulolla (SCALE).
Virhelahddn (ERRC) ilmoittamat virhekoodit on selitetty alla:

Virhekoodi Kuvaus

0 Ei virhetta

1001 Laskettu REAL/REAL24-arvo alittaa valitun datatyypin alueen mini-
miarvon. L4hto asetetaan minimiarvoon.

1002 Laskettu REAL/REAL24-arvo ylittda valitun datatyypin alueen maksi-
miarvon. Laht6 asetetaan maksimiarvoon.

1003 SCALE-tulo on 0. Lahdon arvoksi asetetaan 0.

1004 Vaara SCALE-tulo (skaalaustulon arvo on < 0, tai se ei ole kymme-
nen kerroin).

Esimerkki (DINT...REAL24):
Kun | = 205 ja SCALE = 100, I/SCALE = 205 /100 = 2.05 ja O = 2.04999.

Tulot Tulo (I): DINT
Skaalaustulo (SCALE): DINT

Lahdot Kayttaja valitsee |lahdon datatyypin.
Lahto (O): REAL, REAL24
Virhelahtd (ERRC): DINT
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INT_TO_BOOL

(10024)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

INT_TO_BOOL
87
TLA1 1 msec 1)
N out ouUTL(87)
oumn 0UT2(87)
ouTs 0UT3(87)
ouT4 0UT4(87)
ouTS OUT5(87)
ouTe 0UT6(87)
our 0oUT7(87)
ouTs 0UT8(87)
ouTo 0UTI(87)
oUTIo 0UT10(87)
ouTi1 OUT11(87)
ouT2 0UT12(87)
ouT3 0UT13(87)
ouTL4 OUT14(87)
ouTis OUT15(87)
oUTI6 OUT16(87)

SIGN SIGN(87)

4,31 s

277

Loogisten lahtojen (OUT1...OUT16) arvot muodostetaan 16-bittisesta tulon (IN) koko-

naislukuarvosta.
Esimerkki:
IN=0111 1111 1111 1111

iy T32...0UT1
SIGNOU 32...0U

Tulo (IN): INT

Lahtd (OUT1...0UT16): Looginen
Merkkibitin 1ahtd (SIGN): Looginen
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INT_TO_DINT
(10025)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot
Lahdot

REAL_TO REAL24

(10026)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot
Lahdot

INT_TO_DINT
88

TLA1 1 msec 1)

1
o 0(88)

0,33 us

Lahdoén (O) arvo on 32-bittinen kokonaislukuarvo, joka muodostetaan tulon (1) 16-

bittisestad kokonaislukuarvosta.

| (o]
32767 32767
-32767 -32767
0 0

Tulo (I): INT

Laht (O): DINT

REAL TO_REAL24
89

TLAL 1 msec (1)
1

o 0(89)

1,35 us

L&htd (O) on REAL-tulon (I) REAL24-vastine.
Datatyypin maksimiarvo rajoittaa lahdon arvoa.
Esimerkki:

| = 0000 0000 0010 0110 1111 1111 1111 1111
Murtolukuarvo

Kokonaislukuarvo

O =0010 0110 1111 1111 1111 1111 0000 0000
Murtolukuarvo

Kokonaislukuarvo

Tulo (1): REAL
Lahtd (O): REAL24

Vakiotoimintolohkot



REAL24_TO_REAL

(10027)

REALn_TO_DINT

(10029)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

REAL24_TO_REAL
90

TLA1 1 msec 1)

1,20 ps

Lahto (O) on REAL24-tulon (1) REAL-vastine.
Datatyypin alueen maksimiarvo rajoittaa lahdon arvoa.

Esimerkki:

I=0010 0110 1111 1111 1111 1111 0000 0000

I
o

0(90)

Kokonaislukuarvo

O = 0000 0000 0010 0110 1111 1111 1111 1111

Murtolukuarvo

Kokonaislukuarvo

Tulo (1): REAL24
Lahts (O): REAL

Murtolukuarvo

REALn_TO_DINT
(REAL) 91

TLA1 1 msec (1)

6,45 us

I
o1

02

01091

291

279

Laht6 (O) on REAL/REAL24-tulon (I) 32-bittinen kokonaislukuvastine. L&htd O1 on

kokonaislukuarvo, ja 18hté O2 on murtolukuarvo.
Datatyypin alueen maksimiarvo rajoittaa lahdon arvoa.

Esimerkki (REAL ...DINT):

Kun | = 2.04998779297, O1 = 2 ja O2 = 3276.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Tulo (1): REAL, REAL24

Lahts (01, 02): DINT

Vakiotoimintolohkot
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REALn_TO_DINT_SIMP
(10028)

Kuva RHALNn_TO_DINT_SIMP
(REAL) 2

TLAL 1 msec (1)

1
o 0(92)

SCALE ERRC(92)

ERRC

Suoritusaika 5,54 us

Toiminta Lahto (O) on REAL/REAL24-tulon (1) 32-bittinen kokonaislukuvastine kerrottuna skaala-
ustulolla (SCALE).

Virhelahddn (ERRC) ilmoittamat virhekoodit on selitetty alla:

Virhekoodi Kuvaus

0 Ei virhetta

1001 Laskettu kokonaislukuarvo alittaa minimiarvon. Lahtd asetetaan
minimiarvoon.

1002 Laskettu kokonaislukuarvo ylittdéd maksimiarvon. Lahto asetetaan
maksimiarvoon.

1003 Skaalaustulo on 0. Lahdon arvoksi asetetaan 0.

1004 Vaara skaalaustulo (skaalaustulon arvo on < 0, tai se ei ole kymmenen
kerroin).

Esimerkki (REAL ...DINT):
Kun | = 2.04998779297 ja SCALE = 100, O = 204.

Tulot Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Tulo (I): REAL, REAL24
Skaalaustulo (SCALE): DINT

Lahdét Lahts (O): DINT
Virhelahtd (ERRC): DINT

Vakiotoimintolohkot



Laskuri

CTD
(10047)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

CTD
93

TLAL 1 msec (1)

0,92 us

LD
(e%

v©3)

>CD

Q93)

Q
2%

281

Laskurilahdon (CV) arvo pienenee yhdelld, jos laskuritulon (CD) arvo muuttuu 0 > 1 ja
kuorman tulon (LD) arvo on 0. Jos kuorman tulon arvo on 1, esiasetustulon (PV) arvo
tallennetaan laskurilahdon (CV) arvoksi. Jos laskurildhtd on saavuttanut minimiarvonsa

(-32768), se sailyy muuttumattomana.

Tilalahto (Q) on 1, jos laskurildahddn (CV) arvo < 0.

Esimerkki:

LD (o] PV Q CVed (47)

0 1->0 10 0 5 5

0 0->1 10 0 5 5-1=4
1 1->0 -2 1 4 -2

1 0->1 1 0 -2 1

0 0->1 5 1 1 1-1=0
1 1->0 -32768 1 0 -32768
0 0->1 10 1 -32768 -32768

CV¢q On edellisen jakson laskurin lahtéarvo.

Kuorman tulo (LD): Looginen
Laskuritulo (CD): Looginen
Esiasetustulo (PV): INT

Laskurilahto (CV): INT
Tilalahtd (Q): Looginen
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CTD_DINT
(10046)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta
Tulot
Lahdot
CTU
(10049)
Kuva

Suoritusaika

CTD_DINT

94

TLA1 1 msec

@)

0,92 us

LD

>CD

PV

cv

Q

Laskurilahddn (CV) arvo pienenee yhdell3, jos laskuritulon (CD) arvo muuttuu 0 > 1 ja
kuorman tulon (LD) arvo on 0. Jos kuorman tulon (LD) arvo on 1, esiasetustulon (PV)
arvo tallennetaan laskurilahdon (CV) arvoksi. Jos laskurilahtdé on saavuttanut minimiar-

vonsa (-2147483648), se sailyy muuttumattomana.
Tilalahto (Q) on 1, jos laskurildhddn (CV) arvo < 0.

Esimerkki:

LD CcD PV Q CVeq CVv

0 1->0 10 0 5 5

0 0->1 10 0 5 5-1=4

1 1->0 -2 1 4 -2

1 0->1 1 0 -2 1

0 0->1 5 1 1 1-1=0

1 1->0 -2147483648 |1 0 -2147483648
0 0->1 10 1 -2147483648 | -2147483648

CVgq On edellisen jakson laskurin 1ahtbarvo.

Kuorman tulo (LD): Looginen

Laskuritulo (CD): Looginen
Esiasetustulo (PV): DINT

Laskurilahtoé (CV): DINT
Tilalahto (Q): Looginen

CTu

95

TLAL 1 msec

)

0,92 us

>CU

PV
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Toiminta

Tulot

Lahdot

CTD_DINT

(10048)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

283

Laskurilahdon (CV) arvo suurenee yhdella, jos laskuritulon (CU) arvo muuttuu 0 -> 1 ja
nollaustulon (R) arvo on 0. Jos laskurilahté on saavuttanut maksimiarvonsa (32767), se
sailyy muuttumattomana.

Laskurilahto (CV) asettuu takaisin nollaan, jos nollaustulo (R) on 1.
Tilaldhtd (Q) on 1, jos laskurildhdén (CV) arvo > esiasetustulon (PV) arvo.

Esimerkki:

R cu PV Q CVqq cv

0 1->0 20 0 10 10

0 0->1 1 1 10 10+1=11
1 1->0 20 0 1 0

1 0->1 5 0 0 0

0 0->1 20 0 0 0+1=1

0 0->1 30 1 32767 32767
CV¢q On edellisen jakson laskurin 1ahtbarvo.

Laskuritulo (CU): Looginen
Nollaustulo (R): Looginen
Esiasetustulo (PV): INT

Laskurilahto (CV): INT
Tilalahté (Q): Looginen

CTU_DINT
9%

TLAL 1 msec (1)

>CU
o QV(96)

R

Q(96)

Q
2

0,92 us

Laskurilahddén (CV) arvo suurenee yhdella, jos laskuritulon (CU) arvo muuttuu 0 -> 1 ja
nollaustulon (R) arvo on 0. Jos laskurilahtd on saavuttanut maksimiarvonsa (2147483647),
se sailyy muuttumattomana.

Laskurilahté (CV) asettuu takaisin nollaan, jos nollaustulo (R) on 1.
Tilalahtd (Q) on 1, jos laskurilahddn (CV) arvo > esiasetustulon (PV) arvo.

Esimerkki:

R Ccu PV Q CVeq cv

0 1->0 20 0 10 10

0 0->1 1 1 10 10+1=11
1 1->0 20 0 1 0

1 0->1 5 0 0 0

0 0->1 20 0 0 0+1=1

0 0->1 30 1 2147483647 | 2147483647
CV¢q On edellisen jakson laskurin 1ahtéarvo.
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Tulot
Lahdot
CTUD
(10051)
Kuva

Suoritusaika

Laskuritulo (CU): Looginen
Nollaustulo (R): Looginen
Esiasetustulo (PV): DINT

Laskurilahté (CV): DINT
Tilalaht6 (Q): Looginen

CTuD

97

TLAL 1 msec

@)

>CU

>CD

R

LD

PV

QU
QD

aven

QUE7)

QD(97)

1,40 us

Vakiotoimintolohkot
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Toiminta Laskurilahdon (CV) arvo suurenee yhdella, jos laskuritulon (CU) arvo muuttuu 0 -> 1 ja
nollaustulon (R) arvo on 0 ja kuorman tulon (LD) arvo on 0.

Laskurilahddn (CV) arvo pienenee yhdella, jos laskuritulon (CD) arvo muuttuu 0 -> 1 ja
kuorman tulon (LD) arvo on 0 ja nollaustulon (R) arvo on 0.

Jos kuorman tulon (LD) arvo on 1, esiasetustulon (PV) arvo tallennetaan laskurilahdén
(CV) arvoksi.

Laskurilaht6é (CV) asettuu takaisin nollaan, jos nollaustulo (R) on 1.

Jos laskurilahto on saavuttanut minimi- tai maksimiarvonsa (-32768 tai +32767), se sailyy
muuttumattomana, kunnes se nollataan (R) tai kuorman tulon (LD) arvoksi asetetaan 1.

Yl6slaskurin tilalahtd (QU) on 1, jos laskurilahdén (CV) arvo > esiasetustulon (PV) arvo.
Alaslaskurin tilalahtoé (QD) on 1, jos laskurilahdén (CV) arvo < 0.

Esimerkki:

Ccu CcD R LD PV Qu QD CVeqq cv
0->0 |0->0 0 0 2 0 1 0 0

0->0 |0->0 0 1 2 1 0 0 2

0->0 |0->0 1 0 2 0 1 2 0

0->0 |0->0 1 1 2 0 1 0 0

0->0 |0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
0->0 |1->1 0 1 2 1 0 -1 2

0->0 |1->1 1 0 2 0 1 2 0

0->0 |1->1 1 1 2 0 1 0 0

0->1 |1->0 0 0 2 0 0 0 0+1=1
1>1 (0->0 0 1 2 1 0 1 2

1->1 |0->0 1 0 2 0 1 2 0

1->1 (0->0 1 1 2 0 1 0 0

1->1 |0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
1>1 [1->1 0 1 2 1 0 -1 2

1->1 [1->1 1 0 2 0 1 2 0

1>1 [1->1 1 1 2 0 1 0

CVgq on edellisen jakson laskurin I&ht6arvo.

Tulot Yléslaskurin tulo (CU): Looginen
Alaslaskurin tulo (CD): Looginen
Nollaustulo (R): Looginen
Kuorman tulo (LD): Looginen
Esiasetustulo (PV): INT

Lahdot Laskurilahto (CV): INT
Yloslaskurin tilalahtd (QU): Looginen
Alaslaskurin tilalahtd (QD): Looginen
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CTUD_DINT

(10050)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

CTUD_DINT
98
TLAL 1 msec (1)
>CU
o v(e8)
>CD
o] QE8)

R
® QD(98)

LD

PV

1,40 us
Laskurilahdon (CV) arvo suurenee yhdella, jos laskuritulon (CU) arvo muuttuu 0 -> 1 ja
nollaustulon (R) arvo on 0 ja kuorman tulon (LD) arvo on 0.

Laskurilahdon (CV) arvo pienenee yhdella, jos laskuritulon (CD) arvo muuttuu 0 -> 1 ja
kuorman tulon (LD) arvo on 0 ja nollaustulon (R) arvo on 0.

Jos laskurilahtd on saavuttanut minimi- tai maksimiarvonsa (-2147483648 tai
+2147483647), se sailyy muuttumattomana, kunnes se nollataan (R) tai kuorman tulon
(LD) arvoksi asetetaan 1.

Jos kuorman tulon (LD) arvo on 1, esiasetustulon (PV) arvo tallennetaan laskurildahdon
(CV) arvoksi.

Laskurilaht6é (CV) asettuu takaisin nollaan, jos nollaustulo (R) on 1.
Yloslaskurin tilalahtoé (QU) on 1, jos laskurilahdén (CV) arvo > esiasetustulon (PV) arvo.
Alaslaskurin tilalahtd (QD) on 1, jos laskurilahddn (CV) arvo < 0.

Esimerkki:

Ccu cD R LD PV Qu QD CVed cv
0->0 |(0->0 0 0 2 0 1 0 0

0->0 |(0->0 0 1 2 1 0 0 2

0->0 |(0->0 1 0 2 0 1 2 0

0->0 |(0->0 1 1 2 0 1 0 0

0->0 |0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
0->0 |[1->1 0 1 2 1 0 -1 2

0->0 |1->1 1 0 2 0 1 2 0

0->0 |[1->1 1 1 2 0 1 0 0

0->1 (1->0 0 0 2 0 0 0 0+1=1
1->1 |0->0 0 1 2 1 0 1 2

1->1 (0->0 1 0 2 0 1 2 0

1->1 |0->0 1 1 2 0 1 0 0

1>1 (0->1 0 0 2 0 1 0 0-1=-1
1->1 |[1->1 0 1 2 1 0 -1 2

1->1 |[1->1 1 0 2 0 1 2 0

1->1 [1->1 1 1 2 0 1 0

CVgq 0n edellisen jakson laskurin I&ht6arvo.
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Tulot Yloslaskurin tulo (CU): Looginen
Alaslaskurin tulo (CD): Looginen
Nollaustulo (R): Looginen
Kuorman tulo (LD): Looginen
Esiasetustulo (PV): DINT

Lahdot Laskurilahto (CV): DINT
Yl6slaskurin tilalahtd (QU): Looginen
Alaslaskurin tilalahtd (QD): Looginen
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Reuna ja bistabiili

FTRIG
(10030)
Kuva FTRIG
99
TLAL 1 msec 1)
>CLK o Q99)
Suoritusaika 0,38 us
Toiminta Lahto (Q) asettuu yhteen, kun kellotulon (CLK) arvo muuttuu yhdesta nollaan. Lahto
asettuu takaisin nollaan, kun lohko suoritetaan seuraavan kerran. Muussa tapauksessa
1&htd on 0.
CLKedeIIinen CLK Q
0 0 0
0 1 0
1 0 1 (yhden suoritusjakson ajan; palaa nollaan
seuraavalla suorituskerralla)
1 1 0
CLKcdellinen ON edellisen jakson lahtbarvo.
Tulot Kellotulo (CLK): Looginen
Lahdot Laht6 (Q): Looginen
RS
(10032)
Kuva RS
46
TLAL 1 msec (1)

S
o QL6)

R1

Suoritusaika 0,38 us

Vakiotoimintolohkot



RTRIG
(10031)

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

289

Lahtd (Q1) on 1, jos asetustulo (S) on 1 ja nollaustulon (R1) arvo on 0. Lahto sailyttaa
edellisen tilansa, jos seka asetustulon (S) etta nollaustulon (R1) arvo on 0. Lahtd on 0,
jos nollaustulo on 1.

Totuustaulukko:

S R1 Q1edellinen Q1
0 0 0 0
0 0 1 1
0 1 0 0
0 1 1 0
1 0 0 1
1 0 1 1
1 1 0 0
1 1 1 0
Qegeliinen ON edellisen jakson l&htbarvo.

Asetustulo (S): Looginen

Nollaustulo (R1): Looginen

Lahtd (Q1): Looginen

RTRIG

47

TLA1 1 msec

@)

>CLK

0,38 ps

Q

Q47)

Lahto (Q) asettuu yhteen, kun kellotulon (CLK) arvo muuttuu nollasta yhteen. Lahto
asettuu takaisin nollaan, kun lohko suoritetaan seuraavan kerran. Muussa tapauksessa

1aht6 on 0.
CLKcgellinen CLK Q
0 0 0
0 1 1
1 0 0
1 1 0
CLKcdellinen ©N edellisen jakson lahtdarvo.

Huomaa: Lahdoén (Q) arvo asettuu yhteen 1, kun lohko on suoritettu ensimmaisen kerran
uudelleenkaynnistyksen (kylma) jalkeen ja kellotulon (CLK) arvo on 1. Muussa tapauk-
sessa lahto on aina 0, kun kellotulo on 1.

Kellotulo (CLK): Looginen

Lahto (Q): Looginen
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SR
(10033)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

SR
48

TLA1 1 msec (1)
S1

o Que8)

R

0,38 us

Lahto (Q1) on 1, jos asetustulo (S1) on 1. Lahto sailyttda edellisen tilansa, jos seka
asetustulon (S1) etté nollaustulon (R) tila on 0. L&ht6 on 0, jos asetustulo on 0 ja
nollaustulo on 1.

Totuustaulukko:

$1 R Q1edellinen Q1
0 0 0 0

0 0 1 1

0 1 0 0

0 1 1 0

1 0 0 1

1 0 1 1

1 1 0 1

1 1 1 1
Q1¢gelinen ©n edellisen jakson l&htoarvo.

Asetustulo (S1): Looginen
Nollaustulo (R): Looginen

Lahto (Q1): Looginen

Vakiotoimintolohkot



Laajennukset

FIO_01_slot1

(10084)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

291

FIO_01_slot1

49
TLAL 1 msec (1)
DIO1 conf o DI1(49)
DIO2 conf on DI2(49)
DIO3 conf o5 DI3(49)
DIO4 conf o DI4(49)
pot Error Error(49)
D02
D03
D04
RO1
RO2

8,6 us

Lohko ohjaa taajuusmuuttajan ohjausyksikdn korttipaikkaan 1 asennetun digitaalisen 1/
O-laajennuksen FIO-01 neljaa digitaalituloa/-1ahtda (DIO1...DIO4) ja kahta relelahtoa
(RO1, RO2).

Lohkon DIOx conf -tulon tila maaraa, onko FIO-01:n vastaava DIO tulo vai laht6 (0 =
tulo, 1 = 18htd). Jos DIO on Iaht6, sen tila maaraytyy lohkon DOx-tulon mukaan.

Tulot RO1 ja RO2 maaraavat FIO-01:n releldhtdjen tilan (0 = jannitteetdn, 1 = jannitteel-
linen).

DIx-lahdét osoittavat digitaalitulojen/-1ahtojen tilan.

Digitaalitulon/-I1&ahddn tilan valinta (DIO1 conf ... DIO4 conf): Looginen

Digitaalilahdon tilan valinta (DO1...DO4): Looginen
Releldhddn tilan valinta (RO1, RO2): Looginen

Digitaalitulon/-Iahdon tila (DI1...DI4): Looginen
Virhelahto (Error): DINT (0 = Ei virhettd; 1 = Sovellusohjelman muisti tdynna)

Vakiotoimintolohkot
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FIO_01_slot2
(10085)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

FIO_01_slot2

50
TLAL 1 msec 1)
DIO1 conf on DIL(50)
DIO2 conf on DI2(50)
DIO3 conf o5 DI3(50)
DIO4 conf o DI4(50)
pot Error Error(50)
D02
DO3
DO4
RO1
RO2

8,6 us

Lohko ohjaa taajuusmuuttajan ohjausyksikon korttipaikkaan 2 asennetun digitaalisen 1/
O-laajennuksen FIO-01 neljaa digitaalituloa/-lahtda (DIO1...DIO4) ja kahta relelahtda
(RO1, RO2).

Lohkon DIOx conf -tulon tila maaraa, onko FIO-01:n vastaava DIO tulo vai Iaht6 (0 =
tulo, 1 = 18ht6). Jos DIO on 18ht6, sen tila maaraytyy lohkon DOx-tulon mukaan.

Tulot RO1 ja RO2 maaraavat F10-01:n releldhtdjen tilan (0 = jannitteetdn, 1 = jannitteel-
linen).

Dix-1ahdét osoittavat digitaalitulojen/-lahtdjen tilan.

Digitaalitulon/-lahddn tilan valinta (DIO1 conf ... DIO4 conf): Looginen

Digitaalilahdon tilan valinta (DO1...DO4): Looginen
Relelahddn tilan valinta (RO1, RO2): Looginen

Digitaalitulon/-lahdon tila (DI1...DI4): Looginen
Virhelahto (Error): DINT (0 = Ei virhettd; 1 = Sovellusohjelman muisti tdynna)
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FIO_11_Al_slot1

(10088)
Kuva FIO_11_AI_slot1
TLAL 1 msec (51;
Al filt gain ALt mode Al1 mode(51)
ALl Min ALl Al1(51)
AI1 Max Al scoled Al scaled(51)
Al1 Min scale AL2 modie AI2 mode(51)
Al1 Max saale 2 AI2(51)
AlL2 filt gain AL sled AL2 scaled(51)
AI2 Min AL3 mode AI3 mode(51)
AI2 Max Al AI3(51)
AI2 Min scale A3 scoled AI3 saaled51)
AI2 Max saale o Error(51)
A3 filt gain
AI3 Min
AI3 Max
AI3 Min scale
AI3 Max saale
Suoritusaika 11,1 ps
Toiminta Lohko ohjaa taajuusmuuttajan ohjausyksikén korttipaikkaan 1 asennetun analogisen I/

O-laajennuksen FIO-11 kolmea analogiatuloa (Al1...Al3).

Lohko lahettaa jokaisen analogiatulon skaalaamattomat (Alx) ja skaalatut (Alx scaled)
oloarvot. Skaalaus perustuu alueiden Alx min ... Alx max ja Alx min scale ... Alx max scale
véliseen suhteeseen.

Arvon Alx Min on oltava pienempi kuin Alx Max; Alx Max Scale voi olla suurempi tai
pienempi kuin Alx Min Scale.

Alx Min Scale < Alx Max Scale Alx scaled
32768+
Alx Max Scale +— - - - .
> | |
b | |
A1Vitai 2 | |
-22 mA 5 ! !
i i 7 | | Alx [V tai mA]
| | >:(?> 11V tai
I I 22 mA
| | s
I I x
' / — — — Alx Min Scale
-32768 1
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Tulot

Lahdot

Alx Min Scale > Alx Max Scale Alx scaled

- 32768

- — — — Alx Min Scale

22 mA

Alx [V tai mA]

-1V tai
-22 mA

UIN XI- = = = =

>
x .
=z 11Vt
Q
x
i
|
|
|
|

Alx Max Scale +~ - - - -\

T -32768

Alx filt gain -tulot maaraavat kunkin tulon suodatusajan seuraavasti:

Alx filt gain | Suodatusaika | Huomautukset

Ei suodatusta

125 us Suositeltu asetus
250 ps
500 s
1ms

2ms

4ms
7,9375 ms

N oo~~~ |O

Alx mode -1ahdét osoittavat, onko vastaava tulo jannite- (0) vai virtatulo (1). Virta-/
jannitetulo valitaan FIO-11-laajennuksen laitekytkimilla.

Analogisen tulosuotimen vahvistuksen valinta (Al1 filt gain ... Al3 filt gain): INT
Tulosignaalin minimiarvo (Al1 Min ... Al3 Min): REAL (> -11V tai -22 mA)
Tulosignaalin maksimiarvo (Al1 Max ... Al3 Max): REAL (< 11V tai 22 mA)
Skaalatun lahtésignaalin minimiarvo (Al1 Min scale ... Al3 Min scale): REAL
Skaalatun lahtdsignaalin maksimiarvo (Al1 Min scale ... AI3 Min scale): REAL

Analogiatulon tila (virta tai jannite) (Al1 mode ... Al3 mode): Looginen
Analogiatulon arvo (Al1 ... Al3): REAL

Analogiatulon skaalattu arvo (Al1 scaled ... Al3 scaled): REAL

Virhelahto (Error): DINT (0 = Ei virhettd; 1 = Sovellusohjelman muisti tdynna)
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FIO_11_Al_slot2

(10089)
Kuva FIO_11_AL slot2
TLAL 1 msec (51)
ALl filt gain ALL mode Al1 mode(52)
ALl Min Al Al1(52)
All Max ALl scaled All saled52)
Al1 Min scale A2 mode AI2 mode(52)
All Max saale A AI2(52)
AL2 filt gain AL2 scaled A2 saled52)
AI2 Min AL3 mode AI3 mode(52)
AI2 Max A3 AI3(52)
AI2 Min scale AL scaled AI3 saled(52)
AI2 Max saale Error Error(52)
AL3 filt gain
AI3 Min
AI3 Max
AI3 Min scale
AI3 Max saale
Suoritusaika 11,1 ps
Toiminta Lohko ohjaa taajuusmuuttajan ohjausyksikén korttipaikkaan 2 asennetun analogisen I/

O-laajennuksen FIO-11 kolmea analogiatuloa (Al1...Al3).

Lohko lahettaa jokaisen analogiatulon skaalaamattomat (Alx) ja skaalatut (Alx scaled)
oloarvot. Skaalaus perustuu alueiden Alx min ... Alx max ja Alx min scale ... Alx max scale
véliseen suhteeseen.

Arvon Alx Min on oltava pienempi kuin Alx Max; Alx Max Scale voi olla suurempi tai
pienempi kuin Alx Min Scale.

Alx Min Scale < Alx Max Scale Alx scaled
32768+
Alx Max Scale +— - - - .
> o
A1Vitai 2 | |
-22 mA 5 ! !
i i 7 | | Alx [V tai mA]
| | >:(?> 11V tai
I I 22 mA
| | s
I I x
' / — — — Alx Min Scale
-32768 1
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Tulot

Lahdot

Alx Min Scale > Alx Max Scale Alx scaled

- 32768

- — — — Alx Min Scale

22 mA

Alx [V tai mA]

-1V tai
-22 mA

UIN XI- = = = =

>
x .
=z 11Vt
Q
x
i
|
|
|
|

Alx Max Scale +~ - - - -\

T -32768

Alx filt gain -tulot maaraavat kunkin tulon suodatusajan seuraavasti:

Alx filt gain | Suodatusaika | Huomautukset

Ei suodatusta

125 us Suositeltu asetus
250 ps
500 s
1ms

2ms

4ms
7,9375 ms

N oo~~~ |O

Alx mode -1ahdét osoittavat, onko vastaava tulo jannite- (0) vai virtatulo (1). Virta-/
jannitetulo valitaan FIO-11-laajennuksen laitekytkimilla.

Analogisen tulosuotimen vahvistuksen valinta (Al1 filt gain ... Al3 filt gain): INT
Tulosignaalin minimiarvo (Al1 Min ... Al3 Min): REAL (> -11 V tai -22 mA)
Tulosignaalin maksimiarvo (Al1 Max ... Al3 Max): REAL (< 11 V tai 22 mA)
Skaalatun lahtésignaalin minimiarvo (Al1 Min scale ... Al3 Min scale): REAL
Skaalatun lahtdsignaalin maksimiarvo (Al1 Min scale ... AI3 Min scale): REAL

Analogiatulon tila (virta tai jannite) (Al1 mode ... Al3 mode): Looginen
Analogiatulon arvo (Al1 ... Al3): REAL

Analogiatulon skaalattu arvo (Al1 scaled ... Al3 scaled): REAL

Virhelahto (Error): DINT (0 = Ei virhettd; 1 = Sovellusohjelman muisti tdynna)
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FIO_11_AO_slot1

(10090)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

297

FIO_11_AO_slotl
53

TLAL 1 msec (1)
AO Min
20 AO(53)
AO Max
Error Error(53)

AO Min Scale

AO Max Scale

AO scaled

4,9 us
Lohko ohjaa taajuusmuuttajan ohjausyksikdn korttipaikkaan 1 asennetun analogisen I/
O-laajennuksen FIO-11 analogialahtéa (AO1).

Lohko muuntaa tulosignaalin (AO scaled) analogialahtéa ohjaavaksi 0...20 mA:n
signaaliksi (AO). Tuloalue AO Min Scale ... AO Max Scale vastaa virtasignaalialuetta

AO Min ... AO Max.
Arvon AO Min Scale on oltava pienempi kuin AO Max Scale; AO Max voi olla suurempi
tai pienempi kuin AO Min.

AO Min < AO Max AO [mA]

20
AO Max+- - - -—-

|

|
|
|
|
|
|

AO scaled

-32768 32768

9]eOS UIN OV - -
[e0S XN OV + — — —
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AO Min > AO Max AO [mA]

. 0 i : AO scaled
-32768 0 > 32768
(@)
<
Q
x
7]
Q
Q
(O]
Tulot Minimivirtasignaali (AO Min): REAL (0...20 mA)

Maksimivirtasignaali (AO Max): REAL (0...20 mA)
Minimitulosignaali (AO Min Scale): REAL
Maksimitulosignaali (AO Max Scale): REAL
Tulosignaali (AO scaled): REAL

Lahdot Analogialahdon virta-arvo (AO): REAL
Virhelahto (Error): DINT (0 = Ei virhettd; 1 = Sovellusohjelman muisti tdynna)

FIO_11_AO_slot2

(10091)
Kuva FIO_11_AO_slot2
54
TLAL 1 msec 1)
AO Min o A0(54)
AO Max Error Error(54)

AO Min Scale

AO Max Scale

AO scaled

Suoritusaika 4,9 us
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Lohko ohjaa taajuusmuuttajan ohjausyksikon korttipaikkaan 2 asennetun analogisen I/

Toiminta
O-laajennuksen FIO-11 analogialahtéa (AO1).
Lohko muuntaa tulosignaalin (AO scaled) analogialahtéa ohjaavaksi 0...20 mA:n
signaaliksi (AO). Tuloalue AO Min Scale ... AO Max Scale vastaa virtasignaalialuetta
AO Min ... AO Max.
Arvon AO Min Scale on oltava pienempi kuin AO Max Scale; AO Max voi olla suurempi
tai pienempi kuin AO Min.
AO Min < AO Max AO [mA]
20+
AO Max-f..
| |
| |
/ I I
; S - AOMin | :
| I
: : 0 : | AO scaled
-32768 > 0 > 32768
(@] (@)
= =
5 L
%)
8 g
@ o)
AO Min > AO Max AO [mA]
20—+
; ~T — — — - AO Min
NG
| |
! : ¥
: | AOMax+ - ---> . .
l I 0 f I AQO scaled
-32768 > 0 > 32768
(@) (@)
= =<
5 %
%)
§ g
o o
Tulot Minimivirtasignaali (AO Min): REAL (0...20 mA)
Maksimivirtasignaali (AO Max): REAL (0...20 mA)
Minimitulosignaali (AO Min Scale): REAL
Maksimitulosignaali (AO Max Scale): REAL
Tulosignaali (AO scaled): REAL
Lahdot Analogialdhdén virta-arvo (AO): REAL

Virhelahto (Error): DINT (0 = Ei virhettd; 1 = Sovellusohjelman muisti tdynna)
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FIO_11_DIO_slot1
(10086)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

FIO_11_DIO_slotl
55
TLAL 1 msec (1)
DIO1 conf
oit DI1(55)
DIO2 conf
oR DI2(55)
Do1
Error Error(55)
D02
DI1 filt gain
DI2 filt gain

6,0 us
Lohko ohjaa taajuusmuuttajan ohjausyksikén korttipaikkaan 1 asennetun digitaalisen 1/
O-laajennuksen FIO-11 kahta digitaalituloa/-1aht6a (DIO1, DIO2).

Lohkon DIOx conf -tulon tila maaraa, onko FIO-11:n vastaava DIO tulo vai 1&ht6 (0 = tulo,
1 = lahtd). Jos DIO on I18hto, sen tila maaraytyy lohkon DOx-tulon mukaan.

DIx-lahd6t osoittavat digitaalitulojen/-lahtdjen tilan.
Dix filt gain -tulot maaraavat kunkin tulon suodatusajan seuraavasti:

DIx filt gain | Suodatusaika
0 7,5 us

1 195 ps

2 780 us

3 4,680 ms

Digitaalitulon/-l&hddn tilan valinta (DIO1 conf, DIO2 conf): Looginen
Digitaalilahdén tilan valinta (DO1...DO2): Looginen
Digitaalisen tulosuotimen vahvistuksen valinta (D11 filt gain, DI2 filt gain): INT

Digitaalitulon/-lahdon tila (D11, DI2): Looginen
Virhelahto (Error): DINT (0 = Ei virhettd; 1 = Sovellusohjelman muisti tdynna)

Vakiotoimintolohkot



FIO_11_DIO_slot2

(10087)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot
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FIO_11_DIO_slot2
56

TLAL 1 msec (1)
DIO1 conf

oit DI1(56)
DIO2 conf

o1 DI2(56)
DO1

Error Error(56)

D02
DI1 filt gain
DI2 filt gain

6,0 us
Lohko ohjaa taajuusmuuttajan ohjausyksikdn korttipaikkaan 2 asennetun digitaalisen 1/
O-laajennuksen FIO-11 kahta digitaalituloa/-1daht6a (DIO1, DI02).

Lohkon DIOx conf -tulon tila maaraa, onko FIO-11:n vastaava DIO tulo vai 1aht6 (0 = tulo,
1 =138ht6). Jos DIO on 1ahtd, sen tila maaraytyy lohkon DOx-tulon mukaan.

DIx-lahd6t osoittavat digitaalitulojen/-lahtdjen tilan.
Dix filt gain -tulot maaraavat kunkin tulon suodatusajan seuraavasti:

DIx filt gain | Suodatusaika
0 7,5 us

1 195 ps

2 780 s

3 4,680 ms

Digitaalitulon/-I&hddn tilan valinta (DIO1 conf, DIO2 conf): Looginen
Digitaalildhddn tilan valinta (DO1...DO2): Looginen

Digitaalisen tulosuotimen vahvistuksen valinta (DI1 filt gain, DI2 filt gain): INT
Digitaalitulon/-lahdon tila (DI1, DI2): Looginen

Virhelaht6 (Error): DINT (0 = Ei virhettd; 1 = Sovellusohjelman muisti tdynna)
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Takaisinkytkenta ja algoritmit

CYCLET

(10074)

DATA CONTAINER

(10073)

Kuva

Suoritusaika
Toiminta
Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

CYCLET
58

TLA1 1 msec 1)

out

oUT(58)

0,00 ps

Lahto (OUT) on CYCLET-toimintolohkon aikataso.

Lahtd (OUT): DINT. 1 = 1 us

OUT(59)

DATA CONTAINER|
(DINT) 59
TLAL 1 msec (1)

out
0,00 ps

Lahtoé (OUT) on matriisidatalaht®, jonka arvo on 1...99. Matriisia voi kayttaa XTAB- ja
YTAB-taulukkojen (lohko FUNG-1V sivulla303) matriisitiedoilla. Matriisi maaritetdan
valitsemalla DriveSPC-tydkalun lahtdnastalla Define Pin Array Data. Jokaisen matriisin
arvon taytyy olla erillisella rivilla Tiedot voidaan myds lukea *.arr-tiedostosta.

Esimerkki:

DATA CONTARNER
(REALY *

TLAT 1) rreiee [£1]

Array Data (REAL x|

(=1,

. IWugmlrest off Dt llmers 15

Sgrary Dot [lmeret: ﬁ ; -

Wi It e E f
R ns

ol s e 0
W67 0T ns
0

Fiead £t from Fie |
d
o | Corcel |

Kayttaja valitsee tulon datatyypin ja koordinaattiparien maaran.
Lahto (OUT): DINT, INT, REAL tai REAL24
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(10072)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

303

FUNG-1V
(DINT) 60

TLAL1 1 msec (1)
BAL

v Y(60)

BALREF

BALREFO(60)

BALREFO
X

ERROR ERROR(60)

XTAB

YTAB

9,29 us

Tiettya tuloa (X) vastaava lahto (Y) lasketaan interpoloimalla lineaarisesti kayttaen
paloittain lineaarista funktiota.

Y =Y+ (X - X)) (Yiert = Yi) I (Kt - X)
Paloittain lineaarinen funktio maéaritelladn X- ja Y-vektoritaulukkojen (XTAB ja YTAB)
avulla. Jokaista XTAB-taulukon X-arvoa vastaa YTAB-taulukossa oleva Y-arvo. XTAB-

ja YTAB-taulukoiden arvojen on oltava nousevassa jarjestyksessa (pienimmasta
suurimpaan).

XTAB- ja YTAB-arvot maaritetdan DriveSPC-tydkalun avulla..

Y4 pommm e :
Y3 --mmeea o : : X-taulukko [Y-taulukko
InterpoloituY - - - |- ----------- /o I (XTAB) (YTAB)
Lo ; X Y7
Rl S R V2
! Lo : X3 Y3
X1 X2 T X3 X4~ X9 Y9

Stabilointitoiminto (BAL) mahdollistaa l&htésignaalille ulkoisen ohjeen seuraamisen ja
takaa tasaisen paluun normaalitoimintaan. Jos BAL-tulon arvoksi asetetaan 1, [aht0 Y
asettuu stabilointiohjeen tulon (BALREF) arvoon. Tata Y-arvoa vastaava X-arvo lasketaan
lineaarisen interpoloinnin avulla, ja stabilointiohjeen 1&ht6 (BALREFO) osoittaa sen.

Jos X-tulo on XTAB-taulukon maaritteleman alueen ulkopuolella, Y-lahto asettuu YTAB-
taulukon suurimpaan tai pienimpaan arvoon.

Jos BALREF on YTAB-taulukon maaritteleman alueen ulkopuolella, kun stabilointi akti-
voidaan (BAL: 0 -> 1), Y-Iahto asettuu BALREF-tulon arvoon ja BALREFO-lahto asettuu
XTAB-taulukon suurimpaan tai pienimpaan arvoon.

ERROR-Iaht6 asettuu arvoon 1, kun XTAB- ja YTAB-tulojen maara poikkeaa toisistaan.
Kun ERROR on 1, FUNG-1V-lohko ei toimi. XTAB- ja YTAB-taulukot voidaan maarittaa
DATA CONTAINER -lohkossa (sivu 302) tai REG-G-lohkossa (sivu 309).

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.

Stabilointitulo (BAL): Looginen

Stabilointiohjeen tulo (BALREF): DINT, INT, REAL, REAL24.
X-arvon tulo (X): DINT, INT, REAL, REAL24

X-taulukon tulo (XTAB): DINT, INT, REAL, REAL24
Y-taulukon tulo (YTAB): DINT, INT, REAL, REAL24
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Lahdot

INT
(10065)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Y-arvon 18ht6 (Y): DINT, INT, REAL, REAL24
Stabilointiohjeen 1&ahtd (BALREFO): DINT, INT, REAL, REAL24
Virhelahtd (ERROR): Looginen

INT
61

TLA1 1 msec 1)
I

o(61)

K
OoHL 0=HL(61)

TI

omL 0=LU61)

RINT

BAL

BALREF

OHL

OLL

4,73 us

L&htd (OUT) on tulon (1) integroitu arvo.

O(t) = KITI (,[ I(t) dt)

jossa Tl on integrointiaikavakio ja K on integrointivahvistus.

Integroinnin askelvaste on

O(t) = K x I(t) x t/TI

Integroinnin siirtofunktio on

G(s) = K 1/sTI

Méaaritellyt minimi- ja maksimirajat (OLL ja OHL) rajoittavat laht6a. Jos 1ahddn arvo on
minimiarvoa pienempi, I8hddn O = LL arvoksi asetetaan 1. Jos 18hddn arvo ylittdéd mak-
simiarvon, |[Ahdén O = HL arvoksi asetetaan 1. Laht6 (O) sailyttda arvonsa, kun tulosig-
naali I(t) = 0.

Integrointiaikavakio rajoittuu arvoon 2 147 483 ms. Jos aikavakio on negatiivinen, kayte-
tdan nolla-aikavakiota.

Jos jakson keston ja integrointiaikavakion valinen suhde Ts/TI < 1, Ts/Tl asettuu arvoon
1.

Integraattori nollataan, kun nollaustulon (RINT) arvoksi asetetaan 1.

Jos BAL-tulon arvoksi asetetaan 1, lahtd O asettuu tulon BALREF arvoon. Kun BAL
asetetaan takaisin nollaan, normaali integrointitoiminta jatkuu.

Tulo (1): REAL

Vahvistuksen tulo (K): REAL

Integrointiaikavakion tulo (TI): DINT, 0...2147483 ms
Integraattorin nollaustulo (RINT): Looginen
Stabilointitulo (BAL): Looginen

Stabilointiohjeen tulo (BALREF): REAL

Lahdon ylarajan tulo (OHL): REAL

Lahdon alarajan tulo (OLL): REAL
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MOTPOT

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

305

Laht6 (O): REAL
Ylarajan 1aht6 (O=HL): Looginen
Alarajan lahtoé (O=LL): Looginen

MOTPOT
62

TLAL 1 msec 1)
ENABLE

oUTPUT OUTPUT(62)

up

DOWN

RAMPTIME

MAXVAL

MINVAL

RESETVAL

RESET

2,92 us
Moottorin potentiometritoiminto ohjaa 1Ahdén muuttumisnopeutta minimiarvosta maksi-
miarvoon ja painvastoin.

Toiminto otetaan kayttddn asettamalla ENABLE-tulon arvoksi 1. Jos UP-arvon tulo on 1,
I1&hddn ohje (OUTPUT) suurennetaan maksimiarvoon (MAXVAL) méaritellyn ramp-
piajan (RAMPTIME) mukaan. Jos DOWN-tulon arvo on 1, [dhddn arvo pienennetaan
minimiarvoon (MINVAL) maaritellyn ramppiajan mukaan. Jos UP- ja DOWN-tulot kytke-
taan paalle / pois paalta yhtaaikaisesti, Iahdon arvoa ei suurenneta tai pienenneta.

Jos RESET-tulo on 1, [&ht6 palautetaan nollausarvon tulon (RESETVAL) tai minimiar-
von tulon (MINVAL) maarittelemaan arvoon sen mukaan, kumpi niistéd on korkeampi.

Jos ENABLE-tulon arvo on 0, 1ahddn arvo on 0.
Y16s- ja alas-tuloina kaytetaan tavallisia digitaalituloja.

Toiminnon sallintatulo (ENABLE): Looginen
Yl6s-tulo (UP): Looginen
Alas-tulo (DOWN): Looginen

Ramppiajan tulo (RAMPTIME): REAL (sekuntia) (aika, joka vaaditaan Iahddn muuttumi-
seksi minimiarvosta maksimiarvoon ja maksimiarvosta minimiarvoon)

Maksimiohjeen tulo (MAXVAL): REAL
Minimiohjeen tulo (MINVAL): REAL
Nollausarvon tulo (RESETVAL): REAL
Nollaustulo (RESET): Looginen

Lahtd (OUTPUT) REAL
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PID
(10075)

Kuva

Suoritusaika

15,75 us

PID

63
TLA1 1 msec (1)
IN_act out out(63)
IN_ref bev Dev(63)
P oot 0=HL(E3)
t oL 0=L1(63)
o ERROR ERROR(63)
tc
I_reset
BAL
BAL_ref
OHL
OLL
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Toiminta

Tulot

307

PID-saadinta voidaan kayttaa takaisinkytketyissa saatojarjestelmissa. Saatimissa on
anti-windup-korjaus ja lahdén rajoitus.

PID-saatimien 1&htd (Out) ennen rajoitusta on suhdetermin (Up), integroivan termin (U,)
ja derivoivan termin (Up) summa:

OUtrajoittamaton (t) = Up(t) + Uy(t) + Up(t)

Up(t) = P x Dev(t)

Uj(t) = PAtl x [-[ Dev(t)dt + tC x (Out(t) - Outzjsittamaton(t))]
Up(t) = P x tD x d(Dev(t))/dt

Integraattori:

Integroiva termi voidaan nollata asettamalla tulon |_reset arvoksi 1. Huomaa, etta anti-
windup-korjaus poistuu samalla kaytdsta. Kun |_reset on 1, saadin toimii PD-saatimena.

Jos integrointiaikavakio tl on 0, integroivaa termia ei paiviteta.

Tasainen paluu normaalitoimintaan virheiden tai tuloarvojen akillisten muutosten jalkeen
taataan sdatamalla integroivaa termia siten, etta 1ahto sailyttda edellisen arvonsa.

Rajoitus:
Maaritellyt minimi- ja maksimiarvot (OLL ja OHL) rajoittavat 1aht6a.

Jos 1ahdon oloarvo saavuttaa maaritellyn minimirajan, lahdén O=LL arvoksi asetetaan
1.

Jos lahddn oloarvo saavuttaa maaritellyn maksimirajan, lahdén O=HL arvoksi asetetaan 1.

Tasainen paluu normaalitoimintaan rajoituksen jalkeen vaaditaan ainoastaan silloin, kun
anti-windup-korjausta ei kayteta (tl = 0 tai tC = 0).

Virhekoodit:
Virhelahté (ERROR) ilmoittaa virhekoodit seuraavasti:

Virhekoodi Kuvaus

1 Minimiraja (OLL) on suurempi kuin maksimiraja (OHL).
2 Ylivuoto Up:n, Ui:n tai Ud:n laskennassa
Stabilointi:

Stabilointitoiminto (BAL) mahdollistaa lahtdsignaalille ulkoisen ohjeen seuraamisen ja
takaa tasaisen paluun normaalitoimintaan. Jos BAL-tulon arvoksi asetetaan 1, 1ahto
(Out) asettuu stabilointiohjeen tulon (BAL_ref) arvoon. Maaritellyt minimi- ja maksimira-
jat (OLL ja OHL) rajoittavat stabilointiohjetta.

Anti-windup:
Anti-windup-korjauksen aikavakio maaritellaan tulolla tC. Tulo maarittelee ajan, jonka

jalkeen rajoittamattoman ja rajoitetun Iahdon ero vahennetaan l-jaksosta rajoituksen
aikana. Jos tC = 0 tai tl = 0, anti-windup-korjaus ei ole kaytdssa.

Oloarvon tulo (IN_act): REAL

Ohjearvon tulo (IN_ref): REAL

Suhteellisen vahvistuksen tulo (P): REAL
Integrointiaikavakion tulo (tl): REAL 1 =1 ms
Derivointiaikavakion tulo (tD): REAL 1 =1 ms
Antiwind-up-korjauksen aikavakion tulo (tC): IQ6. 1 =1 ms
Integraattorin nollaustulo (I_reset): Looginen
Stabilointitulo (BAL): Looginen
Stabilointiohjeen tulo (BAL_ref): REAL
Lahdon ylarajan tulo (OHL): REAL

L&hdon alarajan tulo (OLL): REAL
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RAMP
(10066)

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Laht6 (Out): REAL

Saéatovirheen 1ahtd (Dev): REAL (= oloarvo - ohjearvo = IN_act - IN_ref)
Ylarajan Iahtd (O=HL): Looginen

Alarajan laht6 (O=LL): Looginen

Virhekoodin 1aht6 (ERROR): INT32

RAMP
64

TLA1 1 msec 1)
IN

0o(64)

STEP+ oo O=HL(64)

STEP-
o-iL 0=LL(64)

SLOPE+

SLOPE-

BAL

BALREF

OHL

OoLL

4,23 us

Rajoittaa signaalin muutosnopeutta.

Tulosignaali (IN) kytketdan suoraan 1ahtoon (O), jos tulosignaali ei ylita maariteltyja
askelmuutoksen raja-arvoja (STEP+ ja STEP-). Jos tulosignaali ylittdd ndma rajat, lah-
tésignaalin muutos rajoittuu maksimiaskelmuutokseen (STEP+/STEP- py6rimissuunnan
mukaan). Taman jalkeen lahtdsignaalia kiihdytetadn/hidastetaan sekuntia kohti maari-
teltyjen ramppiarvojen (SLOPE+/SLOPE-) mukaan, kunnes tulo- ja lIahtdsignaalien
arvot ovat yhta suuret.

Maaritellyt minimi- ja maksimiarvot (OLL ja OHL) rajoittavat 1aht6a. Jos 1ahddn oloarvo
jaa alle maaritellyn minimirajan (OLL), Iahddn O=LL arvoksi asetetaan 1. Jos lahdon
oloarvo ylittda maaritellyn maksimirajan (OHL), [ahdén O=HL arvoksi asetetaan 1.

Jos stabilointitulon (BAL) arvoksi asetetaan 1, 1ahto (O) asettuu stabilointiohjeen tulon
(BAL_ref) arvoon. Minimi- ja maksimiarvot (OLL ja OHL) rajoittavat stabilointiohjetta.

Tulo (IN): REAL

Positiivisen maksimiaskelmuutoksen tulo (STEP+): REAL
Negatiivisen maksimiaskelmuutoksen tulo (STEP-): REAL
Kiihdytysarvo sekuntia kohden tulossa (SLOPE+): REAL
Hidastusarvo sekuntia kohden tulossa (SLOPE-): REAL
Stabilointitulo (BAL): Looginen

Stabilointiohjeen tulo (BALREF): REAL

Lahdon ylarajan tulo (OHL): REAL

Lahdon alarajan tulo (OLL): REAL

Lahto (O): REAL
Ylarajan 1aht6 (O=HL): Looginen
Alarajan Iahto (O=LL): Looginen
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REG-G
(10102)

Kuva

Suoritusaika

(BOOL)

65

TLAL 1 msec

1)

WR

AWR

EXP

ERR

ERR(65)

0(65)
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Toiminta

Tulot

Lahdot

Tuottaa lahtdmatriisin yhdistdmalla matriisin (muuttujajoukon) (jos kaytdssa) EXP-tulossa
I1...132-nastojen arvoihin. Matriisin datatyyppi voi olla INT, DINT, REAL16, REAL24 tai
looginen. Lahtomatriisi koostuu EXP-tulon kautta tulevista tiedoista ja arvoista I1...In
(tBssa jarjestyksessa).

Kun tulon S arvo on 1, tiedot kootaan jatkuvasti Iahtomatriisiin. Elementti toimii lukituk-
sena, kun tulo S on 0; viimeisimmat kootut tiedot jaavat Iahtéarvoksi.

Jos tulon S arvon on 0 ja tulo L muuttaa arvoaan nollasta yhteen, EXP-tulosta saatava
matriisi ja 11...In-tulojen arvot kopioidaan [aht66n O taman ohjelmasyklin aikana. Jos
tulon S tai R arvon on 1, L-tulolla ei ole vaikutusta.

Tuloja WR ja AWR kaytetdan Iahtématriisin yksittaisten solujen muuttamiseen. AWR
ilmaisee tulon, jonka arvo viedaan lahtomatriisiin. Jos tulon AWR arvo on 0, vain EXP-
tulosta saatava matriisi viedaan lahtoon. Jos tulon AWR arvo ei ole 0, vastaava I-tulo
viedaan 1aht66n. Tama suoritetaan, kun WR-tulon arvo muuttuu nollasta yhteen.

Kun tulon R arvo on 1, I&htdmatriisi nollataan ja kaikki tietojen lisasy6tto on estetty. R
ohittaa seka tulon S etta tulon L. Jos tulon WR arvo on 1, AWR-tulon osoite tarkistetaan.
Jos osoite ei kelpaa (se on negatiivinen tai suurempi kuin tulojen maara), virhelahdon
(ERR) arvoksi asetetaan 2. Muussa tapauksessa ERR on 0.

Kun virhe havaitaan, ERR asetetaan yhden kierroksen ajaksi. Rekisterin paikalla ei ole
vaikutusta virhetilanteessa.

Esimerkki:
BEGG
FEAL
TLAZ 0 reds
FRLEE .
- EFRi%)
e |
FASE . -
o
DT A CONTAINER FousE e
[REAL ar :
[P — i1 .
FiRsE
oLIT TN L]
T ") ctian -
nien
L]
! n
' H

Téassa kaaviossa DATA CONTAINER -lohko sisaltéa matriisin, jonka arvot ovat [1,2,3,4].
Kaynnistettdessa lahtdmatriisi on [0,0,0,0,0,0,0,0]. Kun l&hdén WR arvo muuttuu ykko-
seksi ja palaa takaisin nollaan, 18hdén AWR arvo 0 tarkoittaa, ettéd vain EXP viedaan 1ahto-
matriisiin, joka on nyt [1,2,3,4,0,0,0,0]. Taman jalkeen tulon AWR arvoksi muutetaan 3.
Tama tarkoittaa, etta tulot EXP ja 13 viedaan Iahtoon. Tulon WR kytkennan jalkeen lahto-
matriisi on [1,2,3,4,0,0,7,0].

Asetus (S): Looginen, INT, DINT, REAL, REAL24

Kuorma (L): Looginen, INT, DINT, REAL, REAL24

Kirjoitus (WR): Looginen, INT, DINT, REAL, REAL24

Kirjoitusosoite (AWR): INT

Nollaus (R): Looginen

Laajennin (EXP): IArray

Datatulo (11...132): Looginen, INT, DINT, REAL, REAL24

Virhe (ERR): INT
Matriisitietojen lahté (O): OC1
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SOLUTION_FAULT

(10097)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

SOLUTION_FAULT]
66

TLAL 1 msec

)

Flt code ext

Enable

311

Kun lohko on kaytossa (asettamalla Enable-tulon arvoksi 1), taajuusmuuttaja tuottaa
vian (F-0317 SOLUTION FAULT). Flt code ext -tulon arvo kirjautuu vikanayttoon.

Vikakoodilaajennus (FIt code ext): DINT

Luontivika (Enable): Looginen
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Suotimet
FILT1
(10069)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

FILT1
67

TLA1 1 msec (1)
1

o 0(67)

Ti

7,59 us
Lahtd (O) on tulon (1) arvon ja edellisen lahtdéarvon (Ogq) suodatettu arvo. FILT1-lohko
toimii ensimmaisen asteen alipaastdsuotimena.

Huomaa: Suodatusaikavakio (T1) on valittava siten, ettd T1/Ts < 32767. Jos suhde vylit-
taa 32767, sen arvoksi katsotaan 32767. Ts on ohjelman jakson kesto millisekunteina.

Jos T1 < Ts, lahddn arvo on sama kuin tulon arvo.
Yksinapaisen alipaastosuotimen askelvaste on
Ot =1t)x (1-e"™)

Yksinapaisen alipaastésuotimen siirtofunktio on
G(s)=1/(1+sT1)

Tulo (I): REAL
Suodatusaikavakion tulo (T1): DINT, 1 =1 ms

Lahtd (O): REAL
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Parametrit

GetBitPtr

(10099)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

GetValPtr

(10098)

PARRD

(10082)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika
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GetBitPtr
7

TLAL 1 msec 1)

Bit ptr
out out(70)

Lukee parametriarvon yhden bitin tilan jaksottaisesti.
Bit ptr -tulo maarittaa luettavan parametriryhman, numeron ja bitin.
Lahddsta (Out) saadaan bitin arvo.

Parametriryhma, numero ja bitti (Bit ptr): DINT
Bitin tila (Out): DINT

GetValPtr
(DINT) 71
TLAL 1 msec (1)

Par ptr out(71)

Out

Lukee parametrin arvon jaksoittaisesti.
Par ptr -tulo maarittaa luettavan parametriryhman ja -numeron.
Lahddsta (Out) saadaan parametrin arvo.

Parametriryhma ja -numero (Par ptr): DINT

Parametrin arvo (Out): DINT

PARRD
72

TLA1 1 msec (1)

Group
Output Output(72)

Index
Error Errorn(72)

6,00 us
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Toiminta

Tulot

Lahdot

PARRDINTR
(10101)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

PARRDPTR
(10100)

Kuva

Suoritusaika

Lukee (Group- ja Index-tulojen maéarittdman) parametrin skaalatun arvon. Jos parametri
on osoitinparametri, lahténasta antaa lahdeparametrin numeron sen arvon sijasta.

Virhelahto (Error) ilmoittaa virhekoodit seuraavasti:

Virhekoodi Kuvaus
0 Ei virhetta
<>0 Virhe

Katso myos lohkot PARRDINTR ja PARRDPTR.

Parametriryhman tulo (Group): DINT
Parametrinumeron tulo (Index): DINT

Lahto (Output): DINT
Virhelahtd (Error): DINT

PARRDINTR
(BOOL) 73

TLAL 1 msec 1)

Group Outpu(73)

Output

Index Error(73)

Error

Lukee (Group- ja Number-tulojen maarittdman) parametrin sisaisen (skaalaamattoman)
arvon. Arvo maaritelldan lahtdnastan avulla.

Virhelahtd (Error) ilmoittaa virhekoodit seuraavasti:

Virhekoodi Kuvaus
0 Ei virhetta tai varattu
<>0 Virhe

Huomaa: Taman lohkon kayttdminen voi aiheuttaa yhteensopivuusongelmia, kun
sovelluksen laiteohjelmistoversio paivitetaan.

Parametriryhma (Group): DINT
Parametrinumero (Index): DINT

Lahto (Output): Looginen, INT, DINT, REAL, REAL24
Virhelahto (Error): DINT

PARRDPTR
(BOOL) 74
TLAL 1 msec (1)
Group
Output Output(74)
Index
Error Erron(74)
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Toiminta

Tulot

Lahdot

PARWR
(10080)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

315

Lukee osoitinparametrin lahteen sisdisen (skaalaamattoman) arvon. Osoitinparametri
maaritetaan ryhma- ja numerotulojen avulla.

Osoitinparametrilla valittu Iahteen arvo maaritetdan lahténastan avulla.
Virhelahto (Error) ilmoittaa virhekoodit seuraavasti:

Virhekoodi Kuvaus
0 Ei virhetta tai varattu
<>0 Virhe

Parametriryhma (Group): DINT
Parametrinumero (Index): DINT

Lahto (Output): Looginen, INT, DINT, REAL, REAL24
Virhelahto (Error): DINT

PARWR
75

TLAL 1 msec (1)

IN

Error Error(75)

Group

Index

Store

14,50 us

Tulon arvo (IN) kirjoitetaan maariteltyyn parametriin (ryhma tai numero).

Uusi parametriarvo tallennetaan flash-muistiin, jos tallennustulo (Store) on 1. Huomaa:
Syklinen parametriarvojen tallennus voi vahingoittaa muistiyksikkéa. Parametriarvot
tulisi tallentaa ainoastaan silloin, kun se on tarpeen.

Virhelahto (Error) ilmoittaa virhekoodit seuraavasti:

Virhekoodi Kuvaus

0 Ei virhetta
<>0 Virhe
Tulo (IN): DINT

Parametriryhman tulo (Group): DINT
Parametrinumeron tulo (Index): DINT
Tallennustulo (Store): Looginen

Virheldht6 (Error): DINT
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Ohjelman rakenne

BOP
(10105)

ELSE

ELSEIF

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika
Toiminta
Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika
Toiminta
Tulot

Lahdot

BOP
(BOOL) 46

TLA2 10 msec 1)
B_Outputl

Output Output(46)

B_Output2

BOP (Bundle OutPut) -lohko kokoaa useiden eri lahteiden 18hd6t. Lahteet kytketaan
B_Output-lahténastoihin Viimeiseksi muutettu B_Output-lahtdnasta valitetadn varsinai-
seen lahtdnastaan.

Lohkoa on tarkoitus kayttaa ehdollisten IF-ENDIF-rakenteiden kanssa. Katso IF-lohkoa
kasittelevan kohdan esimerkki.

Eri ehdollisista lahteista saatavat arvot (B_Output1...B_OutputN): INT, DINT, looginen,
REAL, REAL24

IF-ELSEIF-rakenteen talla hetkella aktiivisesta haarasta saatu 1&hto tai viimeisin
paivitetty tulon arvo (Output): INT, DINT, looginen, REAL, REAL24

ELSE
47

TLAZ 10 mzec (1)

Katso lohkon IF kuvaus.

ELSEIF

TLAZ 10 msec (1)
COMD

Katso lohkon IF kuvaus.

Tulo (COND): Looginen
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ENDIF

IF
(10103)

Kuva

Suoritusaika
Toiminta
Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

ENDIF
43

TLAZ 10 mzec n

Katso lohkon IF kuvaus.

IF
50

TLAZ 10 msec 0

COMD

317
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Toiminta

Tulot
Lahdot

Lohkot IF, ELSE, ELSEIF ja ENDIF maarittavat logiikan avulla, mitka sovellusohjelman
osat suoritetaan.

Jos tulon ehto (COND) on tosi, IF-lohkon ja seuraavan ELSEIF-, ELSE- tai ENDIF-lohkon
(suoritusjarjestyksessa) valiset lohkot suoritetaan. Jos tulon ehto (COND) on epatosi, IF-
lohkon ja seuraavan ELSEIF-, ELSE- tai ENDIF-lohkon valiset lohkot ohitetaan.

Haarojen 1&hd6t kootaan ja asetetaan BOP-lohkon avulla.
Esimerkki:

Parametrin 2.01 DI STATUS bitti 4 (digitaalitulo DI5) ohjaa sovellusohjelman haaroitusta.
Jos tulo on 0, lohkojen IF ja ELSE valissa olevat lohkot ohitetaan, mutta lohkojen ELSE ja
ENDIF valiset lohkot suoritetaan. Jos tulo on 1, lohkojen IF ja ELSE valiset lohkot suorite-
taan. Tdman jalkeen ohjelman suorittaminen siirtyy lohkoa ENDIF seuraavaan lohkoon,
joka on BOP-lohko. BOP-lohkon l&htd antaa suoritetun haaran arvon. Jos digitaalitulo on
0, BOP-lohkon 18ht6 on 2. Jos digitaalitulo on 1, BOP-lohkon Iaht6 on 1.

T et L e

e
! ’
] o
ELSE
I
[ owmbmire ]
_Gred |
CR
T
ENDIF
W - o

Tulo (COND): Looginen
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Valinta

LIMIT
(10052)

MAX
(10053)

MIN
(10054)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika
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LIMIT
(DINT) 76

TLA1 1 msec 1)
MN

ouT ouT(76)

IN

MX

0,53 us

Lahtd (OUT) on rajoitetun tulon (IN) arvo. Tulo rajoitetaan minimi- (MN) ja maksimiarvojen
(MX) mukaisesti.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.

Tulon minimiraja (MN): INT, DINT, REAL, REAL24

Tulo (IN): INT, DINT, REAL, REAL24

Tulon maksimiraja (MX): INT, DINT, REAL, REAL24

Lahto (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24

(DINT) 77
TLAL 1 msec (1)
INL

out ouT(77)

N2

0,81 ps (kun kaytetaan kahta tuloa) + 0,53 ps (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetaan, suoritusaika on 16,73 ps.

Lahtd (OUT) on korkein tulon arvo (IN).

Kayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (2...32).
Tulo (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Lahtd (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24

MIN
(DINT) 78
TLAL 1 msec (1)
INL
out ouT(78)
i}

0,81 ps (kun kaytetdan kahta tuloa) + 0,52 s (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetaan, suoritusaika on 16,50 ps.
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Toiminta Lahto (OUT) on alhaisin tulon arvo (IN).

Tulot Kéayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (2...32).
Tulo (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24

Lahdot Laht6é (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24
MUX
(10055)
Kuva MUX
(DINT) 79
TLAL 1 msec 1)
K oot ouT(79)
INL
N2
Suoritusaika 0,70 us
Toiminta Osoitetulolla (K) valitun tulon (IN) arvo tallennetaan 1aht66n (OUT).
Jos osoitetulon arvo on 0, negatiivinen tai suurempi kuin tulojen maara, 1ahdon arvo on 0.
Tulot Kayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (2...32).
Osoitetulo (K): DINT
Tulo (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24
Lahdot Laht6 (OUT): INT, DINT, REAL, REAL24
SEL
(10056)
Kuva SEL
(BOOL) 80
TLAL 1 msec 1)

0UT(80)

ouT

Suoritusaika 1,53 us

Toiminta Lahtd (OUT) on valintatulolla (G) valitun tulon (IN) arvo.
Jos G=0: OUT =IN A.
Jos G=1: OUT =IN B.

Tulot Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Valintatulo (G): Looginen
Tulo (IN A, IN B): Looginen, INT, DINT, REAL, REAL24

Lahdot Lahtd (OUT): Looginen, INT, DINT, REAL, REAL24
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Kytkin ja demux

DEMUX-I

(10061)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot
DEMUX-MI
(10062)

Kuva

Suoritusaika

321

DEMUX-I
(BOOL) 81

TLAL 1 msec (1)

OA1(81)

0A2(81)

1,38 ps (kun kaytetdan kahta 1aht6a) + 0,30 s (jokaista lisélahtéa kohti). Kun kaikkia
lahtoja kaytetaan, suoritusaika on 10,38 ps.

Tulon (I) arvo tallennetaan osoitetulolla (A) valittuun 1ahtéon (OA1...OA32). Kaikkien
muiden lahtdjen arvo on 0.

Jos osoitetulon arvo on 0, negatiivinen tai suurempi kuin Iahtdjen maara, kaikkien 1ahtéjen
arvo on 0.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.
Osoitetulo (A): DINT
Tulo (1): INT, DINT, looginen, REAL, REAL24

Kayttaja valitsee lahtékanavien maaran (1...32).
Lahto (OA1...0A32): INT, DINT, REAL, REAL24, looginen

DEMUX-MI
(BOOL) 82

TLAL 1 msec 1)
A

oat 0A1(82)

R

o 0A2(82)

L

S

I

0,99 us (kun kaytetdan kahta lahtéa) + 0,25 ps (jokaista lisdlahtoéa kohti). Kun kaikkia
lahtoja kaytetdan, suoritusaika on 8,4 ps.
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Toiminta

Tulot

Lahdot

SWITCH
(10063)

Kuva

Suoritusaika
Toiminta

Tulot

Lahdot

Tulon (1) arvo tallennetaan osoitetulolla (A) valittuun I&ht6on (OA1...0A32), jos kuorman
tulo (L) tai asetustulo (S) on 1. Kun kuorman tulon arvoksi on asetettu 1, tulon (l) arvo
tallennetaan 14ht66n ainoastaan kerran. Kun asetustulon arvoksi on asetettu 1, tulon
arvo (l) tallennetaan 1aht66n joka kerta, kun lohko suoritetaan. Asetustulo ohittaa

kuorman tulon.

Jos nollaustulo (R) on 1, kaikkien kytkettyjen laht6éjen arvo on 0.

Jos osoitetulon arvo on 0, negatiivinen tai suurempi kuin lahtéjen maara, kaikkien

Iahtdjen arvo on 0.

Esimerkki:
S L R A | OA1 OA2 OA3 OA4
1 0 0 2 150 0 150 0 0
0 0 0 2 120 0 150 0
0 1 0 3 100 150 100
1 0 0 1 200 200 150 100
1 1 0 4 250 200 150 100 250
1 1 1 2 300 0 0 0 0

Kayttaja valitsee tulon datatyypin.

Osoitetulo (A): DINT

Nollaustulo (R): Looginen
Kuorman tulo (L): Looginen
Asetustulo (S): Looginen
Tulo (I): DINT, INT, REAL, REAL24, looginen

Kayttaja valitsee lahtdkanavien maaran (1...32).
Lahto (OA1...0A32): DINT, INT, REAL, REAL24, looginen

oUT1(83)

ouT2(83)

SWITCH
(BOOL) 83
TLA1 1 msec (1)
ACT

OuT1
IN1
ouT2

IN2

0,68 ps (kun kaytetdan kahta tuloa) + 0,50 us (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetaan, suoritusaika on 15,80 ps.

Lahddn (OUT) tila on sama kuin vastaavan tulon (IN), jos aktivointitulo (ACT) on 1.
Muussa tapauksessa lahto on 0.

Kayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (1...32).

Aktivointitulo (ACT):

Looginen

Tulo (IN1...IN32): INT, DINT, REAL, REAL24, looginen

Lahtd (OUT1...0UT32): INT, DINT, REAL, REAL24, looginen
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SWITCHC
(10064)
Kuva SWITCHC
(BOOL) 84
TLAL 1 msec (1)
ACT ouTt OUT1(84)
CH AL un oUT2(84)

CH A2

CH BL

CH B2

Suoritusaika 1,53 ps (kun kaytetdan kahta tuloa) + 0,73 us (jokaista lisatuloa kohti). Kun kaikkia
tuloja kaytetaan, suoritusaika on 23,31 ps.

Toiminta Lahdon tila (OUT) on sama kuin vastaavan kanavan A tulon (CH A1...32) tila, jos
aktivointitulo (ACT) on 0. Lahddn tila on sama kuin vastaavan kanavan B tulon (CH
B1...32), jos aktivointitulo (ACT) on 1.

Tulot Kayttaja valitsee tulon datatyypin ja tulojen maaran (1...32).
Aktivointitulo (ACT): Looginen
Tulo (CH A1...CH A32, CH B1...CH B32): INT, DINT, REAL, REAL24, looginen

Lahdot Lahté (OUT1...0UT32): INT, DINT, REAL, REAL24, looginen
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Ajastimet

MONO
(10057)

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

MONO
85

TLAL 1 msec 1)

RTG

o 0(85)

™

- TE@®S)

I

1,46 us

Lahto (O) asettuu yhteen ja ajastin kaynnistyy, jos tulon (1) arvoksi asetetaan 1. Lahto
asettuu takaisin nollaan, kun aikapulssin tulon (TP) maarittelema aika on kulunut.
Kuluneen ajan (TE) laskenta alkaa, kun 1ahdén arvoksi asetetaan 1, ja pysahtyy, kun
I&hddn arvoksi asetetaan 0.

Jos RTG on 0, TP:n maaritteleman ajan aikana vastaanotetulla uudella tulopulssilla ei
ole vaikutusta toimintaan. Toiminto voidaan kaynnistda uudelleen vasta, kun TP:n
maarittelema aika on kulunut.

Jos RTG on 1, TP:n maaritteleman ajan aikana vastaanotettu uusi tulopulssi kaynnistaa
ajastimen uudelleen ja nollaa kuluneen ajan (TE).

Esimerkki 1: MONO ei ole uudelleen kaynnistettava, eli RTG = 0.

| THHRH

o)
| 4s |: 4s :
0 1 2 3 4 5/6 7 8 910 ths
. TE=0s  '1E-0s TE=4s
TE=0s TE=4s
Esimerkki 2: MONO on uudelleen kaynnistettava, eli RTG = 1.
RTG=1,TP=2s
LD T T
| |
0o | : : |
| | [ | ——»
: I I I 28 t/
0 1 2,3 4 5'6 7 8 9 10 y
N " " " !

I
TE=0s * TE asetetaan nollaan. TE=2s

Uudelleenkaynnistystulo (RTG): Looginen
Aikapulssin tulo (TP): DINT (1 = ps)
Tulo (I): Looginen
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TOF
(10058)

TON
(10059)

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Laht6 (O): Looginen
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Kuluneen ajan 1aht6 (TE): DINT (1 = 1 ps)

TOF

86

TLAL 1 msec

(€]

IN

PT

ET

Q

ET(86)

Q(86)

1,10 ps

Lahto (Q) asettuu yhteen, kun tulon (IN) arvoksi asetetaan 1. Laht6 asettuu takaisin
nollaan, kun pulssiajan tulon (PT) maarittelema aika on kulunut (0).

Kuluneen ajan (ET) laskenta alkaa, kun tulon arvoksi asetetaan 0, ja pysahtyy, kun tulon

arvoksi asetetaan 1.
Esimerkki:

S

4—
‘BT ET CET
Q 1 — ]
! Lo '
I . |
I X |
[ = =
PT PT

Tulo (IN): Looginen

Pulssiajan tulo (PT): DINT (1 = 1 ps)

Kuluneen ajan l1ahto (ET): DINT (1 =1 ps)

Lahtd (Q): Looginen

TON

87

TLAL 1 msec

[¢))

IN

PT

ET

ET@®87)

87)

1,22 ps
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TP
(10060)

Toiminta

Tulot

Lahdot

Kuva

Suoritusaika

Toiminta

Tulot

Lahdot

Lahto (Q) asettuu yhteen, kun tulon (IN) tila on ollut 1 pulssiajan tulon (PT) maaritteleman
ajan. Lahto asettuu nollaan, kun tulo asetetaan nollaan.

Kuluneen ajan (ET) laskenta alkaa, kun tulon arvoksi asetetaan 1, ja pysahtyy, kun tulon
arvoksi asetetaan 0.

Esimerkki:
R o O >
¢ ET ET] ' ET |
| |
: r I : | r
I P!
L | ol
Q— >
PT PT

Tulo (IN): Looginen
Pulssiajan tulo (PT): DINT (1 =1 ps)

Kuluneen ajan [ahtd (ET): DINT (1 = 1 ps)
L&htd (Q): Looginen

TP
88

TLAL 1 msec (1)
PT

Q Q(88)

>IN
- ET(88)

1,46 us

Lahto (Q) asettuu yhteen, kun tulon (IN) arvoksi asetetaan 1. Lahto asettuu nollaan, kun
sen tila on ollut 1 pulssiajan tulon (PT) maaritteleman ajan.

Kuluneen ajan (ET) laskenta alkaa, kun tulon arvoksi asetetaan 1, ja pysahtyy, kun tulon
arvoksi asetetaan 0.

LT

Pulssiajan tulo (PT): DINT (1 =1 ps)
Tulo (IN): Looginen

=

=}
ks

L&htd (Q): Looginen
Kuluneen ajan 1ahtd (ET): DINT (1 =1 ps)
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Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla tiedonsiir-
toverkon (kenttavaylan) kautta lisavarusteena saatavan kenttavaylasovitinmoduulin
avulla.

Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaan kenttavaylasovitin-
moduulin kautta. Sovitin asennetaan taajuusmuuttajan korttipaikkaan 3.

Taajuusmuuttaja

Kenttavayla-
ohjain

Kenttavayla

Muut
laitteet

| vayla-

sovitin i~
Fxxx | Datavirta

- Ohjearvot

——— Tilasana (SW)
Oloarvot

<€¢—— Ohjaussana (CW)

4,
—>

-

Parametrien luku- ja kirjoituspyynnét/vasteet

Prosessi-1/O (jaksoittainen)

Prosessi-1/O (jaksottainen) tai
Huoltoviestit (ei-jaksoittainen)

Taajuusmuuttaja voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustiedot kenttavaylalii-
tannan kautta. Vaihtoehtoisesti ohjaus voidaan jakaa kenttavaylaliitdnnan ja muiden
kaytettavissa olevien lahteiden, esimerkiksi digitaali- ja analogiatulojen kesken.

Kenttavaylasovittimia on saatavana eri sarjaliikenneprotokollia varten, esimerkiksi

PROFIBUS DP (FPBA-xx-sovitin)
CANopen (FCAN-xx-sovitin)
DeviceNet™ (FDNA-xx-sovitin)
Modbus/RTU (FSCA-xx-sovitin)

Modbus/TCP, EtherNet/IP™, PROFINET 10 (FENA-xx-sovitin)
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EtherCAT® (FECA-xx-sovitin)

MACRO (FMAC-xx-sovitin)
ControINet™ (FCNA-xx-sovitin)
EthernetPOWERLINK (FEPL-xx-sovitin)
Sercos Il (FSEA-xx-sovitin).

Tiedonsiirtoasetukset kenttavaylasovitinmoduulin avulla

Ennen kuin taajuusmuuttaja konfiguroidaan kenttavaylaohjausta varten, sovitinmo-
duuli on asennettava mekaanisesti ja sdhkoisesti taajuusmuuttajan kdyttéoppaassa
ja kenttavaylasovittimen oppaassa annettujen ohjeiden mukaan.

Taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen valinen tiedonsiirto aktivoidaan taman jal-
keen asettamalla parametrin 50.01 FBA ENABLE arvoksi (1) Enable. Myds sovitti-
men parametrit on maaritettava. Katso seuraavaa taulukkoa.

Parametri

Kenttavayla-
ohjauksen asetus

Toiminto/Tietoja

TIEDONSIIRTOYHTEYDEN MUODOSTAMINEN JA VALVONTA

50.01 FBA ENABLE (1) Enable Kaynnistaa taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovitinmoduulin valisen
tiedonsiirron.

50.02 COMM LOSS (0) No Maarittaa, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun kenttavaylan tiedonsiir-

FUNC Fault rossa esiintyy hairio.

)
(1)
(2) Spd ref Safe
(3) Last speed

50.03 COMM LOSS T | 0.3...6553.5s Maarittaa tiedonsiirtokatkoksen havaitsemisen ja parametrin 50.02
ouT COMM LOSS FUNC méaarittdman toiminnon valisen ajan.
50.04 FBA REF1 (0) Raw data Maarittaa kenttavaylan ohjeen skaalauksen.
MODESEL ja 50.05 (1) Torque Kun (0) Raw data on valittuna, katso myés parametrit 50.06...50.11.
FBA REF2 MODESEL | (2) Speed . . w

(5) Auto Kun molempien parametrien asetus on (5) Auto, kenttavaylaohjeen

skaalaukset asetetaan automaattisesti parametrin 34.03 EXT1 CTRL
MODE1 mukaan seuraavasti:

FBA REF1 = Speed, FBA REF2 = Torque

SOVITINMODUULIN KONFIGUROINTI

51.01 FBATYPE

Nayttaa kenttavaylasovitinmoduulin tyypin.

51.02 FBA PAR2

51.26 FBA PAR26

Nama parametrit ovat sovitinmoduulikohtaisia. Lisatietoja on kenttavaylasovitinmoduulin
kayttboppaassa. Kaikkia parametreja ei valttamatta kayteta.

51.27 FBA PAR
REFRESH

(0) DONE
(1) REFRESH

Vahvistaa kaikki sovitinmoduulin konfigurointiasetuksiin tehdyt
muutokset.

51.28 PAR TABLE
VER

Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun kenttdvaylasovitinmo-
duulin kuvaustiedostossa olevan parametritaulukkoversion.

51.29 DRIVE TYPE
CODE

Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun kenttdvaylasovitinmo-
duulin kuvaustiedostossa olevan taajuusmuuttajan tyyppikoodin.

51.30 MAPPING FILE
VER

Nayttda taajuusmuuttajan muistiin tallennetun kenttdvaylasovittimen
kuvaustiedoston version.
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Parametri

Kenttavayla-
ohjauksen asetus

Toiminto/Tietoja

51.31 D2FBA COMM
STA

Nayttaa kenttavaylasovitinmoduulin tiedonsiirron tilan.

51.32 FBA COMM SW
VER

Nayttaa sovitinmoduulin yleisen ohjelmaversion.

51.33 FBA APPL SW
VER

Nayttda sovitinmoduulin sovellusohjelmaversion.

Huomaa: Kenttavaylasovitinmoduulin kdyttéoppaassa parametrien 51.01...51.26 ryhméatunnus on 1 tai A.

LAHETETTAVAN DATAN VALINTA

52.01 FBA DATA IN1 0 Maarittda taajuusmuuttajasta kenttavaylaohjaimeen lahetettavan datan.
... 92.12 FBA DATA 4.6 Huomaa: Jos valittu data on 32-bittista, lahetykseen varataan kaksi
IN12 14...16 parametria.

101...9999
53.01 FBA DATA 0 Maarittda kenttavaylaohjaimesta taajuusmuuttajaan lahetettavan datan.
OUT1 ... 53.12 FBA 1.3 Huomaa: Jos valittu data on 32-bittista, Idhetykseen varataan kaksi
DATA OUT12 11...13 parametria.

1001...9999

Huomaa: Kenttavaylasovitinmoduulin kdyttboppaassa parametrien 52.01...52.12 ryhmatunnus on 3 tai C, ja parametrien

53.01...53.12 ryhmatunnus on 2 tai B.

Kun moduulin konfigurointiparametrit on maaritetty, taajuusmuuttajan ohjauspara-
metrit (katso kohta Taajuusmuuttajan ohjausparametrien asettaminen jaljempana)
on tarkastettava ja tarvittaessa saadettava.

Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttaja kaynnistetdan seuraavan
kerran tai kun parametri 51.27 FBA PAR REFRESH aktivoidaan.
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Taajuusmuuttajan ohjausparametrien asettaminen

Sarakkeessa Kenttavaylaohjauksen asetus annetaan arvo, jota kaytetaan, kun
kenttavaylaliitanta on signaalin haluttu I1&hde tai kohde. Sarakkeessa Toiminto/
Tietoja on parametrin kuvaus.

Parametri Kenttavayld- Toiminto/Tietoja
ohjauksen asetus
KOMENNON LAHTEEN VALINTA
10.01 EXT1 START (3) FBA Valitsee kenttavaylan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteeksi,
FUNC kun EXT1 on valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.
10.04 EXT2 START (3) FBA Valitsee kenttavaylan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteeksi,
FUNC kun EXT2 on valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.
24.01 SPEED REF1 SEL | (3) FBA REF1 Kenttavaylan ohjetta REF1 tai REF2 kaytetdan nopeusohjeena 1.
(4) FBA REF2
24.02 SPEED REF2 SEL | (3) FBA REF1 Kenttavaylan ohjetta REF1 tai REF2 kaytetdan nopeusohjeena 2.
(4) FBA REF2
32.01 TORQ REF1 SEL (3) FBA REF1 Kenttavaylan ohjetta REF1 tai REF2 kdytetddn momenttiohjeena 1.
(4) FBA REF2
32.02 TORQ REF ADD (3) FBA REF1 Kenttéavaylan ohjetta REF1 tai REF2 kaytetddn momenttiohjeen
SEL (4) FBA REF2 lisdyksena.
SYSTEEMIOHJAUKSEN TULOT
16.07 PARAM SAVE (0) Done Tallentaa parametriarvon muutokset (myds kenttavaylaohjauksen
(1) Save kautta tehdyt) pysyvaismuistiin.
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Yleista kenttavaylasovitinliitannasta

Kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valisessa jaksoittaisessa tiedonsiir-
rossa kaytetaan 16/32-bittisia tulon ja [ahdon datasanoja. Taajuusmuuttaja tukee
enintdan 12 datasanan (16-bittinen) kayttéa kumpaankin suuntaan.

Taajuusmuuttajasta kenttavayldohjaimeen lahetettdva data maaritetddn paramet-
reina 52.01 FBA DATA IN1...52.12 FBA DATA IN12. Kenttavaylaohjaimesta taajuus-
muuttajaan lahetettava data maaritetdan parametreina 53.01 FBA DATA
OUT1...53.12 FBA DATA OUT12.

Kenttavaylaverkko
1)
Kenttavaylasovitinmoduuli EXT1/2
T FBA-profiili Kaynnistystapa
I gATPé) Profillin
uT -
| valinta 4) 2.12 FBA MAIN CW C\
| 1 2.14 FBA MAIN REF1
— | DATA OUT 2.15 FBA MAIN REF2
3 -valinta 10.01/10.04
I 3)
I ) — [Par. 10.01...99.13 | REF1 Sel
Kenttd- |
L| vayla-
kohtainen! DA—E?‘ Profiilin Ryhmé 53 6
litanta | ”‘é) valinta 2.13 FBA MAIN SW L
5)
| — FBAACTI 24.01/32.01/
= 2 DATA IN FBAACT2 32.02
3 -valinta
I 3)
| — _ / | [Par.01.01..99.13 | REF2 Sel
I
Jaksoittainen tiedonsiirto Ryhma 52
24.02/32.01/
Ei-jaksoittainen tiedonsiirto 32.02
Katso kenttavaylasovitinmoduulin
kayttdopas. Parametri-
taulukko

1) Katso myGs muut parametrit, joita kenttéavayla voi ohjata.

2) Kayttajan datasanojen enimmaismaara vaihtelee protokollan mukaan.

3) Profiilin/laiteobjektin valintaparametrit. Kenttavaylamoduulin parametrit. Lisatietoja on kunkin kenttavaylasovittimen
kayttéoppaassa.

4) DeviceNet-sovitinta kaytettdessa ohjausosa siirtyy suoraan.

5) DeviceNet-sovitinta kaytettdesséa oloarvo-osa siirtyy suoraan.

Ohjaussana ja tilasana

Ohjaussanan (CW) avulla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajarjestelmasta.
Kenttavaylaohjain lahettda ohjaussanan taajuusmuuttajaan. Taajuusmuuttaja siirtyy
tilasta toiseen ohjaussanan bittikoodattujen ohjeiden mukaisesti.
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Tilasana (SW) on sana, joka sisaltaa tilatietoja ja jonka taajuusmuuttaja 1ahettaa
kenttavaylaohjaimelle.

Oloarvot

Oloarvot (ACT) ovat 16/32-bittisia sanoja, jotka sisaltavat tietoja taajuusmuuttajan
toiminnasta.

FBA-tiedonsiirtoprofiili

FBA-tiedonsiirtoprofiili on tilakaaviomalli, joka kuvaa taajuusmuuttajan yleisia tiloja ja
siirtymista tilojen valilla. Tilakaavio sivulla 345 sisaltaa tarkeimmat tilat (mukaan
lukien FBA-profiilin tilanimet). FBA:n ohjaussana (2.12 FBA MAIN CW, sivu 67)
ohjaa siirtymista tilojen valilla, ja FBA:n tilasana (2.13 FBA MAIN SW, sivu 69)
iimaisee taajuusmuuttajan tilan.

(Sovitinmoduulin parametrilla valittu) kenttavaylasovitinmoduulin profiili maarittaa
ohjaussanan ja tilasanan siirtymista jarjestelmassa, joka koostuu kenttavaylaohjai-
mesta, kenttavaylasovitinmoduulista ja taajuusmuuttajasta. Lapinakyvissa tiloissa
ohjaussana ja tilasana valitetdan kenttavaylaohjaimen ja taajuusmuuttajan valilla
ilman muuntoa. Muita profiileja kaytettaessa (esimerkiksi FPBA-01:n PROFIdrive,
FDNA-01:n AC/DC-taajuusmuuttaja, FCAN-01:n DS-402 seka kaikkien kenttavayla-
sovitinmoduulien ABB Drives -profiili) kenttavaylasovitinmoduuli muuntaa kenttavay-
l&kohtaisen ohjaussanan FBA-tiedonsiirtoprofiiliksi ja FBA-tiedonsiirtoprofiilin
tilasanan kenttavaylakohtaiseksi tilasanaksi.

Muiden profiilien kuvaukset ovat kenttavaylasovitinmoduulin kdyttéoppaassa.

Kenttavaylaohjeet

Ohjearvot (FBA REF) ovat 16/32-bittisia sanoja, jotka muodostuvat etumerkista ja
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohje muodostetaan laskemalla ndiden kahden komple-
mentti vastaavasta positiivisesta ohjearvosta. Kunkin ohjesanan sisaltéa voidaan kayt-
tda nopeuden tai momentin ohjeena.

Kun valittuna on momentti- tai nopeusohjeen skaalaus (parametrilla 50.04 FBA
REF1 MODESEL / 50.05 FBA REF2 MODESEL), kenttavaylaohjeet ovat 32-bittisia
kokonaislukuja. Arvo koostuu 16-bittisesta kokonaisluvusta ja 16-bittisesta desimaa-
liarvosta. Seuraavassa on esitetty nopeus- ja momenttiohjeen skaalaus:

Ohjearvo Skaalaus Huomautukset
Momenttiohje FBA REF / 65536 | Lopullista ohjearvoa rajoittavat parametrit 20.06 MAXIMUM
(%) TORQUE ja 20.07 MINIMUM TORQUE.
Nopeusohje FBA REF /65536 | Lopullista ohjearvoa rajoittavat parametrit 20.01 MAXIMUM
(rpm) SPEED, 20.02 MINIMUM SPEED ja 24.12 SPEED REFMIN
ABS.
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Seuraavassa on esitetty FBA-tiedonsiirtoprofiilin tilakaavio. Muiden profiilien tiedot
ovat kenttavaylasovitinmoduulin kdyttboppaassa.

mista tahansa tilasta

+ Vika

FAULT

mista tahansa tilasta Ke nttavaylan
+ (FBA CW bitti 7 = 1) tiedonsiirto-
L (FBA SW bitti 16 = 1) RUN — (FBA SW bitti 1 = 0) prOf““
DISABLE oo
FBA CW = Kenttavaylan
| ohjaussana
j (FBA CW bitti 8 = 1) (FBA CW bitti 7 = 0) FBA SW = Kenttavaylan tilasana
n = Nopeus
| = Tulovirta
RFG = Toimintogeneraattori
Par. 10.12 = 1 f = Taajuus
> <

mmm Par. 10.12=0

MAINS OFF

J7 + (FBA CW bitti 16 = 1)

E

mista tahansa tilasta

OFF1 (FBA CW bitti 4 = 1
ja FBA CW bitti 0 = 1)

START
INHIBITED [ (FBA SW bitti6 = 1)
OFF1
¢ (FBA CW bitti 0 = 1) ACTIVE
I~
- n(f)=0/1=0
Virta paalla (ON)

> <1
L J

READY TO

START

[—— (FBA SW bitti 0 = 1)

ja FBA CW bitti 0 = 1)
(FBA CW bitti 12 = 0)
OFF2 i a
>— ACTIVE [ (FBA SW bitti 4 = 1)
RUNNING  |——(FBA SW bitti 3 = 1)
A >
(FBA CW bitti 13 = 0) (FBA CW = xxxx xxxx xxxx Xxx0 xxx0 1xxx 1xxx xx10)
D RFG: OUTPUT
ENABLED mista tahansa tilasta
B Emergency Stop
" OFF3 (FBA CW bitti 3 =1 A
(FBA CW bitti 14 = 0) (FBA CW = xxxx Xxxx XXxX Xxx0 xx00 1xxx 1xxx xx10) ja FBA CW bitti 0 = 1)
OFF3 s
RFG: ACCELERATOR ACTIVE [ (FBA SWbitti 5 = 1)
ENABLED
n(f)=0/1=0

C ﬂ
(FBA CW = xxxx xxxx xxxx xxx0 x000 1xxx 1xxx xx10)

OPERATING

| (FBA SW bitti 8 = 1)

D ——<—

(FBA CW = xxXX XXXX XXXX XXX0 XXXX 1xXX 1xxx xx10) L

mista tahansa tilasta

Emergency OFF
OFF2 (FBA CW bitti 2 =1

N~
—
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Liite B — Taajuusmuuttajien valinen liitanta

Yleista

Tassa luvussa kuvataan taajuusmuuttajien valisen litdnnan johdotuksia ja kaytetta-
vissa olevia tiedonsiirtotapoja. Esimerkkeja tavallisten toimintolohkojen kayttami-
sesta tiedonsiirtoon on annettu sivulta 355 lahtien.

Yleisia tietoja
Taajuusmuuttajien valinen liitanta on ketjutettu RS-485-linjaliitanta, joka rakennetaan
kytkemalla yhteen useiden taajuusmuuttajien JCU-ohjausyksikdiden X5-riviliittimet.

Myods JCU-yksikdn asennuspaikkaan asennettua FMBA Modbus -laajennusmoduulia
voi kayttaa. Laiteohjelmisto tukee enintdan 63:a asemaa yhta liitdntaa kohti.

Jokaisella litannalla on yksi isantataajuusmuuttaja; muut taajuusmuuttajat ovat orjia.
Oletuksena on, etta isanta lahettda ohjauskaskyt seka nopeus- ja momenttiohjeet
kaikille orjille. Isanta voi lahettaa kahdeksan viestid millisekunnissa 100/150 mikro-
sekunnin valein. Yhden viestin l1ahettdmiseen kuluu noin 15 mikrosekuntia, mista
seuraa, etta teoreettinen liitannan kapasiteetti on noin kuusi viestia sadassa mikro-
sekunnissa.

Ohjaustietojen ja ohjeen 1 ryhmalahetys ennalta maaritetylle taajuusmuuttajaryh-
malle on mahdollista, samoin kuin ketjutettu ryhmalahetys. Isanta Iahettaa ohjeen 2
aina kaikille orjille. Katso parametreja 57.11...57.14.

Kaapelointi

Kaapeloinnissa taytyy kayttaa suojattua, kierrettya parikaapelia (~100 ohm, esim.
PROFIBUS-yhteensopivaa kaapelia). Kaapeloinnin maksimipituus on 50 metria.

JCU-ohjausyksikdssa on X5-riviliittimen vieressa siirtoliitin (J3, "T") litdnnan paate-
vastuksen kytkemista varten. Paatevastuksen on oltava kaytdssa (ON) liitannan
molemmissa paissa olevissa taajuusmuuttajissa ja poissa kaytéstad (OFF) niiden
valilla olevissa taajuusmuuttajissa.

X5-liittimen sijasta voidaan kayttaa FMBA Modbus -laajennusmoduulia.

Parhaan mahdollisen hairiénsiedon takaamiseksi on suositeltavaa kayttaa laadu-
kasta kaapelia. Kaapelin tulee olla mahdollisimman lyhyt. Valta tarpeettomia silmu-
koita ja kaapelin vetamista tehokaapeleiden (esim. moottorikaapelien) laheisyyteen.

Huomaa: Kaapelin suojavaipat tulee maadoittaa taajuusmuuttajan ohjauskaapelien
kiinnikelevyyn. Taajuusmuuttajan laiteoppaassa annettuja ohjeita on noudatettava.
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Datasetit

Seuraavassa kaaviossa esitetdan taajuusmuuttajien valisen liitdnnan kytkennat.

..............................

o 2 [ ] ) ]
El X5:D2D ° X5:D2D El X5:D2D
™ (82] ™
) il ]
Paatevastus ON Paatevastus OFF L Paatevastus ON
JCU JCU JCU
Taajuusmuuttaja 1 Taajuusmuuttaja 2 Taajuusmuuttaja n

Taajuusmuuttajien valisessa tiedonsiirrossa kaytetdan DDCS (Distributed Drives
Communication System) -viesteja ja datasettitaulukoita. Jokaisella taajuusmuutta-
jalla on 256 datasetin taulukko, jossa datasetit on merkitty numeroilla 0...255. Jokai-
nen datasetti sisaltaa 48 databittia.

Oletuksena on, etta datasetit 0...15 ja 200...255 on varattu taajuusmuuttajan laite-
ohjelmistolle (firmware); datasetit 16...199 ovat kayttajan sovellusohjelman kaytetta-
vissa.

Kahden laiteohjelmiston tiedonsiirtodatasetin sisalté voidaan maarittaa vapaasti
arvoa osoittavilla parametreilla ja/tai Drive SPC-tyokalun sovellusohjelmoinnilla.
16-bittinen ohjaussana ja 32-bittinen taajuusmuuttajien valinen ohje 1 lahetetaan
yhdesta datasetistd 500 mikrosekunnin aikatasolla (oletusarvon mukaan). Taajuus-
muuttajien valinen ohje 2 (32-bittid) 1ahetetdan toisesta datasetista 2 millisekunnin
aikatasolla (oletusarvon mukaan). Taajuusmuuttajan saatétilan mukaan orjat voi-
daan maarittda kayttamaan taajuusmuuttajien valisia komentoja ja ohjeita seuraa-
villa parametreilla:

Taajuusmuuttajien valisen

Ohjaustieto Parametri . ..
tiedonsiirron asetus

10.01 EXT1 START FUNC

Pysaytys/kaynnistys-komennot 10.04 EXT2 START FUNC

(4) D2D

Nobeusohie 24.01 SPEED REF1 SEL (5) D2D REF1 tai
P : 24.02 SPEED REF2 SEL (6) D2D REF2
Momenttiohie 32.01 TORQ REF1 SEL (5) D2D REF1 tai

! 32.02 TORQ REF ADD SEL | (6) D2D REF2

Orjien tiedonsiirtotilaa voidaan valvoa ajoittaisella valvontaviestilla, jonka isanta
lahettda kuhunkin orjaan (katso parametrit 57.04 FOLLOWER MASK 1 ja 57.05
FOLLOWER MASK 2).
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Taajuusmuuttajien valisten liitantéjen toimintolohkojen avulla DriveSPC-tydkalussa
voidaan ottaa kayttédn muita tiedonsiirtotapoja (kuten orjien valiset viestit) seka
muokata datasettien kayttda taajuusmuuttajien valilla. Katso toimintolohkoja kohdassa
Tiedonsiirto (sivu 264).

Viestinlahetystavat

Jokaisella yhteen liitetylla taajuusmuuttajalla on yksildiva osoite, joka mahdollistaa
kahden taajuusmuuttajan valisen point-to-point-tiedonsiirron. Osoite 0 maarittyy
automaattisesti isantataajuusmuuttajan osoitteeksi. Muiden taajuusmuuttajien
osoitteet maaritetdan parametrilla 57.03 NODE ADDRESS.

Ryhmalahetysosoitteita voi kayttaa, jolloin taajuusmuuttajia voi luokitella ryhmiin. Ryh-
malahetysosoitteeseen lahetetty tieto menee kaikkiin taajuusmuuttajiin, joille kyseinen
osoite on maaritetty. Ryhmalahetysryhmassa voi olla 1...62 taajuusmuuttajaa.

Yleislahetyksella tietoja voidaan lahettaa kaikkiin taajuusmuuttajiin (tarkemmin
sanottuna kaikkiin orjataajuusmuuttajiin), jotka on liitetty yhteen.

Tiedonsiirto on mahdollista isdnnasta orjiin tai orjien valilla. Orja voi lahettaa viestin
toiseen orjaan (tai orjaryhmaan) sen jalkeen, kun se on vastaanottanut isannalta

vuorosanoman.
Viestinlahetystapa Huomautus
Point-to-point Isdnnan point-to-point Kaytdssa vain isannassa
Etaluku Kaytdssa vain isdnnassa
Orjan point-to-point Kaytdssa vain orjissa
Ryhmalahetys Kaytdssa seka isannassa etta orjissa
Yleislahetys Kaytdssa seka isannassa etta orjissa
Vuorosanoma orjien valista tiedonsiirtoa varten -
Ketjutettu ryhméalahetys Kéaytdssa vain taajuusmuuttajien valilla, ohje
1 ja ohjaussana
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Isdannan point-to-point-viestit

Tamantyyppisessa viestinnassa isanta lahettda orjaan yhden datasetin (LocalDsNr)
omasta datasettitaulukostaan. TargetNode ilmaisee orjan osoitteen, ja RemoteDsNr
maarittda kohdedatasetin numeron.

Orja vastaa palauttamalla seuraavan datasetin sisallon. Vastaus tallentuu isdnnan
datasettiin LocalDsNr+1.

Huomaa: Isdnnan point-to-point-viestit ovat mahdollisia vain isdnnassa, koska
vastaus lahetetadan aina osoitteeseen 0 (isanta).

Isanta Orja

Datasetti-taulukko Datasetti-taulukko

(LocalDsNr) || TargetNode = X

(LocalDsNr+1) \
\ (RemoteDSNr)
(RemoteDsNr+1)

57.03 NODE ADDRESS = X

/

Etilukuviestit

Isanta voi lukea datasetin (RemoteDsNr) TargetNode-kohdassa maaritetysta orjasta. Orja
palauttaa isdnnalle pyydetyn datasetin siséllon. Vastaus tallentuu isdnnan datasettiin
LocalDsNr.

Huomaa: Etalukuviestit ovat mahdollisia vain isannassa, koska vastaus lahetetaan
aina osoitteeseen 0 (isanta).

Isanta Orja

Datasetti-taulukko Datasetti-taulukko

TargetNode = X

(LocalDsNr)

/]~

(RemoteDsNr)

57.03 NODE ADDRESS = X
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Orjan point-to-point-viestit

Tata viestinlahetystapaa kaytetaan orjien valisessa point-to-point-tiedonsiirrossa.
Kun orja on saanut vuorosanoman isannalta, se voi lahettda yhden datasetin toiseen
orjaan kayttaen orjan point-to-point-viestia. Kohdetaajuusmuuttaja maaritetaan
osoitteella.

Huomaa: Tietoja ei lahetetad isantaan.

Vuoro-
sanoma

Isanta

Datasetti-taulukko

Orja

Datasetti-taulukko

(LocalDsNr)

|| TargetNode = X

Orja

Datasetti-taulukko

\ (RemOteDSNr)

57.03 NODE ADDRESS =X

Ryhmalahetys

Ryhmalahetysta kaytettdessa yksi datasetti voidaan lahettaa taajuusmuuttajaryh-
maan, jolla on sama ryhmaosoite. Kohdejoukko maaritetddn D2D_ Conf-vakiotoimin-
tolohkossa (sivu 264).

Lahettava taajuusmuuttaja voi olla isanta tai orja, joka on saanut vuorosanoman
isannalta.

Huomaa: Isanta ei vastaanota lahetettyja tietoja silloinkaan, kun se on kohderyhman
jasen.

Isénnésté orjiin ldhetettava ryhméléahetys

Isanta

Datasetti-taulukko

(LocalDsNr)

Target Grp = X

Orja

Datasetti-taulukko

\ (RemoteDsNr)

[T (RemoteDsNr)

Orja

Datasetti-taulukko

Std Mcast Group = X

Std Mcast Group = X
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Orjien vélilla Idhetettava ryhmélahetys

Vuoro-
- - Sanoma - - -
Isanta 4 Orja Orja Orja
Datasetti-taulukko Datasetti-taulukko Datasetti-taulukko Datasetti-taulukko
(LocalDsNr) \@
\ (RemoteDsNr) | | | (RemoteDsNr)
Std Mcast Group = X Std Mcast Group = X
Yleislahetys

Yleislahetyksessa isanta lahettda yhden datasetin kaikkiin orjiin tai orja Iahettaa
yhden datasetin kaikkiin toisiin orjiin (saatuaan vuorosanoman isannalta).

Kohteeksi (Target Grp) maarittyy automaattisesti 255, joka tarkoittaa kaikkia orjia.
Huomaa: Isanta ei vastaanota mitdan orjien yleislahetyksella 1ahettamia tietoja.

Isédnnésté orjiin ldhetettava yleisldhetys

Isanta Orja Orja

Datasetti-taulukko Datasetti-taulukko
Target Grp = 255

\ (RemoteDsNr) | |l

Datasetti-taulukko

(LocalDsNr)

I

(RemoteDsNr)
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Orjien véililld l&hetettéva yleisldhetys

Isanta

Datasetti-taulukko

Vuoro-
Sanhoma Orja Orja Orja
Datasetti-taulukko Datasetti-taulukko Datasetti-taulukko
(LocalDsNf) Target Grp = 255

\ (RemoteDsNr) | | @ (RemoteDsNr)

Ketjutettu ryhmalahetys

Kaytettaessa ketjutettua ryhmalahetysta vain komentosana ja ohje 1 lahetetaan.

Isanta kaynnistaa aina viestiketjun. Kohderyhma maaritetdan parametrilla 57.13
NEXT REF1 MC GRP. Viestin vastaanottavat kaikki orjat, joissa parametrin 57.12
REF1 MC GROUP arvo on asetettu isdnnan parametrin 57.13 NEXT REF1 MC GRP
arvoon.

Jos orjan parametrien 57.03 NODE ADDRESS ja 57.12 REF1 MC GROUP arvot
ovat samat, siita tulee ali-isanta. Kun ali-isanta vastaanottaa ryhmaviestin, se
lahettaa valittdmasti oman viestinsa seuraavalle ryhmalahetysryhmalle, joka on
maaritetty parametrilla 57.13 NEXT REF1 MC GRP.

Koko viestiketjun kesto on noin 15 mikrosekuntia kerrottuna ketjun osien maaralla
(maaritetty isdnnan parametrilla 57.14 NR REF1 MC GRPS.
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Isanta

Orja

2.17 D2D MAIN CW

Orja

(57.08 FOLLOWER CW
SRC)

2.19 D2D REF1

2.17 D2D MAIN CW

Orja

(57.06 REF 1 SRC)

(57.08 FOLLOWER CW
SRC)

2.19 D2D REF1

2.17 D2D MAIN CW

(57.06 REF 1 SRC)

(57.08 FOLLOWER CW
SRC)

2.19 D2D REF1

57.01 LINK MODE =
(2) Master

(57.06 REF 1 SRC)

(57.08 FOLLOWER CW
SRC)

57.03 NODE ADDRESS =
ei merkitysta

57.01 LINK MODE =
(1) Follower

(57.06 REF 1 SRC)

57.11 REF 1 MSG TYPE =
(1) Ref1 MC Grps

57.03 NODE ADDRESS =
2

57.01 LINK MODE =
(1) Follower

57.12 REF1 MC GROUP
= ei merkitysta

57.11 REF 1 MSG TYPE =
(1) Ref1 MC Grps

57.03 NODE ADDRESS =
4

57.01 LINK MODE =
(1) Follower

57.13 NEXT REF1 MC
GRP =2

57.12 REF1 MC GROUP
=2

57.11 REF 1 MSG TYPE =
(1) Ref1 MC Grps

57.03 NODE ADDRESS =
5+

57.14 NR REF1 MC
GRPS =3

57.13 NEXT REF1 MC
GRP =4

57.12 REF1 MC GROUP
=4

57.11 REF 1 MSG TYPE =
(0) Broadcast *

57.14 NR REF1 MC
GRPS = ei merkitysta

57.13 NEXT REF1 MC
GRP =5

57.12 REF1 MC GROUP
=5*

57.14 NR REF1 MC
GRPS = ei merkitysta

57.13 NEXT REF1 MC
GRP = ei merkitysta

57.14 NR REF1 MC
GRPS = ei merkitysta

Orja

2.17 D2D MAIN CW

Orja

2.19 D2D REF1

2.17 D2D MAIN CW

2.19 D2D REF1

57.01 LINK MODE =
(1) Follower

57.03 NODE ADDRESS =
1

57.01 LINK MODE =
(1) Follower

57.11 REF 1 MSG TYPE =
ei merkitysta

57.03 NODE ADDRESS =
3

57.12 REF1 MC GROUP
=2

57.11 REF 1 MSG TYPE =
ei merkitysta

57.13 NEXT REF1 MC
GRP = ei merkitysta

57.12 REF1 MC GROUP
=4

57.14 NR REF1 MC
GRPS = ei merkitysta

57.13 NEXT REF1 MC
GRP = ei merkitysta

57.14 NR REF1 MC
GRPS = ei merkitysta

* Kuittaus viimeisesta orjasta iséantaan voidaan estaa asettamalla parametrin 57.11 REF 1 MSG TYPE arvoksi (0) Broadcast.
(Tama on tarpeen, koska parametrien 57.03 NODE ADDRESS ja 57.12 REF1 MC GROUP arvot ovat samat). Toinen vaihtoehto
on, etta osoitteiden tai ryhmaosoitteiden (parametrit 57.03 NODE ADDRESS ja 57.12 REF1 MC GROUP) arvot asetetaan toisis-

taan eroaviksi.
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Esimerkkeja vakiotoimintolohkojen kayttamisesta taajuusmuuttajien
valisessa tiedonsiirrossa

Iséntéa

18
A

S e SountlaE]

05 _WriteLocal
TLAT 10 ey i
L allshir

Lo

Roroei®:

Cratal 158
Cratal HE

Esimerkkeja isdnnan point-to-point-viestitoiminnosta

Orja (solmu 1)

Katso my6s taajuusmuuttajien valisten toimintolohkojen kuvauksia alkaen sivulta 264.

[ALFE ]
D20 _Serwiviesans
L]
TLAL 10 mowt [4]
L] Ity
i Tapa
) e E— 1T
Wirget Medaiiep
. - i,
Lest wlleshe
.l Eerreoialte
0= _Foisac ocal
£
TLAZ 10 raec L]
w
s, il .
Buesd 56k Eatal W‘_ﬂ -
Eranad 100 Eatad 3L =
Errer{4"
Emw -
S8
BT L2
TLAT 10 ey (3]
Sard g ot (i)
115 1 %) e T CUmES,
Diad SB[

[ALEE ]

na

05 _Readlocal
TLAT B sreie (k1]
m
E Lo ol
s a6k Daad 10000 |
Bas? 1 D
L Emiir,
Os_WriteLocal
TLAL 39 A o
2
Lewt aleFe
. - e,
Ciwald 3EB
Dl JoBE) "
TS 1) Diwal 328

1. Isénta lahettaa vakioarvon (1) ja viestilaskurin
arvon orjan datasettiin 20. Tiedot valmistellaan

datasettiin 16 ja lahetetaan sielta.

2. Orja lahettda vastaanotetun laskuriarvon seka

vakioarvon (21) vastauksena isannalle.

3. Isanta laskee viimeisimman viestin numeron ja
vastaanotetun tiedon eron.
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Isénta

Iséntéa

Esimerkki etdlukuviestitoiminnosta

1.

2. Orjassa vakiotiedot valmistellaan datasettiin 22.

TLAL 1 mie L]
Mg Tyen o
poprpry) — L Lo o
Vgt MidafGep
Imee Lt i
[
Forredall e
D5 _Resdocal
52
TLAL 1 mie [#4]
[ &
e ),
: e
e e X .
_— FreaelE

0=

Orja (solmu 1)

D5_wrislocal
-

TLAL | moss {1
= sl
Ermir
e Dl 1t
i Dialad K1

¥
Erroe & G =

Isénta lukee orjan datasetin 22 siséllén omaan dataset-
tiinsa 18. Tiedot luetaan lohkon DS_ReadLocal avulla.

Vuorosanomien lahettaminen orjien vilista tiedonsiirtoa varten

1.

Lot 2

D _Picast T cken
TLAD 50 e i)
Target s

Ere
Hcus Coprda
C2Dr_MeastToken
5
TWAZ B s [l
Tarpe Hodke
Lot
o Cyde

Ereis

Tama taajuusmuuttajien valinen liitdnta koostuu kolmesta

taajuusmuuttajasta (isanta ja kaksi orjaa).

Isanta toimii "puheenjohtajana”. Orja 1 (solmu 1) voi
l&hettda yhden viestin kolmen millisekunnin vélein. Orja
2 (solmu 2) voi lahettaa yhden viestin kuuden millisekun-

nin valein.
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Esimerkkeja orjan point-to-point-viestitoiminnosta

Orja 1 (osoite 1) Orja 2 (osoite 2)
— Cr5_ReadLocal
T _®
m‘:mgm = TLAD & mase [T
.H N ] "“wl ‘;_9 LoscalCretir .
. wardl5 . " Dbl 168 Ol 1l||-.;-|.n_
. - D a® Woinialy
e e P I
(ETED - -
- a T%_wrietocal
&
TLAL B e @ — <
. ¥
) Mg Trpe ) :
: =Sl n - Emedaly
= Tarpin Madedarp o ,“« -
e f— 0 EmeRn
. - Bt i ol 4] .
= {35 1 4]
- Farrise e
D20_Sendhessane
-
TiAT & ol ]
[ _Feadlocal 3
= [ \ Mg Typs ot o e
TLAL 3 m 1 .
= Lndhl:m 55 " — e, _
PR I L L -+ v : ealt
¥
O e e [ . Rsmetalabe
[ :.-ﬂu::_

1. Orja 1 kirjoittaa paikallisen datasetin 24 sisallén orjan 2 datasettiin 30 (kolmen millisekunnin vali).
2. Orja 2 kirjoittaa paikallisen datasetin 33 sisallon orjan 1 datasettiin 28 (kuuden millisekunnin vali).
3. Liséksi molemmat orjat lukevat vastaanotetut tiedot paikallisista dataseteista.
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Esimerkki vakiotyyppisesta isdannan orjaan tai orjiin lahettamasta

ryhmalahetyksesta
Isénté Orja(t), vakiolevitysryhmé 10
Ot ocal D20_Cond
£l
TLAL 1 maes L] TLAZ 1 rrcies i
u r - T
oo - Esoi®H " Time Emmithy .
e st 108 - RelZ Sycke Sad
fara rmng crameltd) e ATE . Sl Mhacs G
T T
CeD_Send¥ieszage 05 _Peadocal
4
Tkl | mosr & TLAE | e (1]
A & Lialiake _—
w '_'MT‘F Frovpesnpe) EE—— 1. T YT L
'H Pt it _ Poee IR
- L sllmbie e r'“':‘ﬁ.:l .
2 FotrreneCrite

1. Isénta l1ahettda vakioarvon (9876) ja viestilaskurin arvon kaikkiin vakioryhmaléhetysryhman 10 orjiin. Tiedot valmistellaan
isdnnan datasettiin 19 ja lahetetdan sielta orjan datasettiin 23.

2. Vastaanotetut tiedot luetaan vastaanottavien orjien datasetista 23.

Huomaa: Edella esitetty isdntaa koskeva esimerkkisovellus vastaa myds ratkaisua, jossa orja on lahettava osapuoli
vakiotyyppisessa orjien valisessa ryhmalahetyksessa.

Esimerkki yleislahetyksesta

Isénta Orja(t)
O Wit ol O Rl
£ n

TLAL | Frtes o TLAY 1 insa [T
o E

Lo LecuDierar
o Emse Ermeti%h Batel 168 Datal USHEE, .

[T .
P Dwtad B i -

= [SFPCRE

[ELE Erves L L

DE'D_M'SS-#;‘
. TLAL L masc o
5] sl Lrver o=
= L

1. Isénta lahettda vakioarvon (9876) ja viestilaskurin arvon kaikkiin orjiin. Tiedot valmistellaan isannan datasettiin 19 ja
lahetetaan sielta orjan datasettiin 23.

2. Vastaanotetut tiedot luetaan orjien datasetista 23.

Huomaa: Edella esitetty isantaa koskeva esimerkkisovellus vastaa my0s ratkaisua, jossa orja on lahettava osapuoli orjien

valisessa yleislahetyksessa.
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Liite C — Ohjausketju ja taajuusmuuttajan logiikan
kaaviot

Yleista

Tassa luvussa esitellaan taajuusmuuttajan ohjausketju ja logiikka.
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Lisatietoja
Tuotteita ja palveluita koskevat tiedustelut

Kaikki tuotetta koskevat tiedustelut on osoitettava ABB Oy:n paikalliselle edustajalle. Liita
mukaan tuotteen tyyppikoodi ja sarjanumero. Internet-osoitteessa www.abb.com/drives
on luettelo ABB:n myynnin, teknisen tuen ja huollon yhteyshenkiloistd kohdassa Sales,
Support and Service network.

Tuotekoulutus

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

ABB Drivesin kayttdoppaita koskeva palaute

Otamme mielellamme vastaan kayttdoppaitamme koskevaa palautetta. Siirry Internet-
osoitteeseen www.abb.com/drives ja valitse Document Library — Manuals feedback form
(LV AC drives).

Internetin asiakirja-arkisto

Voit hakea oppaita ja muita tuotetietoja Internetistd PDF-muodossa. Siirry osoitteeseen
www.abb.com/drives ja valitse Document Library. Voit selata kirjastoa tai syottaa
hakukenttaan valintakriteereja, esimerkiksi asiakirjan koodin.



http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives

Ota yhteytta

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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