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Sikkerhedsinstruktioner

Oversigt

Advarsler og noter

Advarsler

Dette kapitel indeholder de sikkerhedsinstruktioner, som skal fglges
ved installation, drift og service af ACS 600. Hvis sikkerheds-
instruktionerne ikke fglges ngje, kan der veere fare for tilskadekomst
eller dadsfald, og der kan opsta skade pa frekvensomformer, motor
eller det drevne udstyr. Dette kapitel skal gennemlaeses, inden der
arbejdes pa eller med frekvensomformeren.

Denne manual skelner mellem to former for sikkerhedsinstruktioner.
Advarslerne giver information om, hvilke alvorlige fejl eller
beskadigelser, der kan ske, hvis der ikke tages de rette forholdsregler.
Noterne angiver, nar laeseren skal vaere specielt opmaerksom, eller
hvis der er yderligere information om et bestemt emne. Noterne er
mindre afggrende end advarslerne, men man bgr dog alligevel veere
opmeerksom pa disse.

Brugere informeres om situationer, der kan medfgre alvorlig fysisk
beskadigelse og/eller alvorlig edelaeggelse af udstyret. Falgende
symboler anvendes:

Advarsel — hgj spanding: Advarer om
situationer, hvor en hgj spaending kan forarsage
fysisk beskadigelse og/eller gdeleeggelse af
udstyret. Den tekst, der star ud for dette symbol,
beskriver, hvorledes denne fare undgas.

Generel advarsel: Advarer om situationer, som
kan forarsage fysisk beskadigelse og/eller skade
pa udstyret af andre arsager end elektriske. Den
tekst, der star ud for dette symbol, beskriver,
hvorledes denne fare undgas.

Advarsler om elektrostatiske afladninger:
A Advarer om situationer, hvor en elektrostatisk
‘2 \ afladning kan @deleegge udstyret. Den tekst, der
star ud for dette symbol, beskriver hvorledes denne
fare undgas.
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Sikkerhedsinstruktioner

Noter

Generelle sikkerheds-

Instruktioner

A

Opmaerksomheden henledes pa, at det er ngdvendigt at veere seerlig
papasselig eller sage yderligere oplysninger om emnet. Fglgende
symboler anvendes:

BEMARK! Bemaerk sgger at henlede opmaerksomheden pa
en bestemt sag.

Note: Note giver yderligere information eller viser, hvor
yderligere information om emnet findes.

Disse sikkerhedsinstruktioner vedregrer alt arbejde med ACS 600.
Udover de sikkerhedsinstruktioner, der omtales nedfor, findes der
yderligere sikkerhedsinstruktioner pa de farste sider af den
pageeldende hardwaremanual.

ADVARSEL! Alt elektrisk installations- og vedligeholdelsesarbejde
med ACS 600 skal udfares af kvalificerede elinstallatgrer.

ACS 600 og tilhgrende udstyr skal veere jordet korrekt.

Undlad at arbejde pa en enhed, hvor spaendingen er tilsluttet. Nar net-
spaendingen udkobles, ventes 5 minutter for afladning af mellem-
kredskondensatorerne, inden arbejdet med frekvensomformeren,
motoren eller motorkablet pabegyndes. Det er en god vane, inden
arbejdet pabegyndes, at kontrollere (med et voltmeter), om frekven-
somformeren virkelig er afladet.

ACS 600 motorkabelterminalerne har, nar netspaendingen er tilsluttet
og uafhaengig af motordriften, en farlig hgj spaending.

Selv nar netspaendingen er udkoblet, kan der, fra eksterne styrekredse,
veere farlig spaending indvendig i ACS 600. Der skal udvises
omhyggelighed, nar der arbejdes med omformeren. Tilsidesaettelse af
disse instruktioner kan medfgre tilskadekomst og ded.

ADVARSEL! ACS 600 anvendes for udvidet drift af elektriske motorer
og drevne maskiner. Det bgr straks kontrolleres, at al udstyr er egnet
for denne driftsform.

Drift er ikke tilladt, hvis motorens nominelle spaending er mindre end
halvdelen af ACS 600's nominelle spaending, eller hvis motorens nomi
nelle strgm er mindre end 1/6 af den nominelle udgangsstram for
ACS 600. Motorisolationen er af stor vigtighed. Uafhaengig af
udgangsfrekvensen bestar frekvensomformerudgangsspaendingen af
korte, hgje spaendingspulser (ca. 1,35 .... 1,41 - netspaending). Denne
spaending kan naesten fordobles ved ugunstig motorkabling. Kontakt
ABB for yderligere oplysninger, hvis der stilles krav om flermotordrift.
Tilsideseettelse af disse instruktioner kan medfgre permanent skade pa
motoren.
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Alle isolationstest skal udfares, nar ACS 600 ikke er tilsluttet kabler.
Drift udover de nominelle veerdier ber ikke forsgges. Tilsidesaettelse af
disse instruktioner kan medfgre permanent skade pa ACS 600.

Der er adskillige, automatiske reset-funktioner i ACS 600. Hvis disse
funktioner er aktive, resettes omformeren, og driften genoptages.
Disse funktioner ber ikke veelges, hvis det gvrige udstyr ikke er egnet il
denne driftsform eller, hvis der kan opsta farlige situationer ved en
sadan driftsform.
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Kapitel 1 — Introduktion til manualen

Oversigt

Inden opstart

Hvad denne manual
indeholder

Dette kapitel beskriver formalet med og indholdet af denne manual.
Endvidere beskrives, hvem manualen er beregnet for. Det indeholder
ogsa en liste med relaterede publikationer.

Denne manual er kompatibel med ACS 600
standardapplikationsprogrammet version 5.2 eller senere versioner.

Formalet med denne manual er at give alle ngdvendige oplysninger om
styring og programmering af ACS 600 drev.

Det forventes, at brugeren har:

e Kendskab til elektriske standardinstallation, elektroniske
komponenter og elekiriske symboler.

¢ Lidt kendskab til ABB produktnavne og terminologi.

* Ingen erfaring eller uddannelse i installation, drift eller service af
ACS 600.

Sikkerhedsinstruktioner findes pa siderne iii — iv. Sikkerheds-
instruktionerne beskriver, hvorledes de forskellige advarsler og noter,
som denne manual indeholder, ser ud. Endvidere beskrives det i dette
kapitel, hvilke generelle sikkerhedsinstruktioner, der skal folges.

Kapitel 1 — Introduktion til manualen — Dette kapitel giver en
introduktion til ACS 600 Programmeringsmanualen.

Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og styrepanel —
giver en oversigt over, hvordan ACS 600 programmeres. Dette kapitel
beskriver drift med styrepanelet, som bruges til savel styring som
programmering.

Kapitel 3 — Opstartsdata — oplister og forklarer opstartsdata-
parametrene.

Kapitel 4 — Styring — beskriver aktuelle signaler, panelstyring og
ekstern styring.

Kapitel 5 — Standard applikationsmakroprogrammer — beskriver driften
og passende applikationsmakroer for fem standardapplikationer samt
brugermakroen.

Kapitel 6 — Parametre — oplister ACS 600 parametrene og forklarer
funktionen af hver parameter.

Kapitel 7 — Fejlfinding — oplister ACS 600 fejl- og advarsels-
meddelelser, mulige arsager og afhjeelpelse.

Programmeringsmanual
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Kapitel 1 — Introduktion til manualen

Publikationer

Appendiks A — Komplet parameterliste — viser i tabelform alle ACS 600
parameterindstillinger.

Appendiks B — Fabriksindstillinger for applikationsmakroer — viser ACS
600 applikationsmakroernes fabriksindstillinger i tabelform.

Appendiks C — Fieldbusstyring — indeholder informationer, som er
negdvendige for styring af ACS 600 via fieldbus adapter modul. Der kan
leveres flere forskellige fieldbus adapter moduler som option til
ACS600.

Appendiks D — Analogt udvidelsesmodul NAIO indeholder
informationer, som er ngdvendige for styring af ACS 600 via det
analoge udvidelsesmodul NAIO (option).

Som supplement til denne manual indeholder ACS 600 bruger-
dokumentationen fglgende manualer

e Opstartguide for ACS 600 udstyret med standard
applikationprogram 5.x (EN code: 3BFE 64049224)

e Hardware-manualer geeldende for ACS 600 omformerfamilien

* Flere forskellige installations- og opstartsvejledninger til
udvidelsesenhederne til ACS 600
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Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering
og CDP 312 styrepanel

Oversigt Dette kapitel beskriver, hvordan panelet i ACS 600 anvendes til at
&ndre parametre, overvage de aktuelle veerdier og styre drevet.

Note: CDP 312 panelet kommunikerer ikke med ACS 600 standard-
applikationsprogrammet versions 3.x eller tidligere. CDP 311 panelet
kommunikerer ikke med programversion 5.x eller senere.

ACS 600 programmering Brugeren kan ved programmering andre konfigurationen af ACS 600
for at opfylde applikationsbehovene. Programmering sker ved
indstilling af et saet parametre.

Applikationsmakroer Parametre kan indstilles en af gangen, eller der kan veelges
forprogrammerede parameterindstillinger. Forprogrammerede
parameterindstillinger kaldes applikationsmakroer. Se Kapitel 5 —
Standardapplikationsmakroer for yderligere oplysninger om
applikationsmakroer.

Parametergrupper For at forenkle programmering er parametrene i ACS 600 inddelt i grupper.
Parametergruppen for opstartsdata er beskrevet i Kapitel 3 — Opstartsdata
0g andre parametre i Kapitel 6 — Parametre.

Opstartsdataparametre  Opstartsdatagruppen indeholder basisindstillinger, som er ngdvendige
for at matche ACS 600 til motoren, og for at indstille styrepanel-
displaysproget. Denne gruppe indeholder endvidere en liste over for-
programmerede applikationsmakroer. Opstartsdata omfatter
parametre, som skal indstilles ved forste opstart, og som ikke behgver
at blive aendret senere. Se Kapitel 3 — Opstartsdata for en beskrivelse
af hver parameter.

Styrepanel Styrepanelet er den enhed, som anvendes for styring og
programmering af ACS 600. Panelet kan monteres direkte pa fronten
af omformeren, eller det kan monteres i f.eks. en styrepult.
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Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

PAR —— FUNC —DRIVE—

@O

£
0

Figur 2-1 Styrepanelet.

Display: ~ LCD-displayet har 4 linjer pa hver 20 tegn.

Valg af sprog foretages ved opstart med parameter 99.01 SPROG.
Afhaengigt af kundens valg indleeses pa fabrikken en gruppe bestadende
af fire sprog i ACS 600’s hukommelse (se Kapitel 3 — Opstartsdata).

Taster:  Styrepanelets taster er flade trykknaptaster. Deres funktioner forklares
pa neeste side.

2-2 Programmeringsmanual



Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

ID-nummmer for Panel Status Omlgbsretning Reference- Drift Status
det valgte drev L = Lokal + = Forleens veerdi | = Drift
R = Ekstern + = Baglaens O = Stop
/ = Drift deaktiveret
\ v Aktuel Signal Display Status
Statusreekke —————— 1 i 3
—P | Akt. valg af signal/fejl-
Aktuel signal E i i
havn 0g —P historik
veerdi —| i
_ Akt. bladring af signal/
fejimeddelelse
Enter-tast
ENTER Accepter nyt signal
Satusrslhe Parameter Status
G B
O;ﬂpﬁ;\){anummer

Parameternummer |
og navn 5
Parameterveerdi ———»]

Gruppevalg
Hurtig eendring af veerdi

Parametervalg
Langsom aendr. af veerdi

Enter-tast

ENTER Accepter ny veerdi

Statusraekke ———— ]
—>

Valgbare

funktioner

—

Funktion Status

* @ % Valg af funktion

ENTER Funktion start

Omformertype —P| i

Applikations SW navn
og dato for version

ID-nummer —

Valg af drev Status

« Valg af drev
/Endring af ID-nummer

Status Enter valg

ENTER Accepter ny veerdi

Figur 2-2 Indikationer i styrepaneldisplayet og styrepaneltasternes funktion.

CIC I

Panel / Ekstern styring

Fejl nulstilling

Forlaens Start

0
Baglaens Stop

Indstilling af reference

Figur 2-3 Styrepanelets tastefunktioner.
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Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Panelbetjening

Statusfunktioner

Identifikationsvisning

Aktuel Signal Display
Status

Nedenfor folger en beskrivelse af driften med styrepanelet. Styrepanel-
tasterne og displayvisningerne forklares i Figur 2-1, Figur 2-2, og Figur
2-3.

Styrepanelet har fire forskellige statusfunktioner: (Aktuel Signal Display
Status, Parameter Status, Funktion Status og Valg af drev Status). Der
findes endvidere en speciel identifikationsvisning, som fremkommer
efter tilslutning af panelet til linken. ldentifikationsvisning og status-
funktioner er kort beskrevet nedenfor.

Nar panelet tilsluttes forste gang, eller der tilsluttes spaending til
omformeren, fremkommer identifikationsdisplayet.

Note: Panelet kan forbindes til omformeren, medens der er spaending
pa omformeren.

Efter 2 sekunder cleares displayet, og de aktuelle signaler for drevet vil
fremkomme.

Denne status inkluderer to displayvisninger, aktuelsignal og fejlhistorik-
visning. Aktuel signal vises forst, hvis Aktuel Signal Display Status
indtastes. Hvis drevet er i en fejltilstand, vises Fejl Display forst.

Panelet vil automatisk ga tilbage til Aktuel Signal Display Status fra
anden status, hvis ingen taster aktiveres inden for ét minut
(undtagelser: statusdisplay i Valg af drev Status og Fejl display Status).

| Aktuel Signal Display Status kan der vises tre aktuelle signaler pa én
gang. For yderligere oplysninger om aktuelle signaler henvises til
Kapitel 4 — Styring. Hvordan visning af de tre aktuelle signaler veelges,
fremgar af Tabel 2-2.

Fejlhistorikken indeholder oplysninger om 64 fejl og advarsler, der er
opstaet i ACS 600. 16 forbliver i hukommelsen efter at strammen er
slet fra. Proceduren for nulstilling af fejl fra fejlhistoriken er beskrevet i
Tabel 2-3.

Tabellen nedenfor viser de haendelser, der lagres i fejlhistorikken. For
hver haendelse beskrives de oplysninger, der medtages.

24

Programmeringsmanual



Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Haendelse Information
o o . En fejl opdages af ACS 600. Haendelsens sekvensnummer.
Visning af fejlhistorik Navn pa fejlen og et “+” tegn foran
navnet.
Tegn Navn Total indkoblingstid.

Sekvensnummer Indkob- - -

(1 er den seneste haendelse) lingstid En fejl nulstilles af brugeren. Heendelsens sekvensnummer.
-RESET FAULT tekst.

Total indkoblingstid.

En advarsel aktiveres af Heaendelsens sekvensnummer.
ACS 600. Navn pa advarslen og et “+” tegn
foran navnet.

Total indkoblingstid.

En advarsel deaktiveres af Heaendelsens sekvensnummer.
ACS 600. Navn pa advarslen og et “-” tegn
foran navnet.

Total indkoblingstid.

Hvis en fejl eller en advarsel forekommer i drevet, vil meldingen
omgaende blive vist, dog ikke i Valg af drev Status. Tabel 2-4 viser,
hvordan en fejl nulstilles. Det er muligt at skifte fra fejldisplay til andre
displayvisninger uden af nulstille fejlen. Hvis ingen taster aktiveres, vil
fejl- eller advarselsteksten blive vist, sa leenge fejlen eksisterer.

Se Kapitel 7 — Fejlfinding.

Tabel 2-1 Hvordan de aktuelle signalers komplette navne vises i displayet.

Trin Funktion Tryk taster Display

1. For at vise de komplette navne pa de 3 Tryk
aktuelle signaler.

2. For at vende tilbage til Aktuel Signal Slip

Display Status. ‘E
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Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Tabel 2-2 Hvordan aktuelle signaler vises pa display .

Trin Funktion Tryk taster Display
1. For at veelge Aktuel Signal Display Status.
2. For at veelge raekke (en blinkende cursor
indikerer den valgte raekke).
3. For at veelge funktionen “valg af aktuel
signal”. ENTER
4. For at veelge mellem aktuelle signaler.
For at skifte aktuel signal gruppe.
5.a For at acceptere indstilling og vende
tilbage til aktuel signal display status.
5.b For at fortryde indstillingen og beholde den
oprindelige indstilling, trykkes pa en
tilfeeldig statustaste.
Den valgte status aktiveres.
2-6 Programmeringsmanual



Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Tabel 2-3 Hvordan fejl vises i display, og fejlhistoriken nulstilles. Fejlhistorikken kan ikke nulstilles, hvis
der er en aktiv fejl eller advarsel.

Trin Funktion Tryk taster Display
1. For at komme til Aktuel Signal Display
Status.
2. For at komme til fejlhistorikvisningen.
3. For at veelge forrige (OP) eller neeste
(NED) fejl/advarsel.
For at slette fejlhistoriken.
Fejlhistoriken er tom.
4. For at vende tilbage til Aktuel Signal

Display Status.
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Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Tabel 2-4 Hvordan en aktiv fejl vises i display og nulstilles.

Trin Funktion Tryk taster Display
1. For at vise en aktiv fejl. lH
2. For at nulstille fejlen. @

Parameter Status Parameterstatus anvendes, nar der skal skiftes mellem ACS 600
parametrene. Fgrste gang parameterstatus vaelges, efter indkobling af
netspaendingen, vil displayet vise den forste parametergruppes forste
parameter. Naeste gang parameterstatus veelges, vil den tidligere
valgte parameter bliver vist.

2-8
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Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Tabel 2-5 Hvordan parameter vaelges og veerdien aendres.

Trin Funktion Tryk taster Display
1. For at veelge parameterstatus.
2. For at veelge en anden gruppe.
3. For at veelge en parameter.
4. For at veelge parameter-
indstillingsfunktionen. ENTER
5. For at eendre parameterveerdien.
(langsom aendring af tal og tekst)
(hurtig @ndring, kun tal)
6a. For at gemme den nye veerdi.
6b. For at slette den nye veerdi og gemme

den oprindelige, trykkes pa vilkarlig
Mode-tast.
Den valgte panelstatus er indtastet.
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Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Funktion Status  Hvis der gnskes specielle funktioner, anvendes funktionsstatus. Disse
funktioner inkluderer parameterindleesning og parameterudlaesning og
indstilling af kontrasten for styrepanelets display.

Parameterindleesning vil kopiere alle parametrene og resultatet af
motoridentifikationen fra drevet til panelet. Indleesningsfunktionen kan
gennemfgres, medens drevet karer. Kun stopkommandoen kan gives

INDLES «»| Under indlaesnings-processen.
I — Tabel 2-6 og underafsnittet Kopiering af parametre fra en enhed til
andre enheder, beskriver, hvorledes parameterindlaesning og
4> .
UDL/ES parameterudleesning fungerer.
Note:

e Som standard vil parameterudleesning kopiere parametergrupperne
10 til 97, som er lagret i panelet, til drevet. Grupperne 98 og 99
vedrgrende optioner, sprog, makro og motordata bliver ikke
kopieret.

* Indleesning skal ske inden udlaesning.

e Parametre kan kun indleeses og udlaeses, hvis software-versionerne
(se Parametre 33.01 SOFTWARE VERSION og 33.02 APPL SW
VERSION) péa destinationsdrevet og kildedrevet er de samme.

* Drevet skal stoppes under udleesningsprocessen.

Tabel 2-6 Hvordan en funktion veelges og udfores

Trin Funktion Tryk taster Display

1. For at aktivere funktionsstatus. @
2. For at veelge en funktion (blinkende
cursor indikerer den valgte funktion).

3. For at starte den valgte funktion.

ENTER
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Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Tabel 2-7 Hvordan kontrasten for paneldisplayet indstilles.

Trin Funktion Tryk taster Display

1. For at aktivere funktionsstatus. @

2. For at veelge en funktion (blinkende
cursor indikerer den valgte funktion).

3. For at veelge — indstilling af kontrast-

funktionen. ENTER
4. For at indstille kontrasten.
5a For at acceptere den valgte veerdi.

ENTER

5.b For at slette den nye veerdi og gemme

den oprindelige, trykkes pa vilkarlig

Mode-taste.

0.0
00

Den valgte panelstatus er indtastet.
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Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Kopiering af parametre fra

Ved hjeelp af funktionen parameterind- og udlaesning i funktionstatus

en enhed til andre  kan parametre fra et drev kopieres til andre drev. Fglg nedenstaende
enheder fremgangsmade:

1.

Veelg de rigtige optioner (gruppe 98), sprog og makro (gruppe 99)
for hvert drev.

Indstil veerdierne fra motormaerkepladen (gruppe 99) og
gennemfgr identifikationen for hver motor (ID-magnetisering ved
hastigheden nul ved at trykke pa start eller en ID-test. Yderligere
oplysninger om ID-test findes i Kapitel 3 — Opstartsdata).

Indstil parametrene i gruppe 10 til 97 til det gnskede for et
ACS 600 drev.

Indlees parametrene fra ACS 600 til styrepanelet
(see Tabel 2-6).

Tryk pa (%) for at skifte til ekstern styring (intet L vises i forste linie i
displayet).

Fjern styrepanelet og monter det pa den naeste ACS 600
omformer.

Det sikres, at den ACS 600, der skal kopieres til, star i lokal styring
(L vises i farste linie i displayet). Hvis nedvendigt, skiftes
styrestedet ved at trykke @ tasten.

Udlaes parametrene fra panelet til ACS 600 omformeren
(see Tabel 2-6).

Gentag trinene 7. og 8. for de gvrige omformere.

Note: Parametre i gruppe 98 og 99 vedrgrende optioner, sprog, makro
og motordata bliver ikke kopieret.”

) Denne begraensning forhindrer udlaesning af ukorrekte motordata (Gruppe 99). | szerlige tilfaelde er
det ogsa muligt at ind- og udlaese grupperne 98 og 99 og resultaterne af motoridentifikationstesten.
Kontakt den lokale ABB-repraesentant, hvis du ensker yderligere oplysninger.
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Valg af drev status

Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Ved normal brug vil der ikke veaere behov for de egenskaber, som drev
status stiller til radighed; disse egenskaber er forbeholdt applikationer,
hvor flere drev tilsluttes en panellink. (Yderligere oplysninger findes i
Installations- og opstartguide til Panelbus Connection Interface
Module, NBCI, Kode: 3AFY 58919748).

Panel Link er den kommunikationsforbindelse, der forbinder
styrepanelet og ACS 600. Hver enkelt on-linestation skal have et
individuelt identifikationsnummer (ID). Som standard er ID-nummeret
for ACS 600 1.

BEMAERK! Standardindstillingen af ID-nummeret for ACS 600 ma ikke
eendres, medmindre ACS 600 er forbundet til Panel Link, mens andre
drev er on-line.

Tabel 2-8 Hvordan et drev vaelges, og hvordan ID-nummer aendres.

Trin

Funktion Tryk taster Display

1.

For at aktivere valg af drev status.

for strammen).

For at veelge det naeste billede.

Stationens ID-nummer aendres ved forst at
trykke pa ENTER (parenteserne omkring
ID-nummeret vises) og derefter justere
veerdien med knapperne @@ . De nye
veerdier accepteres ved tryk pa ENTER.
Der skal slukkes for strammen til ACS 600 i
for at aktivere den nye indstilling af ID- o
nummeret (den nye veerdi vises ikke, far
der farst slukkes og derefter teendes igen

Statusdisplay for alle enheder, der er Statusdisplaysymboler:
tilsluttet Panel Link, vises efter den sidste
individuelle station. Hvis der ikke er plads F = Drevet er udkoblet p.g.a. fejl
til alle stationer pa én gang i displayet,
vises resten af dem ved tryk pa @) .

Tryk pa en af Mode-tasterne for at etablere
forbindelse til det sidst viste drev.

Den valgte panelstatus er indtastet.
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Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Styrekommandoer

AEndring af styrested

Start, stop, omlebsretning

og reference

Driftskommandoerne styrer driften af ACS 600. Driftskommandoer
inkluderer start og stop af drevet, a&endring af omlgbsretning og
indstilling af referencen. Referenceveerdien bruges til at kontrollere
motorhastighed og moment.

Driftskommandoer kan altid gives via styrepanelet, nar statusreekken er
vist, og panelet fungerer som styrested. Dette indikeres ved L
(lokalstyring) pa displayet. R (fiernstyring) angiver, at den eksterne
styring er aktiv, og at panelet er signalkilde for den eksterne reference
eller de signaler for start/stop/omlgbsretning, som ACS 600 falger

Lokal styring Ekstern styring via panel

Hvis der hverken er et L eller et R pa den forste raekke i displayet,
kontrolleres drevet af en anden enhed. Driftskommandoer kan ikke
gives fra dette panel. Det er kun muligt at overvage aktuelle signaler,
indstille parametre og indlaese og e&endre ID-numre.

Ekstern styring via I/O interface eller kommunikationsmodul

Styring skiftes mellem lokale og eksterne styresteder ved at trykke
LOC REM -tasten. Se Kapitel 4 — Styring for en forklaring af lokal og
ekstern styring.

Start-, stop- og retningskommandoer gives fra panelet ved at trykke
, , eller . Tabel 2-9 forklarer, hvordan man indstiller
referencen fra panelet.

2-14
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Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 programmering og CDP 312 styrepanel

Tabel 2-9 Hvordan referencen indstilles.

Trin Funktion Tryk taster Display

1. For at aktivere panelstatus, visende
statusreekke, trykkes Mode-tasten.

2. For at aktivere funktionen — indstilling af
reference. En blinkende cursor indikerer,
at funktionen — indstilling af reference — er
valgt.

3. For at &endre referencen.
(langsom aendring)

(hurtig @endring)

4.a For at gemme referencen trykkes pa Enter.
Veerdien lagres i den permanente
hukommelse. Den gendannes automatisk
efter stromafbrydelse.

4.b For at forlade status referenceindstilling
uden at gemme andring, trykkes pa
vilkarlig Mode-tast.

Den valgte panelstatus er indtastet.

Laesning og indtastning Nogle aktuelle veerdier og parametre er Packed Boolean, dvs. hvert
af Packed Boolean individuel bit har en defineret betydning (svarende til tilhgrende signal
vaerdier pa CDP 312  eller parameter). P4 CDP 312 styrepanelet leeses og indtastes Packed
Boolean veerdierne i hexadecimal format.

| dette eksempel er Packed Boolean veerdien af bit 1, 3 og 4 “1” = ON:

Boolean 0000 0000 0001 1010
Hex 0 0 1 A
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Kapitel 3 — Opstartsdata

Oversigt

Opstartsdata-
parametre

ARRENA

Dette kapitel oplister og forklarer opstartsdata-parametre. Opstartsdata-
parametrene er et specielt parameterseaet, som gor det muligt at
grundindstille ACS 600 med motorinformationerne. Opstartsdata-
parametrene skal kun indstilles under opstarten, og behgver ikke at
blive eendret senere.

Nar veerdien af opstartsdata-parametrene skal eendres, folges den pro-
cedure, der er beskrevet i Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600 Program-

mering Tabel 2-5. Tabel 3-1, oplister opstartsdata-parametrene.
Omrade-/enhedskolonnen i Tabel 3-1 viser parameterveerdierne, som
forklares detaljeret i tabellen nedenfor.

ADVARSEL! Hvis motoren og det drevne udstyr kerer med forkerte
opstartsdata, kan det medfare forkert drift, reducering af hastigheds-
nejagtigheden og forarsage @delaeggelse pa udstyret.

Tabel 3-1 Gruppe 99, opstartsparametre.

MODE

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse
01 SPROG Sprog Viser sprogvalg.
02 APPLIKATIONS- Applikationsmakroer Valg af applikationsmakro.
MAKRO
03 OPRINDELIG NEJ; JA Parametre indstilles til
APP forprogrammerede veerdier.
04 MOTOR CTRL DTC; SKALAR Valg af styremetode for motoren.

05 MOT NOM 1/2 . Uyaf ACS 600 ... | Nominel speending fra motorens
SPANDING 2. Uyaf ACS 600 typeskilt.

06 MOT NOM 1/6 - l,qaf ACS 600 Indstiller ACS 600 til den
STROM ... 2 - Lqgaf ACS 600 nominelle motorstram.

07 MOT NOM FREK 8...300 Hz Nominel frekvens fra motorens
typeskilt.

08 MOT NOM HAST 1... 18000 rpm Nominel omigbstal fra motorens
typeskilt.

09 MOT NOM 0 ... 9000 kW Nominel effekt fra motorens

EFFEKT typeskilt.

10 MOTOR ID TEST

NEJ; STANDARD;
REDUCERET

Veelger motoridentifikations-
testens type.

Programmeringsmanual
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Kapitel 3 — Opstartsdata

99.01 SPROG

99.02
APPLIKATIONSMAKRO

99.03 OPRINDELIG APP

Parametrene 99.04 ... 99.09 skal altid indstilles ved opstart.

Hvis der er flere motorer forbundet til ACS 600, er det nadvendigt at
folge en mere omfattende fremgangsmade, nar opstartsdata-
parametrene indstilles. Kontakt din lokale ABB-repraesentant, hvis du
har brug for yderligere oplysninger.

ACS 600 giver via displayet alle oplysninger i det valgte sprog. Panelet
viser 11 alternativer, men faktisk indleeses der en gruppe pa fire sprog i
ACS 600’s hukommelse. De anvendte sproggrupper er:

* Engelsk (britisk & amerikansk), fransk, spansk, portugisisk
* Engelsk (britisk & amerikansk), tysk, italiensk, hollandsk
e Engelsk (britisk & amerikansk), dansk, svensk, finsk

Hvis engelsk (amerikansk) er valgt, er enheden for effekt HP i stedet for
kW.

Denne parameter anvendes til at vaelge den applikationsmakro, som vil
passe til ACS 600 i en bestemt applikation. Der henvises til Kapitel 5 —
Standardapplikationsmakroer for en liste over og beskrivelse af
tilgeengelige applikationsmakroer. Der findes ogsé en funktion, som
gemmer aktuel indstilling som brugermakro (BRUGER1 GEM eller
BRUGER2 GEM) og en funktion (BRUGER1 LAS eller BRUGER2
LAS), som genkalder disse indstillinger.

Der findes parametre, der ikke indgar i makroer. Se afsnittet 99.03
OPRINDELIG APP.

Note: Laesning af brugermakro gendanner ogsa opstartsdata-
gruppens indstillinger og resultatet af motor ID-testen. Kontroller, at
indstillingerne passer med den motor, der anvendes.

Valgmuligheden YES genopretter de oprindelige indstillinger af en
applikationsmakro pa felgende made:

* Hvis der vaelges en standardmakro (Fabrik, ..., Sekvensstyring),
bringes alle parametervaerdier tilbage til de indstillinger, der blev
indlaest pa fabrikken. Undtagelse: Parameterindstillingerne i gruppe
99 &endres ikke. Resultatet af motoridentifikationen aendres ikke.

* Hvis der veelges Brugermakro 1 eller 2, bringes parameter-
veerdierne tilbage til de senest gemte vaerdier. Desuden
genoprettes resultaterne af motor-ID-testen (se Kapitel 5 —
Standardapplikationsmakroer). Undtagelse: Parameterindstillinger
16.05 BRUG MAKRO 10 LAS og 99.02 APPLIKATIONSMAKRO
&ndres ikke.

3-2
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99.04 MOTOR CTRL
MODE

99.05 MOT NOM
SPANDING

Kapitel 3 — Opstartsdata

Note: Parameterindstillingerne og resultatet af motoridentifikationen
gendannes i henhold til de samme principper, nar en makro aendres til
en anden.

Med denne parameter vaelges motor-styremetode.

DTC

DTC styring (Direct Torque Control) er egnet for de fleste applikationer.
Hastighed og moment for standardkortslutningsmotorer styres
nejagtigt af ACS 600 uden anvendelse af pulsencoder.

Hvis der er flere motorer forbundet til ACS 600, er der visse
begraensninger pa brugen af DTC. Kontakt din lokale ABB-
repreesentant, hvis du har brug for yderligere oplysninger.

SKALAR

Skalarstyringen bor veelges i de seerlige tilfeelde, hvor DTC ikke kan
anvendes. Hvis antallet af motorer, som tilsluttes ACS 600
omformeren, er variabelt, anbefales det at anvende SKALAR styring.
SKALAR styring anbefales ligeledes, hvis den nominelle stroam for
motoren er mindre end 1/6 af den nominelle stram for omformeren.
SKALAR styring anbefales ligeledes, hvis omformeren anvendes ved
tests uden tilsluttet motor.

Den fremragende motorstyringspraecision, som DTC giver, kan ikke
opnas med skalarstyringsmetoden. Forskellen mellem SKALAR styring
og DTC styring beskrives ngjere under de relevante parametre i denne
manual.

Visse standardegenskaber deaktiveres under SKALAR styrings-
metoden: motoridentifikationstest (Gruppe 99), hastighedsgreense
(Gruppe 20), momentgraense (Gruppe 20), DC Holde (Gruppe 21),
DC- magnetisering (Gruppe 21), hastighedsstyringsindstilling (Gruppe
23), momentstyring (Gruppe 24), Fluxoptimering (Gruppe 26), Flux-
bremsning (Gruppe 26), Underlastfunktion (Gruppe 30), motorfase-tab-
sbeskyttelse (Gruppe 30), motorblokeringsbeskyttelse (Gruppe 30).
Desuden er det umuligt at starte en roterende motor og at udfgre en
hurtig motorgenstart, selv hvis den automatiske startfunktion kan
veelges (par. 21.01).

Denne parameter tilpasses ACS 600 til motorens nominelle spaending,
som fremgar af meerkepladen pa motoren.

Note: Det er ikke tilladt at tilslutte en motor med nominel spaending
mindre end 1/2 - Uy eller starre end 2 - Uy for ACS 600.

Programmeringsmanual
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Kapitel 3 — Opstartsdata

99.06 MOT NOM STROM

99.07 MOTOR NOM
FREK

99.08 MOT NOM HAST

A

99.09 MOT NOM EFFEKT

99.10 MOTOR ID TEST

Med denne parameter tilpasses ACS 600 til motorens nominelle stram.
Det tilladte omrade 1/6 - Ippq ... 2 - lIonq for ACS 600 geelder kun ved
DTC motorstyring. Ved SKALAR styring er det tilladte omrade

0- IZhd L2 /2hd for ACS 600.

For korrekt motordrift kreeves, at magnetiseringsstrammen ikke
overstiger 90 % af den nominelle strom for omformeren.

Med denne parameter tilpasses ACS 600 til motorens nominelle
frekvens; kan indstilles fra 8 Hz til 300 Hz.

Med denne parameter tilpasses ACS 600 til motorens nominelle
omlgbstal, som er angivet pa motorens meerkeplade.

Note: Det er vigtigt at indstille denne parameter til ngjagtig den veerdi,
som er angivet pa motorens maerkeplade, for at sikre, at drevet
fungerer korrekt. Motorens synkronomlgbstal eller en anden omtrentlig
veerdi mé ikke angives i stedet!

Note: Hastighedsgraenserne i Gruppe 20 Grédnser er sammenkaedet
med indstillingen af 99.08 MOT NOM HAST. Hvis veerdien af
parameteren 99.08 MOT NOM HAST &ndres, eendre indstillingerne for
hastighedsgraense ogsa automatisk.

Med denne parameter tilpasses ACS 600 til motorens nominelle effekt.
Parameteren kan indstilles mellem 0 kW og 9000 kW.

Denne parameter bruges til igangsaetning af motoridentifikationstesten.
Under testen vil ACS 600 identificere motorens karakteristika for
optimal motorkontrol. Motor-ID-testen varer ca. et minut.

ID-testen kan ikke udferes, hvis der er valgt skalarstyringsmetode
(parameter 99.4 er sat til SKALAR).

NEJ

Der gennemfares ikke motor-ID-test. Dette kan veelges for de fleste
applikationer. Motormodellen beregnes ved forste start ved
magnetisering af motoren i 20 til 60 sekunder ved hastigheden nul.

Note: ID TEST (standard eller reduceret) bor veelges hvis:
e driftspunktet ligger teet pa hastigheden nul

* momentomradet er storre end motorens nominelle moment i et stort
hastighedsomrade og der ikke anvendes pulsencoder (altsa uden
hastighedsfeedback).

STANDARD

Den bedst mulige motorkontrolngjagtighed opnas ved at gennemfore
standard motor-ID-test. Motoren skal vaere frakoblet det drevne udstyr,
nar der skal gennemfgres motor-ID-test.

34
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REDUCERET

Den reducerede motor-ID-test bor veelges i stedet for standard ID-test

hvis:

¢ de mekaniske tab er starre end 20 % (f.eks. at motoren ikke kan
frakobles det drevne udstyr).

e fluxreduktion ikke er tilladt, mens motoren er i drift (f.eks. i
situationer med en bremsende motor, hvor bremsen slas til, hvis
fluxen reduceres til under et vist niveau).

Note: Kontroller motorens omlgbsretning, inden motor-ID-testen
startes. Under motor-ID-testen vil motoren kore forleens.

omlgbstal under motor-ID-testen. VAER SIKKER PA, AT DET ER
SIKKERT AT KORE MED MOTOREN, INDEN MOTOR-ID-TESTEN
GENNEMFOQRES!

2 ADVARSEL! Motoren vil kere op til ca. 50 % ... 80 % af det nominelle

Fremgangsmade til  For at gennemfgre motor-ID-testen:
ID-test

Note: Hvis parameterveerdierne (gruppe 10 til 98) er eendret inden
ID-testen, kontrolleres det, at de nye indstillinger opfylder felgende
betingelser:

e 20.01 MINIMUM HAST < 0.

e 20.02 MAXIMUM HAST > 80 % af motorens nominelle hastighed.
e 20.03 MAXIMUM STROM > 100* /4.

e 20.04 MAXIMUM MOMENT > 50 %.

1. Kontroller, at panelet er i den lokale styremade (der vises et L pa
statusraekken). Tryk pa tasten for at skifte made.

2. Skift indstillingen til STANDARD eller REDUCERET:
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3. Tryk ENTER for at bekraefte valget. Folgende melding vil blive vist:

4. For at starte ID-testen trykkes @ tasten. Signalet START
BLOKERET skal veere aktiv (parameter 16.1).

Advarsel under ID-testen Advarsel efter afslutningen af

Advarsel nar ID-testen er startet en vellykket ID-test

Som hovedregel anbefales det ikke at trykke pa nogen af tasterne pa
kontrolpanelet under ID-afviklingen, men:

* Motor-ID-testen kan til enhver tid stoppes ved at trykke pa tasten pa
kontrolpanelet @ eller ved at fierne signalet start blokeret.

« Nar ID-testen er blevet startet ved hjeelp af tasten KD, er det muligt
at overvage de aktuelle veerdier ved forst at trykke pa ACT og
derefter trykke pa @) tasten.
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Kapitel 4 — Styring

Oversigt

Aktuelle signaler

Dette kapitel beskriver de aktuelle signaler, fejlhistoriken, den lokale og
eksterne styremade.

Aktuelle signaler viser ACS 600 funktionerne. De pavirker ikke ACS
600’s virkeméade. Aktuelle signalvaerdier males eller beregnes af drevet
og kan ikke indstilles af brugeren.

For at vaelge de aktuelle veerdier, der gnskes vist i displayet, folges
proceduren, der er beskrevet i Kapitel 2 — Oversigt..., Tabel 2-2.

Gruppe 1
aktuelle signaler

Tabel 4-1 Gruppe 1 Aktuelle signaler. Signaler markeret med * opdateres kun, nar makroen for

PID-styring er valgt.
Aktuelt signal Kort navn Omrade/Enhed Beskrivelse
01 PROCESHASTIGHED P HAST 0 ... 100000 Hastighed baseret pa skalering og enhed i gruppe
/brugerens 34. 100 % af motorens maksimale hastighed er
enhed forprogrammeret.

02 HASTIGHED HAST rpm Motorens beregnede hastighed i rpm.

03 FREKVENS FREK Hz Beregnet motorfrekvens.

04 STROM STROM A Malt motorstrem.

05 MOMENT MOMENT % Beregnet motormoment. 100 er motorens nominelle
moment.

06 EFFEKT EFFEKT % Motoreffekt. 100 % er nominel effekt.

07 DC SPANDING DC SPAND \ Mélt mellemkredsspeending

08 NETSPANDING NETSPAND v Beregnet netspzending.

09 UDG.SPANDING UDG.SPA v Beregnet motorspaending.

10 ACS 600 TEMP ACS TEMP C Temperaturen pa kelepladen.

11 EKSTERN REF 1 EXT REF1 rpm, Hz Ekstern reference 1. Enheden er kun Hz ved skalar-
motorstyring. Se afsnittet om Lokal styring h.h.v.
ekstern styring i dette kapitel.

12 EKSTERN REF 2 EKS REF2 % Ekstern reference 2. Se afsnittet om Lokal styring
h.h.v. ekstern styring i dette kapitel.

13 STYRESTED STY STED LOKAL; EXT1; Aktivt styrested. Se afsnittet om Lokal styring h.h.v.

EXT2 ekstern styring i dette kapitel.
14 DRIFT-TIMETALLER D-TIMER h Driftstimer. Maleren kerer, nar NAMC-kortet er under

speending.

Programmeringsmanual
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Kapitel 4 — Styring

Aktuelt signal Kort navn Omrade/Enhed Beskrivelse

15 KILOWATT-TIMER KW-TIMER kWh kWh maling.

16 APP-BLOK UDSIGNAL | APP-UDG % Udgangssignal fra applikationsblok.
Se Figur 4-3.

17 DI6-1 STATUS DI6-1 Status for digitale indgange. 0 V = “0”
+24 VDC = “1”

18 Al1 (V) Al (V) \ Veerdien for analogindgang 1.

19 Al2 (mA) Al2 (mA) mA Vaerdien for analogindgang 2."

20 AI3 (mA) Al3 (mA) mA Vaerdien for analogindgang 3."

21 RO3-1 STATUS RO3-1 Status for releeudgange. 1= relaeet er trukket,
0= relaeet er faldet.

22 AO1 (mA) AO1 (mA) mA Veerdien for analogudgang 1.

23 AO2 (mA) AO2 (mA) mA Veerdien for analogudgang 2.

24 AKTUEL VARDI 1 * AKT VAR1 % Tilbagefaringssignal for PID-regulatoren.

25 AKTUEL VARDI 2 * AKTVAR2 % Tilbagefaringssignal for PID-regulatoren.

26 PID AFVIGELSE* PID AFV % PID-regulatorens afvigelse (forskellen mellem
referenceveerdien og PID-regulatorens aktuelle
veerdi).

27 APPLIKATIONS- MAKRO Eg?\lFlng;UTO' bID Aktiv applikations makro (veerdien for parameter

MAKRO "REGULER; MOM- 99.02).

-REGULER; SEKV-
REGULER;
BRUGER1 LAS;
BRUGER2 LAS

28 EKS AO1 [mA] EKS AO1 mA Veerdien for analogudgang 1 pa NAIO analog I/O
udvidelsesmodul (option).

29 EKS AO2 [mA] EKS AO2 mA Veerdien for analogudgang 2 pa NAIO analog I/O
udvidelsesmodul (option).

30 PP 1 TEMP PP 1 TEM °C IGBT max. temperatur indvendigt i inverter 1
(anvendes kun i starre omformere med parallelle
invertere)

31 PP 2 TEMP PP 2 TEM °C IGBT max. temperatur indvendigt i inverter 2
(anvendes kun i starre omformere med parallelle
invertere)

32 PP 3 TEMP PP 3 TEM °C IGBT max. temperatur indvendigt i inverter 3
(anvendes kun i starre omformere med parallelle
invertere)

32 PP 4 TEMP PP 4 TEM °C IGBT max. temperatur indvendigt i inverter 1

(anvendes kun i sterre omformere med parallelle
invertere)

1) Et speendingssignal, forbundet til en analogindgang pa NAIO analogudvidelsesmodul vises ogsa i
mA pa displayet (i stedet for V).
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Gruppe 2
aktuelle signaler

Gruppe 3 aktuelle
signaler

Kapitel 4 — Styring

Ved gruppe 2 aktuelle signaler er det muligt at overvage behandlingen af
hastighed og momentreferencer i drevet. Yderligere oplysninger om
signalmalingspunkter findes i Figur 4-3, eller tilslutninger af styresignaler i
applikationsmakroer (Kapitel 5 — Standardapplikationsmakroer).

Tabel 4-2 Tabellen nedenfor oplister gruppe 2 aktuelle signaler.

. Omrade .
Aktuelt signal Kort navn /Enhed Beskrivelse
01 HAST REF 2 EKSTERN % Begreenset hastighedsreference.
REF 2 100 % = max. hastighed."
02 HAST REF 3 EKSTERN % Rampe- og
REF 3 formhastighedsreference. 100 % =
max. hastighed.”
03...08 Reserveret
09 HAST REF 2 EKSTERN Y% Hastighedsregulatorudgang.
REF 2 100 % = nominel motor moment
10 HAST REF 3 EKSTERN % Momentreference 100 % = nominel
REF 3 motor moment
11...12 Reserveret
13 HAST REF 2 T BRUGT % Momentreference efter frekvens,
R speending og momentbegreensere.
100 % = nominel motor moment
14 ...16 Reserveret
17 HAST EST HAST ES % Motorens estimerede hastighed.
18 MALT HAST HATS M rpm Malt aktuel motorhastighed (nul,
hvis der ikke anvendes encoder).

) Maks. hastighed er veerdien af parameteren 20.02 MAXIMUM HAST, eller
20.01 MINIMUM HAST hvis den absolutte veaerdi af minimumsgreensen er
sterre end maksimumgraensen.

Gruppe 3 indeholder aktuelle signaler, som hovedsaglig anvendes ved
fieldbusstyring (en master station styrer ACS 600 via den serielle
kommunikationsforbindelse). Hvert signal i gruppe 3 er et 16 bit
dataord, og hvert bit svarer til een binaerinformation (0,1) fra drevet til
masterstationen.

Signalveerdien (dataordene) kan ogsa afleeses i hexadecimal format pa
styrepanelet.

Yderligere oplysninger om gruppe 3 aktuelle signaler findes i Appendiks
A — Komplet parameterliste og Appendiks C — Fieldbusstyring.

Programmeringsmanual
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Fejlhistorik

Lokal styring h.h.v.

ekstern styring

Lokal styring

Fejlhistorikken indeholder oplysninger om de 16 sidste fejl og
advarsler, der er opstaet i ACS 600 (eller 64, hvis strammen ikke er
sldet fra i mellemtiden.). Beskrivelse af fejlen og den totale
indkoblingstid er angivet. Indkoblingstiden er den tid NAMC-kortet i
ACS 600 er under spzending.

Kapitel 2 — Oversigt... Tabel 2-4 beskriver, hvordan fejlhistoriken vises
og slettes fra styrepanelet.

ACS 600 kan styres, d.v.s. reference-, start/stop- og retnings-
kommandoer kan gives fra et eksternt styrested eller fra det lokale sty-
rested.

Valg mellem lokal styring og ekstern styring kan ske med LOC REM
tasten pa styrepanelets tastatur.

Lokal styring Ekstern styring

- | ACS 600
Panel Link || Klemraekke for
digitale og analoge 1/0|
Styrepanel
CHO
Bi____ Rs-485
(DDCS) AL
FIELDBUS Fieldbus Adapter
STYRING
CH3
L (DDCS) Standard Modbus Link
o - RS-4
ey | (Modbus RTU) S-485
Drive Window
. . B

Figur 4-1 Lokal og ekstern styring.

Styrekommandoerne gives via styrepaneltastaturet eller via
Drive Window, nar ACS 600 styres lokalt. Dette angives ved L (lokal) pa
styrepaneldisplayet.
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Ekstern styring  Nar ACS 600 star til ekstern styring, gives kommandoerne via
styreklemmerne pa NIOC-kortet (digitale og analoge indgange) og/eller
via en af de to fieldbusindgange, CHO Fieldbus Adapter eller standard
Modbus forbindelse. Desuden kan styrepanelet ogsa veelges som kilde
for ekstern styring.

Ekstern styring angives ved en blank karakter pa styrepanelets display
eller med et R i de specielle tilfeelde, hvor styrepanelet er valgt som
kilde for ekstern styring.

Ekstern styring via ind- og Ekstern styring via styrepanelet

udgangsterminalerne eller via (Start/stop- og retningskommandoer

fieldbus forbindelse og/eller reference givet af et “eksternt”
panel)

Med applikationsprogrammet kan brugeren definere signalkilder for to
eksterne styresteder EKS1 og EKS2. Der kan kun veere et aktivt
styrested af gangen. Med parameter 11.02 EKS1/EKS2 VALGT (O)
veelges mellem de to eksterne styresteder EKS1 og EKS 2.

For EKS1 defineres kilden til kommandoerne start/stop/retning af
parameter 10.01 EKS1 STRT/STP/RET, og referencekilden defineres
af parameter 11.03 EKS REF1 VALGT. Ekstern reference 1 er altid en
hastighedsreference.

DI
DI6 —
STYREPANEL 6 EKS1 Start/Stop/Retning
_| Fieldbus [
CHO 7 vaig 10.01
Standard Modbus Link —| S¢APP-C
A ]
Al3 ——
B:g : G EKS1 Reference (rpm)
STYREPANEL ————
Fieldbus
CHO Y vaig 11.03

Standard Modbus Link — S¢¢APP-©

Figur 4-2 Blokdiagram for valg af EKS1 signalkilde.
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For EKS2 defineres kilden til kommandoerne start/stop/retning af
parameter 10.02 EKS2 STRT/STP/RET, og referencekilden defineres
af parameter 11.06 EKS REF2 VALGT. Ekstern reference 2 kan vaere
en hastighedsreference, en momentreference eller en procesrefer-
ence, afheengig af den valgte applikationsmakro. Yderligere oplysnin-
ger om ekstern reference 2’s type finder du under beskrivelsen af den
valgte applikationsmakro.

Hvis ACS 600 star til ekstern styring, kan der ogséa vaelges konstant
hastighed ved at seette parameter12.01 CONST SPEED SEL. En af 15
konstante hastigheder kan veelges ved hjeelp af digitale indgange. Valg
af konstant hastighed tilsideseetter eksterne hastighedsreference-
signaler, medmindre EKS2 er valgt som det aktive styrested i
makroen PID-Reguler eller Mom-Reguler.
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ACS 600

Referencevalg

Kapitel 4 — Styring

m 11.02 EKS1/ 12.01 KONST 11.01 PANEL
Analogue EKS2 VALG HAST VALG REF VALG
Inputs
All..AI3 ! ! !
. ' ! .
>S&] . ' .
Valg af referencekilde ' ' '
. 1 ' 1
iqi Gruppe 12 ! ! '
Digita amee || gome | oG8R |0
Inputs HASTIGHEDER ' ' '
DI1...DI6 T ' , '
X . ! - -
-- ' Hastighedsstyring
I L AI-3011-6, [T D”_s‘ oo e :
E!E ' KOMM.MOD. , | EKSTERN I , '
-- hd REF 1 ' Gruppe 25
! : . | EKSTERN KRITISKE HAST
» ®
PANEL :
CHO ' EKS2 _ !
. . '
Fieldbus , \ ,
:
Adapter ! i ' ' 20.01 MINIMUM HAST
@ : ' | exsTERN ' ' 20.02 MAXIMUM HAST
) Al------- . | REF 2 ' ! T
} | - 2.01
: P N ! : [ HAST REF 2
Fieldbus Al1-3,DI1-6,! L o APP. e ! '
Standard || Selection Sy | feokwel ] ' : AGGEUDEGEL
1 K ! % 1
Modbus [|App. C L TS A Hast s e | [ 202
Link PANEL _/ T ' : , | HAST REF 3
:
} PANEL o REF1(rpm)_/ '
‘D—/_ ! ' Gruppe 23
@ . . N Momen® : ' HAST STYRING
: 2| : ! : 2.09
12 , |_ -
! EKSTERN | Heyc: | , ! i MOM REF 2
' REF 2 , ' . Momentstyring
'
m : : ! :
EKS2 .
STYRE- ' —e' ' ' MAXIMUM MOMENT
PANEL ' ' ' '
' ' . ' 2.10
' ' X ' MOM REF 3
I l ' !
1 1 ! 1
, , | . Gruppe 24 H— 2.13
i ; ' . MOMENT STYRING MOM REF BRUGT|
. . .
. .
' :
! :
| :
----------------- @ ----------"-"--"-\----- @&
!
Start/stop, omlabsretning !
:
!
- ' °
IKKE VALGT . PANEL - Start/stop
! DI1-6.\ EKSlg | VALGES | ‘/.-
KOMM.MOD™™ | \\_ EKSTERN FORL/ENS\_ ! Retning
 ( FANEL® ! o » T
V ' EKS2 BAGLAENS, ¢ !
1 ' 1
1 ! 1
. IKKE VALGT, ' .
| DI1-6, KOMM.MOD. ' '
r Y '
[ ! 1 1
— , PANEL_ 1 . '
] bl ! 1 JA, DI1-6,
' ' ! 1 KOMM.MOD.
- r r
Start/stop/omlgbsretning : ' '
kildevalg ' . ' '
10.01 EKS1 10.02 EKS2 10.03 16.01
\_/ STRT/STPRET || STRT/STP/RET JOMLOBSRETNING| [START BLOKERET]
Figur 4-3 Valg af styrested og styrekilde.
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Kapitel 5 — Standardapplikationsmakroer

Oversigt

Applikationsmakroer

Dette kapitel beskriver driften af og passende applikationer for fem
standardapplikationsmakroer og to brugermakroer.

Kapitlet begynder med en generel beskrivelse af applikationsmakroer.
Tabel 5-1, oplister makroerne og applikationer, som passer til disse.
Desuden beskrives, hvordan man far adgang til hver makro for at
gendre makroens parametre.

Resten af kapitlet giver felgende oplysninger om hver makro:

e Drift
¢ Ind- og udgangssignaler
¢ Eksterne tilslutninger

De fabriksindstillede parametre fremgar af Appendiks B —
Fabriksindstillinger for applikationsmakroer.

Applikationsmakroerne er forprogrammerede parameterseet.
Anvendelse af applikationsmakroer muligger en hurtig og nem opstart
af ACS 600.

Applikationsmakroer reducerer antallet af forskellige parametre, som skal
indstilles under opstart. Alle parametre har forprogrammerede
fabriksindstillinger. Makroen Fabrik er den makro, der er aktiv ved levering.

Under opstart af ACS 600 kan du veelge en af standardmakroerne som
standard for ACS 600 (se parameter 99.02 APPLIKATIONSMAKRO):
e Fabrik

e Hand/Auto

* PID-styring

* Sekvensstyring

* Momentstyring

Applikationsmakroernes forprogrammerede veerdier er valgt ud fra
gennemsnitsvaerdierne i en typisk applikation. Kontroller at de
forprogrammerede veerdier opfylder behovene, og foretag tilpasning
hvis ngdvendigt. Alle ind- og udgange er programmerbare.

Note: Nar parameterveerdierne aendres for en standardmakro,
aktiveres de nye indstillinger gjeblikkeligt, og de forbliver aktive, selv
hvis der forst slukkes og derefter taeendes igen for stremmen til ACS
600. Standardparameterindstillingen (fabriksindstillingen) for hver
standardmakro vil dog stadig veere tilgaengelig. Standard-
indstillingerne genetableres, nar parameter 99.03 OPRINDELIG APP
a&ndres til JA, eller hvis makroen andres.

Programmeringsmanual
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Kapitel 5 — Standardapplikationsmakroer

Brugermakroer

Note: Visse parameter forbliver ueendret selv om makroen gndres til
en anden, eller makroens standardindstillinger lagres. Yderligere
oplysninger findes i Kapitel 3 — Opstartsdata, section 99.03
OPRINDELIG APP.

Ud over disse applikationsmakroer er det muligt at oprette to bruger-
makroer. Brugermakroen ger det muligt for brugeren at lagre
parameterindstillingerne, inklusive gruppe 99, og resultatet af motor-
identifikationstesten i den permanente hukommelse') Bruger-
makroerne giver ogsa mulighed for at genfinde data pa et senere
tidspunkt-

Sadan oprettes brugermakro 1:

1. Juster parametrene. Kar identifikationstesten, hvis den endnu ikke
er blevet udfart.

2. Gem parameterindstillingerne og resultaterne af ID-testen ved at
aendre parameter 99.02 APPLIKATIONSMAKRO til BRUGERH1
GEM (tryk pa ENTER). Lagringen vil tage fra 20 sekunder til et
minut.

Sadan genfindes brugermakroen:
1. Skift parameter 99.02 APPLIKATIONSMAKRO til BRUGER 1 LAS.
2. Tryk pa ENTER for at indleese.

Brugermakroer kan ogsa skiftes via digitalindgange (se parameter
16.05 BRUG MAKRO IO LAS).

Note: Laesning af brugermakro gendanner ogsa opstartsdata-
gruppens indstillinger og resultatet af motor ID-testen. Kontroller, at
indstillingerne passer med den motor, der anvendes.

Eksempel: Brugermakroer gor det muligt at lade ACS 600 skifte
mellem to motorer uden at skulle justere motorparametrene og
gentage identifikationstesten, hver gang der skiftes motor. Brugeren
kan simpelthen justere indstillingerne og kare identifikationstesten én
gang for begge motorer og derefter gemme dataene som to bruger-
makroer. Nar der skiftes motor, skal brugeren blot indleese den til-
svarende brugermakro for at ggre drevet driftsklart.

) Endvidere lagres panelreferencen og indstillingen af styrested (lokal eller fiernstyring) ogsa .
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Applikationsmakroer

oversigt

Tabel 5-1 Applikationsmakro.

Makro

Egnede applikationer

Styring

Veelg

Fabrik

Transportband og andre industrielle applikationer med
konstant moment.

Applikationer, som i lange perioder skal kere med konstant
hastighed forskellig fra motorens nominelle hastighed.

Vibrationstestbaenke, hvor vibrationsmotoren skal kunne
reguleres.

Test af roterende maskiner.

Alle applikationer med traditionel, ekstern styring.

Panel, ekstern

FABRIK

Hand/Auto

Processer, som kraever hastighedskontrol med automatisk
PLC styring eller anden procesautomatik og manuel med
eksternt styrepanel. Aktivt styrested veelges med en digital-
indgang.

Hastighedsstyring, som har to eksterne styresteder med
referenceindstilling og START/STOP styring. Aktiv reference
veelges med digitalindgang.

EKS1, EKS2

HAND/AUTO

PID-styring

Anvendes ved styresystemer med lukket slgijfe, f.eks. tryk-

styring, niveaustyring og flowstyring. F.eks.:

* Boosterpumper for offentlig vandforsyningsanleeg.

* Automatisk niveaukontrol for vandreservoirs.

» Boosterpumper for fiernvarmesystemer.

 Hastighedsstyring af forskellige typer materialehandterings-
systemer, hvor matrialeflowet skal reguleres.

EKS1, EKS2

PID-STYRING

Moment-
styring

Processer, som kraever momentstyring som f.eks. rgrevaerk og
slavedrev. Momentreferencen kommer fra en PLC eller anden
procesautomatik eller fra styrepanelet. Manuel reference er
hastighedsreference.

EKS1, EKS2

MOM-
REGULER

Sekvens-
styring

Processer, som kraever hastighedskontrol samtidig med
indstilling af 15 konstante hastigheder og/eller med to
forskellige accelerations-/decelerationstider. Processer styres
fra en PLC eller anden automatik eller med normale
hastighedskontakter.

Reguleret
konstant
hastighed

SEKV-
STYRING

Programmeringsmanual
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Applikationsmakro 1 -
Fabrik

Alle drevkommandoer og referenceindstillinger kan ske fra styrepanelet
eller fra eksternt styrested. Det aktive styrested veelges med LOC REM
tasten pa styrepanelet. Drevet er hastighedskontrolleret.

Ved ekstern styring er styrestedet tilsluttet EKS1. Referencesignalet er
tilsluttet analogindgang Al1 og start/stop samt signal for omlgbsretning
til digitalindgangene DI1 og DI2. Retningen er som standard sat til
FORLANS (parameter10.03 OMLOBSRETNING). DI2 styrer ikke
rotations- retningen, medmindre parameter 10.03
OMLOBSRETNINGeendres til VALGES.

Ved ekstern styring kan tre konstante hastigheder veelges via digital-
indgangene DI5 og DI6. Der er mulighed for accelerations-/
decelerationsramper. Accelerations-/decelerationsvalg sker via digital-
indgang DI4.

To analoge og tre relaegudgangssignaler er tilgaengelige pa
klemreekken. Forprogrammerede signaler i Aktuel Signal Display
Status er FREKVENS, STROM og EFFEKT.

Manovrediagram
Net
tilslutning
Eks. styring
=
= ~ . .
~ E @ Hastighed Reference og kommando for start/stop og omlgbsretning gives fra
I —— @ Strom styrepanelet. For at zendre til Ekstern, tryk p4 LOC REM tast.
o=
7L Relee-
I udgange

Motor

Referencen lzeses fra analogindgang Al1. Kommando for start/stop
og omlgbsretning gives ved digitalindgange DI1 og DI2.

Figur 5-1 Manovrediagram for makroen Fabrik.

Ind- og udgangssignaler

Tabel 5-2 Ind- og udgangssignaler for makroen Fabrik.

Indgangssignaler Udgangssignaler
Start, Stop, Omlgbsretning (DI1,2) Analogudgang AO1: Hastigheds-
Analogreference (Al1) Analogudgang AO2: Strgm
Konstant hastighed valg (DI5,6) Relaeudgang RO1: DRIFTSKLAR
ACCEL/DECEL 1/2 valg (D14) Releeudgang RO2: DRIFT
Releeudgang RO3: FEJL (-1)

54
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Eksterne tilslutninger Folgende tilslutningseksempel kan anvendes, nar makroindstillingen
Fabrik anvendes.

Klemraekke X21 Funktion
| 1 VREF Referencespaending 10 VDC
1 | max. 10 mA
Reference . | 2 GND
: | J 3 All+ Ekstern reference 1
; 4 Al1- 0..10V
= 5 Al2+ Ikke defineret i denne applikation
6 Al2- 0...20mA
7 Al3+ Ikke defineret i denne applikation
8 |AI3- 0..20mA
9 AO1+ Hastighed
10 AO1- 0...20 mA <-> 0 ... Motors nom. hastighed
11 AO2+ Current
12 AQ2- 0...20 mA <-> 0 ... Motors nom. strgm
Klemreekke X22
1 [l}} STOP/START
2 DI2 FORLANS/REVERSER (hvis10.3 er VALGES)
3 DI3 IKKE ANVENDT
4 D4 ACCEL/DECEL 1/2
5 DI5 KONST HAST VALG*
6 DI6 KONST HAST VALG*
7 +24DVDC +24 VDC max. 100 mA
8 +24DVDC
9 DGND Digital ground
Klemraekke X23
1 +24 VDC Hjeelpespaending 24 VDC
2 GND max. 250 mA
Klemraekke X25
1 RO11
/~  Releeudgang 1
Driftsklar 2 RO12
/\ DRIFTSKLAR
Q@ 3 RO13 -
Klemreekke X26
* Mangvre: 0 = aben, 1 = lukket 1 RO21
/~ Releeudgang 2
DI5 DI 6 Resultat Drift 2 RO22 -
DRIFT
0 0 | Indstil hast. med Al1 ® s |Rozs |
1 0 Konstant hastighed 1 FGJR Klemraekke X27
i RO31
0 1 Konstant hastighed 2 Q</ 1 j Releeudgang 3
1 1 Konstant hastighed 3 2 RO32 FEJL (-1)
3 RO33 -

Figur 5-2  Styretilslutning for applikationsmakro 1 — Fabrik.Symbolerne for NIOC-kortets terminaler
er angivet ovenfor. | ACS 601 og ACS 604 etableres brugerforbindelser direkte til NIOC-kortets ind-
og udgangsterminaler. | ACS 607 etableres forbindelserne enten direkte til NIOC-kortet, eller kortets
ind- og udgangsterminaler forbindes til en separat klemreekke, der er beregnet til brugerforbindelser.
Den separate klemreekke er ekstraudstyr. Yderligere oplysninger om de tilsvarende terminalsymboler
findes i den pageeldende hardwaremanual.

Programmeringsmanual 5-5



Kapitel 5 — Standardapplikationsmakroer

Tilslutninger af Nar makroen Fabrik vaelges, sker tilslutning af styresignaler, d.v.s.
styresignaler reference og kommandoer for start, stop og omlgbsretning, som vist i
Figur 5-3.

ACS 600 Referencevalg

)

. 11.02 EKS1/ 12.01 KONST 11.01 PANEL
Analogind- EKS2 VALG HAST VALG REF VALG
gange
All...AI3 _ . Sy :
- - 1 ' '
! ‘ o Valg af referencekilde \ I '
T ' ' '
I !
Digitaind- 11.06 EKS 11.03 EKS Kgﬁgﬁi&% ! . '
gange REF2 VALG REF1 VALG HASTIGHEDER . \ ,
DI1...DI6 ' ! '

L ' ! 1 - n
e~ | C , , , Hastighedsstyring
!!! > L AN ' | EKSTERN ! ! !

- @ ' |REF1 —’_.I ! Gruppe 25
' EKS1 o ! , ' EKSTEBN KRITISKE HAST
CHO ' PANEL \IKKE VALGT,, .
. —
Fieldbus s ! '
Adapter ' 2@ ' '
P ' ' 1| PANEL 20.01 MINIMUM HAST
X ' ' ' 20.02 MAXIMUM HAST
i , '
@ ‘ | - : 2 ' ' ' | 201
o EKSTERN ! ! ' | HAST REF 2
i -3,DI1- REF 2 '
Fieldbus KOMM.MOD. . ' ' Gruppe 22
Standard || valg . , ' ' ACCEL/DECEL
Modbus App.C EKSTERN ' . ,
Link PP PANEL I ! REF2(%) ' I I 202
_ a \ el ! | HAST REF 3
I '
]
} "—PANEM ' '® ! Gruppe 23
- ' . REF1 (rpmM : HAST STYRING
| '
'
u : !
'
| \
'
! |
TN\ | | |
| !
'
STYRE- ' ' ,
PANEL : : '
'
| !
'
, . ,
| ' .
l I |
1 ! 1
1 ' 1
1 ! 1
1 ! 1
1 ! 1
1 ' 1
1 ' 1
[ @ - - - - - - = - === - - [ @ - ------ -4
! \
! \
. ,
| \
, ,
, \
\ | [ ]
IKKE vALGT ¢ oPANEL _ Start/Stop
'
D2 o o EKS1g | VELGES /
- - w e '
PANEL ! N\ EKSTERN FORL/ENS , Retning
o—e p *—& T
I EKS2 BAGLAENS_ ! '
, [ ] [ ,
1 ! 1
, IKKE VALGT ' '
, I
1DI1-6, KOMM.MOD. . '
T U ' '
\ PANEL & 1 , '
1 i 1 '
, ' \ | JA
T T T
Start/Stop/Omligbsret- ' ! '
ning kildevalg X . ' '
10.01 EKS1 10.02 EKS2 10.03 X
u i STRT/STP/RET | | STRT/STP/RET RETNING DRIFT BLOKERET]

Figur 5-3 Tilslutning af styresignaler ved makroen Fabrik.

i
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Applikationsmakro2—  Start/stop- og retningskommandoer samt referenceindstillinger kan
Hand/Auto gives fra et eller to eksterne styresteder, EKS1 (Hand) eller EKS2
(Auto). Start/stop- og retningskommandoer for EKS1 (Hand) er tilsluttet
til digitalindgangene DI1 og DI2, og referencesignalet er tilsluttet
analogindgang Al1. Start/stop- og retningskommandoer for EKS2
(Auto) er tilsluttet digitalindgangene DI5 og DI6, og referencesignalet
er tilsluttet analogindgang Al2. Valget mellem EKS1 og EKS2 er
afhaengig af status for digitalindgang DI3. Drevet er hastigheds-
kontrolleret. Hastighedsreference og kommandoer for start/stop og
omlgbsretning kan ogsa gives fra styrepanelet. En konstant hastighed
kan veelges via digitalindgang DI4.
Hastighedsreference i autostyring (EKS2) gives som procent af drevets
maksimale hastighed (se parametrene 11.07 EKS REF2 MINIMUM og
11.08 EKS REF2 MAXIMUM).
To analoge og tre relaeegudgangssignaler er tilgeengelige pa
klemraekken. Forprogrammerede signaler i Aktuel Signal Display
Status er FREKVENS, STROM og STY STED.
Manovrediagram
Net-
EKS1 (rpm) = tilslutning
Hand-styring
Nt 7 Reference og kommando for start/stop og omlgbsretning gives
N fra styrepanelet. For at eendre til Ekstern, tryk pA LOC REM tast.
___ < Hand/Auto gi:tln?hed
< Konst.hast1 E
71 Relee-
PLC — udgange
eller
automation| Hand-styring: Referencen lzeses fra analogindgang Al1. Kom-
EKS2 (%) = mando for start/stop og omlgbsretning gives ved digitalindgan-

Auto-styring

Motor

gene DI1 og DI2.

Figur 5-4 Manevrediagram for makroen Hand/Auto.

Ind- og udgangssignaler

Tabel 5-3 Ind- og udgangssignaler for makroen Hand/Auto.

Indgangssignaler Udgangssignaler
Start/Stop (DI1,6) og Reverser (DI2,5) Hastighed (AO1)
afhaengig af styrested Strem (AO2)
To analoge referenceinput (Al1,Al2) DRIFTSKLAR (RO1)
Valg af styrested (DI3) DRIFT (RO2)
Valg af konstant hastighed (DI4) FEJL (-1) (RO3)

Programmeringsmanual
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Eksterne tilslutninger = Nar Hand/Auto makroen veelges, kan nedenstdende eksempel

benyttes:

Referenc:e
(Hand)

Reference

(Auto)

* Mangvre: Aben kontakt = Hand (EKS1),
Lukket kontakt = Auto (EKS2)

&

o

X2

-

Dk

&

Klemraekke X21 Funktion
1 VREF Referencespzending 10 VDC
> GND max. 10 mA
3 All+ Ekstern reference 1 (Hand-styring)
4 Al1- 0..10V
5 Al2+ Ekstern reference 2 (Auto-styring)
6 Al2- 0..20mA
7 Al3+ Ikke defineret i denne applikation
8 Al3-
9 AO1+ Hastighed
10 [AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... nominel motorhast.
11 AO2+ Strom
12 AO2- 0 ... 20 mA <-> 0 ... nom. motorspaending
Klemraekke X22
1 DIt STOP/START (Hand)
2 DI2 FORLANS/REVERSER (Hand)
3 DI3 EKS1/EKS2 VALGT*
4 DI4 KONSTANT HAST 4
5 DI5 FORLANS/REVERSER (Auto)
6 DI6 STOP/START (Auto)
7 +24DVDC +24 VDC max. 100 mA
8 +24DVDC
9 DGND Digital ground
Klemraekke X23
1 +24 VDC Hjeelpespaending 24 VDC
5 GND 250 mA
Klemreekke X25
! ROt 7 Relseudgang 1
2 Rot2 DRIFTSKLAR
3 RO 13
Klemraekke X26
! Roz1 j Relaeudgang 2
2 |Roz DRIFT
3 RO23
Klemreekke X27
! RO 31 j Releeudgang 3
2 |ro32 FEJL (1)
3 RO 33

Figur 5-5 Styretilslutning for applikationsmakro — Hand/Auto. Symbolerne for NIOC-kortets

terminaler er angivet ovenfor. | ACS 601 og ACS 604 etableres brugerforbindelser direkte til NIOC-
kortets ind- og udgangsterminaler. | ACS 607 etableres forbindelserne enten direkte til NIOC-kortet,

eller kortets ind- og udgangsterminaler forbindes til en separat klemreekke, der er beregnet til
brugerforbindelser. Den separate klemraekke er ekstraudstyr. Yderligere oplysninger om de
tilsvarende terminalsymboler findes i den pdgaeldende hardwaremanual.

Programmeringsmanual




Kapitel 5 — Standardapplikationsmakroer

Tilslutninger af Nar makroen Hand/auto veelges, sker tilslutning af styresignaler, d.v.s.
styresignaler reference og kommandoer for start, stop og omlgbsretning som vist i
Figur 5-6.

ACS 600 Referencevalg

Analogind- 11.02 EKS1/ 12.01 KONST 11.01 PANEL
gange EKS2 VALG HAST VALG REF VALG
. .
L DI3, DI4(HAST4) ]
- | ' '
| ' '
Valg af referencekilde ' ' '
1 1 1
' '
gange 11.06 EKS 11.03 EKS omppe 12 . . '
DI1...DI6 REF2 VALG REF1 VALG HAST , . ,
. 1 ! 1
=& . , ' - -
> = . . ' Hastighedsstyring
'
- At v |EKSTERN : .. !
+ |REF1 ad Gruppe 25
'
CHO EkSt o ! . | EKSTERN KRITISKE HASTIGHEDEH
Fieldbus PANEL IKKE VALGT ,
Adapter ¢ ! ' |
EKS2 r ! ' '
] ! ' | PANEL 20.01 MINIMUM HAST.
i ! ! ' 20.02 MAXIMUM HAST.
} | ' ' '
Fieldb & : : : | h
'
leldbus EKSTERN . ' : ] HAST. REF 2
Standard || valg REF 2 ' ' ' G 2
Al2 ruppe
Mot_:lbus App.C Q ' ' ' ACCEL/DECEL
Link \_EKSTERN ! ! ! T
! ! ! 2.02
PANEL a ! REF2(%) I | HAST. REF 3
o0 T v 1
"—.‘PANEL ! : '® ! Gruppe 23
U ! ! REF1 (rpm). ' HAST STYRING
, '
1 ' !
1 ' '
1 ' !
1 ! 1
1 ! 1
1 ' 1
STYRE- ' ' '
' '
PANEL ! , .
1 ! '
' ! '
1 ! 1
I I |
\ \ '
; T '
\ \ '
1 Ll 1
1 1 1
1 1 1
\ ! '
D L T T @ - - - - - - - - - - - - e = = = = @ - - - - = = = =
_ , \
' \
. \
,
; !
\
: ' o Stary/s
tart/Stoj
IKKE VA‘GT ' PANEL : o P
'
DI1.2 VAELGES /
2o Py EKS1g | o - .
PANEL ' EKSTERN FOF!L/ENS\ ' Retning
! *—9 [ IR T
' EKSZ. BAGLAENSg ' '
1 ' 1
1 ' 1
' IKKE VALGT ' '
. ¢ ! .
, DIes , .
' hd hd ' '
, PANEL ! , X
® |
] ' .
1 ' 1 1
. ' JA
start/stop/omlgbsretning ' ] .
kildevalg ' . ' '
10.01 EKS1 10.02 EKS2 10.03 16.01
U . STRT/STP/RET STRT/STP/RET IOML@BSRETNING [START BLOKERET]

Figur 5-6  Tilslutning af styresignaler ved makroen Hand/Auto.

Programmeringsmanual 5-9



Kapitel 5 — Standardapplikationsmakroer

Applikationsmakro 3—  Makroen PID-reguler anvendes til styring af procesvariabler, f.eks. tryk
PID-REGULER eller flow, ved styring af den tilsluttede motors hastighed.

Referencesignalet for processen tilsluttes den analoge indgang Al1, og
feedbacksignalet fra processen tilsluttes den analoge indgang Al2.

Som alternativ hertil kan en direkte hastighedsreference gives til ACS
600 via analogindgang Al1. Pa denne made erstattes PID-styringen,
og ACS 600 vil ikke leengere styre procesvariablen. Valget mellem
direkte hastighedsstyring og procesvariabelstyring sker via
digitalindgang DI3.

To analoge og tre releegudgangssignaler er tilgaengelige pa
klemreekken. Forprogrammerede signaler i Aktuel Signal Display
Status er HASTIGHED, AKTUEL VARDI1 og PID AFVIGELSE.

Manovrediagram
Net-
tilslutning
e
EXT Ll MEL 5 P
Ref.—%l_—/_ - Kommando for reference, start/stop og omigbsret-
Aktuel veerdi PID[™ exr E - (oM Hast. Ning gives fra styrepanelet.
START/STOP(EKS1) —=—o | C Strom For at eendre til ekstern, tryk LOC REM tast.
START/STO;’(EKSZ)—L—
Hastighed/Proces _< ~
(EKS1/EKS2) R Eg'aaen .
Start blokeret — gang
Konst.hastighed ——+—

Ekstern styring 7
EKS1 (rpm) = Direkte hastighedsstyring

EKS2 (%) = Proces-PID-styring

Panelstyring

REF1 (rpm) = Direkte hastighedsstyring Motor
REF2 (%) = Proces-PID-styring

Reference leeses fra analogindgang Al1.
Kommando for start/stop gives via digitalindgang
DI1 under direkte hastighedsstyring (EKS1) eller
via digitalindgang D16 under processtyring (EKS2).

Figur 5-7 Manovrediagram for makroen PID-reguler.

Ind-og Tabel 5-4 Ind- og udgangssignaler for makroen PID-reguler.

udgangssignaler
Indgangssignaler Udgangssignaler

START/STOP for hver styrested (DI1,DI6) Hastighed

Analogreference (Al1) (AO1)

Aktuel veerdi (Al2) Strom

Valg af styrested (DI3) (AO2)

Valg af konstant hastighed (DI4) DRIFTSKLAR

Start blokeret (DI5) (RO1)
DRIFT (RO2)
FEJL (-1) (RO3)

Note: Konstante hastigheder (parametergruppe 12) tages ikke i betragtning, mens procesreferencen
falges (PID-styringer i brug).
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Eksterne tilslutninger De folgende eksempler pa forbindelser er anvendelige, nar makro-
indstillingen PID-reguler anvendes.

Klemraekke X21 Funktion
: | 1 VREF Referencespaending 10 VDC
ReferenceindstiIIing***E — | | 2 GND max. 10 mA
(EKS1 09 EKS2) | 3 A+ EKS1 eller EKS2 reference
I 4 |AN- 0..10V
Transducer feedback 5 Al2+ Aktuelsignal
- 6 |Al2- 0...20 mA
7 Al3+ Ikke defineret i denne applikation
8 Al3-
9 AO1+ Hastighed
10 |AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Nom. motorhastighed
11 AO2+ Strom
12 AO2- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Nom. motorstrgm
Klemraekke X22
1 DI STOP/START (Manuel)
2 DI2 Ikke defineret i denne applikation
3 DI3 EKS1/EKS2 VALGT*
4 Dl4 KONSTANT HAST 4****
5 DI5 START BLOKERET**
: 6 Dl6 STOP/START (Proces)
b 7 |+24DVDC +24 VDC max. 100 mA
+24DVDC
9 DGND Digital ground
Klemraekke X23
1 +24 VDC Hjeelpespaending 24 VDC
2 GND 250 mA
Klemraekke X25
1 RO11
*  Aben kontakt = Hastighedskontrol (direkte hast.- ] j Relseudgang 1
indstilling) Lukket kontakt (+24 V) = Processtyring Driftsklar 2 |RoOm2 DRIFTSKLAR
(PID-styring) ) 3 |rots |
** Aben kontakt = Intet START BLOKERET-signal mod- hod Klemraekke X26
taget; Drevet vil ikke starte (eller det stopper).Lukket 1 RO21
kontakt (+24 V) =START BLOKERET 7 Relseudgang 2
. - s - Drift 2 RO22 DRIFT
*** Referenceindstilling ogsa mulig internt fra panelet. /><\ 3 RO23 |
**** Der kan ikke veelges konstante hastigheder, hvis \J
Klemraekke X27

processtyring er valgt (dvs. hvis +24 V d.c. er tilsluttet
DI3). Se Figur 5-9.

1 RO 31
2 RO 32
3 RO 33

Relzeudgang 3
FEJL (-1)

6
N

Figur 5-8 Styretilslutning for applikationsmakroen PID-reguler. Symbolerne for NIOC-kortets
terminaler er angivet ovenfor. | ACS 601 og ACS 604 etableres brugerforbindelser direkte til NIOC-
kortets ind- og udgangsterminaler. | ACS 607 etableres forbindelserne enten direkte til NIOC-kortet,
eller kortets ind- og udgangsterminaler forbindes til en separat klemraekke, der er beregnet til
brugerforbindelser. Den separate klemraekke er ekstraudstyr. Yderligere oplysninger om de
tilsvarende terminalsymboler findes i den pagaeldende hardwaremanual.
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)

Tilslutninger af
styresignaler

ACS

Nar makroen PID-reguler veelges, sker tilslutning af styresignaler, d.v.s.
reference og kommandoer for start, stop og omlgbsretning, som vist i

Figur 5-9.

600

Referencevalg

. 11.02 EKS1/ 12.01 KONST 11.01 PANEL
Analogind- EKS2 VALG HAST VALG REF VALG
gange
Al1...AI3 . L .
- DI3 ' DI4(HAST4) ' '

- - 1 ' 1
ezl . : ! !
!!! Valg af referencekilde ' ! !

o 1 ' 1
Lo \
Digitaind- 11.06 EKS 11.08 EKS Kouppe 12 : . :
gange REF2 VALG REF1 VALG HASTIGHEDER . \ .
DI1...DI6 T ' ! \
,

oo L L 1 1 b v
ééé \ v [ b DI1-6 , ' : astighedsstyring
!!! > ' At |ExkstERN | - - - - - mmmm st .

. ® ' |REF1 ' ' |
b EKS1 Gruppe 25
! : 1 _EKSTERN KRITISKE HASTIGHEDEH
CHoO | PANEL IKKE VALGT ks ] -
|
Fieldbus g [ ] X
Adapter ! ! :
' 12 . \ 20.01 MINIMUM HAST
i ' EKSTERN ! | 20.02 MAXIMUM HAST
_{ | > ' REF 2 ! \
W - ' | , I 2.01
' \ , HAST REF 2
Fieldbus ' ésl_ézp' ! !
' Gruppe 22
Standard || valg g | UDSIGN. : : ACOELIDECEL
Modbus App. C EKSTERN REF2(%) ,
Link L ° ' | 2,02
in PANEL ' ' [ :
S ° HAST REF 3
] PANEL PID REF1(rpm) I :
q ' REGU- q ' Gruppe 23
E , LATOR , HAST STYRING
' 26 PID- '
- -
' AFVIGELSE |
u A2y o ! f
*—© T |
Al3 ° ! ! !
m ; . .
STYRE- ' AN '
|
PANEL ' A2v \
T @ A 1
' A3, ! ,
’ 1 ' 1
' 1 ' 1
. T ACT1 '
T |
] X ] \ .
R ® - - oot *--------
: ' ! 1 :
. , . X
___| ! | Aktuel'veerdivalg ' ' '
40.07 AKTUEL 1 40.08 AKTUEL 2 40,06 AKTUEL '
INDG. VALG INDG. VALG VARDI VALG '
'
= 1
'
! [ ]
IKKE VAéGT =0 a Start/Stop
'
LIPS EKS1g VAELGES /
*—o » ® \
) PANEL _ ! \ EKSTERN FORLANS ! Retning
'_. | ' [ @ T
, EKS2 1 BAGLAENS _ ' '
| ' e X
' |
! IKKE VALGT , I X
L . ) .
! DI o o ! ! '
*—o .
' PANEL 4 ! ' X !
T hail] ' ' '
\ ! DI3 DI5
1 1 1
T T T
Start/stop/omlgbsret- ! ' , )
. N '
ning kildevalg ! ' ' '
10.01 EKS1 10.02 EKS2 11.02 EKS1/ 10.03 16.01
a STRT/STP/RET | | STRT/STP/RET EKS2 VALG OML@BSRET- START BLOK-
NING ERET

Figur 5-9  Tilslutning af styresignaler ved makroen PID-reguler.
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Applikationsmakro4—  Momentstyring anvendes til applikationer, der kreever styring af

MOM-REGULER motorens drejningsmoment. Momentreference gives via analog-
indgang Al2 som et stremsignal. Som standard svarer 0 mA til 0% og
20 mA til 100% af motor nominelle moment. Kommandoer for start/
stop/omlgbsretning gives via digitalindgangene DI1 og DI2. Signalet
Start blokeret er forbundet til DI6.

Via digitalindgang DI3 er det muligt at veelge hastighedsstyring i stedet
for momentstyring. Det er ogs& muligt at eendre det eksterne styrings-
sted, sa det bliver lokalt (dvs. aendre det til styrepanelet), ved at trykke
pa tasten . Som standard styrer panelet hastigheden. Hvis der er
behov for momentstyring med panelet, skal vaerdien af parameter
11.01 PANEL REF VALG &ndres TIL REF2 (%).

To analoge og tre relaegudgangssignaler er tilgaengelige pa
klemraekken. De forprogrammerede signaler i Aktuel Signal Display
Status er HASTIGHED, MOMENT og STY STED.

Manovrediagramm
Net-
tilslutning
Eks. styring 7

Hast ref —__EXTt Reference og kommando for start/stop og omlgbsretning gives
: Wes Hastighed fra styrepanelet. For at eendre til Ekstern, tryk pa LOC REM tast.
Moment ref—¢yro E Sirom
=
= 7L Relee-
z udgange
Referencen laeses fra analogindgang Al2 (hvis momentstyring er
valgt) eller Al1 (hvis hastighedsstyring er valgt). Kommandoer
for start/stop og omlgbsretning gives via digitalindgangene DI1
og DI2. Valg mellem hastigheds- og momentstyring foretages
Motor via DI3.
Ekstern styring Panelstyring
EKS1 (rpm) = Hastighedsstyring REF1 (rpm) = Hastighedsstyring
EKS2 (%) = Momentstyring REF2 (%) = Momentstyring

Figur 5-10 Manovrediagram for makroen Mom-reguler.

Tabel 5-5 Ind- og udgangssignaler for makro Mom-reguler.

Ind- og udgangssignaler
Indgangssignaler Udgangssignaler
Start/Stop (DI1,2) Hastighed (AO1)
Analog hastighedsreference (Al1) Stroam (AO2)
Analog momentreference (Al2) DRIFTSKLAR (RO1)
Valg af momentstyring (DI3) DRIFT (RO2)
Valg af Accel/Decel 1/2 (DI5) FEJL (-1) (ROS3)
Valg af konstant hastighed (DI4)
Start blokeret (DI6)
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Eksterne tilslutninger  Folgende tilslutningseksempel er anvendeligt, nar makroindstillingen
Mom-reguler anvendes.

Klemraekke X21 Funktion
: I 1 VREF Referencespaending 10 VDC
— | 10 mA
Hastighedsreferencé o | 2 GND max.19m
: l I 3 All+ Hastighedsreference (EKS1)
: 4 Al1- 0..10V
5 Al2+ Momentreference (EKS2)
Momentreference 6 Al2- 0...20mA
7 Al3+ Ikke defineret i denne applikation
8 Al3-
e T Hastighed

10 |AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... nominel motorhast.
11 |AO2+ Strom
12 |ao2- 0...20 mA <-> 0 ... nom. motorspaending
| Klemraekke X22
DI1 STOP/START
. DI2 FORLANS/REVERSER
*  Aben kontakt = EKS1 valgt = Hastighedsstyring N
HAST/MOMENT STYRING VALG
Lukket kontakt (+24 V) = EKS2 valgt = Momentstyring Di3
** Aben kontakt = ACC/DEC 1 valgt Dl4 KONSTANT HAST VALG****
I:ukket kontakt (+24 V) = ACC/DEC 2 valgt DI5 ACC/DEC 1/2 VALG**
*** Aben kontakt = Intet START BLOKERET-signal modtag- :
et; Drevet vil ikke starte (eller det stopper).Lukket kontak DI6 START BLOKERET***
(+24 V) =START BLOKERET aktiv;Normal funktion +24DVDC +24 VDC max. 100 mA
tillades.
**** Der kan ikke vaelges konstante hastigheder, hvis mo- 8 +24DVDC —
mentstyring er valgt(dvs. hvis +24 V d.c. er tilsluttet DI3). 9 |DGND Digital ground
Se Figue 5-12. Klemraekke X23
1 +24 VDC Hjeelpespaending 24 VDC
250 mA
2 GND
Klemreekke X25
! ROt Releeudgang 1
D?tfiar 2 [Rot2 DRIFTSKLAR
X 3 |RO13 |
o

Klemraekke X26

! Ro21 /~ Releeudgang 2
AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA 2 RO22

I~

DRIFT
6—(\ 3 |Ro23 |-
&/
ng'l\ Klemreekke X27
\>_</ ! RO 31 Releeudgang 3
2 |rog FEJL (-1)
3 |ro33 [ —

Figur 5-11 Styretilslutning for applikationsmakroen Mom-reguler. Symbolerne for NIOC-kortets
terminaler er angivet ovenfor. | ACS 601 og ACS 604 etableres brugerforbindelser direkte til NIOC-
kortets ind- og udgangsterminaler. | ACS 607 etableres forbindelserne enten direkte til NIOC-kortet,
eller kortets ind- og udgangsterminaler forbindes til en separat klemraekke, der er beregnet til
brugerforbindelser. Den separate klemreekke er ekstraudstyr. Yderligere oplysninger om de
tilsvarende terminalsymboler findes i den pdgaeldende hardwaremanual.
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Tilslutninger af Nar makroen Mom-reguler veelges, sker tilslutning af styresignaler, d.v.s.
styresignaler kommandoer for reference, start, stop og omlgbsretning, som vist i Figur
5-12

ACS 600 Referencevalg

)

Analogind- 11.02 EKS1/ 12.01 KONST 11.01 PANEL
gange EKS2 VALG HAST VALG REF VALG
Al1...AI3 X " X
———-- L DI3, DI4(HAST4): \
7 > : : !
1 ! 1
- Valg af referencekilde ' ' '
Digitaind- = — : ! :
gange 11.06 EKS 11.03 EKS KONSTANT X . X
DI1...DI6 REF2 VALG REF1 VALG HAST , : ,
' '
vy il . | : .
!!!‘ > X Y ' . . Speed Controller
" D16 + = = = = = g ===t
-- ' A |EKSTERN : N :
REF 1 . EKS1 Gruppe 25
CHO ! N\ I I/ ' | EKSTERN KRITISKE HASTIGHED.
\ ®
Fieldbus . PANEL IKKE VALGT EKS2 !
— e
Adapter [ ! :
1 ! |
i ' ! ! ! 20.01 MINIMUM HAST
} | » ' ! X ! 20.02 MAXIMUM HAST
. !
: ' ' : | 2.01
Fieldbus ' ! ! \ | HAST REF 2
\
Standard || valg ! ! '
A2 1 ! ' Gruppe 22
Modbus || App.C ! éiSTERN ' ! ! ACCEL/DECEL
Link \\ EKSTERN REF 2 ' ! , |
' !
! 2.02
’ ® PANEL. a | ' ! ! | HAST REF 3
! 1
@ - « PANEL /I ' ! | Gruppe 23
' ! ! ! HAST STYRING
' : : !
' . ' 2.09
' ! 1 I MOMENT REF 2
. EKS1_ 1 ' , .
, o, ! X Moment-styring
m ! L X !
T
' EKS2_/ ' 20.04
STYRE- ! —/ : ! MAXIMUM MOMENT
\
PANEL ! ! , :
, 2.10
' ! , ! MOMENT REF 3
1 ! 1
' ' ' |
' ' ' f
, \ ' \ Gruppe 24 4 213
] ] ' , MOMENT STYRING MOM REF BRUGT|
! ! REF2(%) , EKSTERN!
' ' ]
' , !
' ' REF1(rpm) PANEL ,
' ! !
@ S S CoT T Yoot
- ! ]
\ .
. '
! )
.
! .
' [ ]
!
IKKE VA%}T \  PANEL : - Start/Stop
'
D2 g o EKSlg | " VELGES ‘/.'
) PANEL _ ! ' g EKSTERN FORL;EN.S\ ! Retning
1 B 4 T
' EKS2 BAGL/ENS_ ! '
! [ \
1 ! 1
' IKKE VALGT ' ,
' \
. D12 o o . !
- *—o X !
, PANEL ' . !
] s , ,
' . ! 1 DI6
T T
Valg af kilde til start/stop/ : ! \
retning ! ' '
10.01 EKS1 10.02 EKS2 10.03 16.01
u _ STRT/STP/RET | | STRT/STP/RET OMLOBSRETNING [START BLOKERET]

Figur 5-12 Tilslutning af styresignaler ved makroen Mom-reguler.
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Applikationsmakro 5
SEKV-REGULER
Manovrediagram
Net-
tilslutning
Eks. styring
.

Motor

Ekstern styring

EKS1 (rpm) = Hastighedsstyring
EKS2 (%) = Hastighedsstyring
Panelstyring

REF1 (rpm) = Hastighedsstyring
REF2 (%) = Hastighedsstyring

Med denne makro kan 7 konstante hastigheder veelges via de digitale
indgange DI4 til DI6 som vist pa figuren 5-10. Der er mulighed for
accelerations-/decelerationsramper. Accelerations- og deceleration-
sramperne anvendes i overensstemmelse med tilstanden af digital-
indgang DI3. Kommandoerne for start/stop og omlgbsretning gives via
digitalindgangen DI1 og DI2.

Ekstern reference kan gives gennem den analoge indgang Al1. Den
eksterne reference er kun aktiv, nar de digitale indgange DI4 til DI6 er O
VDC. Driftskommandoer og referenceindstilling er ogsa mulig fra
styrepanelet.

To analoge og tre releegudgangssignaler er tilgaengelige pa
klemreaekken. Standard for stop er rampe. Forprogrammerede signaler i
Aktuel Signal Display Status er FREKVENS, STROM og EFFEKT.

Hastighed

Hastighed 3

Stop med

Hastighed 2 deceleration
Hastighed
Strem Hastighed 1
Relee-
udgange
lt—b — b Tid

Accell Accell Accel2 Decel2

Start/Stop _  ——
Accel1/Decel] —

Hastighed 1
Hastighed 2
[
Accel2/Decel2
Hastighed 3 I

Eksempel pa forudbestemt drift med anvendelse af konstant
hastighed og forskellige accelerations- og decelerationstider.

Figur 5-13 Manovrediagram for makroen Sekv-reguler.
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Kommandoerne for reference, start/stop og

omlgbsretning gives fra styrepanelet.

For at aendre til ekstern tryk LOC REM tast.

Referencen laeses fra analogindgang Al1, og ellers
anvendes der konstant hastighed. Kommandoerne
for start/stop og omlgbsretning gives via
digitalindgange DI1 og DI2.

Figur 5-14 Panelstyring og ekstern styring ved makroen sekv-reguler.

Ind- og udgangssignaler

Ind- og udgangssignaler for ACS 600 som de indstilles af makroen
Sekv-reguler er vist i Figur 5-6.

Tabel 5-6 Ind- og udgangssignalerfor makroen Sekv-reguler.

Kapitel 5 — Standardapplikationsmakroer

Indgangssignaler

Udgangssignaler

Start/Stop (DI1) og reverser (DI2)
Analogreference (Al1)
Accel/Decel 1/2 valg (DI3)
Konstant hastighed valg (D14-6)

Hastighed (AOT)
Strom (AO2)
DRIFTSKLAR (RO1)
DRIFT (RO2)

FEJL (-1) (RO3)

Programmeringsmanual
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Kapitel 5 — Standardapplikationsmakroer

Eksterne tilslutninger

Folgende tilslutningseksempel er anvendeligt, nar makroindstillingen

Sekv-reguler anvendes.

Klemraekke X21 Funktion
| 1 VREF Referencespaending 10 VDC
Referencje : | | 2 GND max. 10mA
| 3 |Al+ Ekstern reference
: I 4 Al1- 0..10V
= 5 Al2+ Ikke defineret i denne applikation
6 Al2-
7 Al3+ Ikke defineret i denne applikation
8 Al3-
9 AO1+ Hastighed
10 |AO1- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Nominel motorhast.
Ll 11 [AO2+ Strem
_ﬁ 12 |AO2- 0 ... 20 mA <-> 0 ... Nominel motorstrgm
— | Klemraekke X22
DIt STOP/START
DI2 FORLANS/REVERSER
DI3 ACC/DEC 1/2 VALG
Dl4 KONST HAST VALG*
DI5 KONST HAST VALG*
pi6 KONST HAST VALG*
+24 DVDC +24 VDC max. 100 mA
+24 DVDC
DGND Digital ground
Klemraekke X23
1 +24 VDC Hjeelpespeending 24 VDC
2 GND 250 mA
Klemraekke X25
1 RO11
* Mangvre: 0 = Aben, 1 = Lukket Driftsklar > RO12 j Relzeudgang 1
N DRIFTSKLAR
D4 | DI5 DI6 Output Q& 3 |RO13
0 0 0 Indstil hast med Al1 Klemraekke X26
1 0 0 Konstant hastighed 1 1 RO21
- 7 Releeudgang 2
0 1 0 Konstant hastighed 2 Drift 2 RO22 DRIFT
1 1 0 Konstant hastighed 3 ® 3 RO23
0 0 1 Konstant hastighed 4 /,:9{ Klemraekke X27
1 0 1 Konstant hastighed 5 RO31
0 1 1 Konstant hastighed 6 \>_</ ; RO32 j Releudgang 3
FEJL (-1)
1 1 1 Konstant hastighed 7 3 RO33 |

Figur 5-15 Styretilslutning for applikationsmakroen Sekv-reguler. Symbolerne for NIOC-kortets
terminaler er angivet ovenfor. | ACS 601 og ACS 604 etableres brugerforbindelser direkte til NIOC-
kortets ind- og udgangsterminaler. | ACS 607 etableres forbindelserne enten direkte til NIOC-kortet,
eller kortets ind- og udgangsterminaler forbindes til en separat klemraekke, der er beregnet til
brugerforbindelser. Den separate klemreekke er ekstraudstyr. Yderligere oplysninger om de
tilsvarende terminalsymboler findes i den pdgaeldende hardwaremanual.
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Kapitel 5 — Standardapplikationsmakroer

Tilslutninger af Nar makroen Sekv-reguler veelges, sker tilslutning af styresignaler,
styresignaler d.v.s. reference og kommandoer for start, stop og omlgbsretning, som
vist i Figur 5-16.

ACS 600 Referencevalg

)

ind. 11.02 EKS1/ 12.01 KONST 11.01 PANEL
An:;?]gglgd EKS2 VALG HAST VALG REF VALG
Al1...AI3 . ,
- _ ] DI4,5,6 1 ]
5@@‘ ' ' '
> ' ' '
!!! . Valg af referencekilde ' ' '
1 ! ]
Digitaind- '
Gruppe 12 ' 1
11.06 EKS 11.03 EKS
gange KONSTANT ' ! '
DI1...DI6 REF2 VALG REF1 VALG HAST , . ,
1 ' 1
e i o L L] 1 ' . .
, - TRST, . . . ' Hastighedsstyring
i 1
-- : Al : I ®' : Gruppe 25
' ! 1 EKSTERN
CHO , ' KRITISKE HASTIGHED.
Fieldbus (PANEL o . / ' |
Adapter ' ' _/_
' EKS2 r ! ' 1
' ' ' | PANEL 20.01 MINIMUM HAST
W 'j |—. ' : ! ' 20.02 MAXIMUM HAST
1 ' 1
- ' ' ' ' | 201
- . = ' ' ' | HAST REF 2
Fieldbus . exsTern | ¢ , ,
Standard || valg A REF 2 ' ' ' Gruppe 22
Modbus || App. C ' ' ' ' ACCEL/DECEL
Link \_EKSTERN ! ! !
I REF2(%) ' ' I 20
PANEL ! %) 1 l HAST REF 3
> ——0 9 T 9 ! I
-_4 ) PANEL o/ \ ‘. , Gruppe 23
U . : REF1 (rpmM ! HAST STYRING
'
\
1 ' 1
1 ' 1
1 ! '
1 ! '
' 1
m : : :
STYRE- , ' '
PANEL I ! '
, '
1 ! '
1 ' 1
1 ' 1
I l |
, \ '
; T '
\ \ '
\ \ '
1 1 1
1 ! ]
1 1 1
D L Y @ - - - - - - - - - - - - - - e = = = = o @ - - - - = = = =
_ ' j
' '
. '
! .
, '
'
: ' .
IKKE VA&GT ' PANEL ! o Start/Stop
'
\
DI12 o o EKS1g , VALGES _ /
*—o '
< PANEL ' \ EKSTERN' FORLﬁEN.S\ ! Retning
p———o0 . R T
' EKS2 BAGLANS_ ' '
' L] (X .
1 ' 1
' IKKE VALGT ' ,
' '
, DI1DI2_ , '
1 - i 1 1
, PANEL ' , .
®
] ' .
! : ' 1JA
T T
Start/Stop/Omigbsret- ! ' '
ning kildevalg ! ' '
10.01 EKS1 10.02 EKS2 10.03 16.01
U . STRT/STP/RET STRT/STP/RET IOML@BSRETNING [START BLOKERET]

Figur 5-16 Tilslutning af styresignaler ved makroen Sekv-reguler.
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Kapitel 6 — Parametre

Oversigt Dette kapitel forklarer funktionen og de mulige valg for hver ACS 600
parameter.
Parametergrupper ACS 600 parametrene er ordnet i grupper efter deres funktion.Figur 6-1

illustrerer opdelingen i parametergrupper. Kapitel 2 — Oversigt over
ACS 600 programmering... forklarer, hvordan parametre veelges og
indstilles. Der henvises til Kapitel 3 — Opstartsdata og Kapitel 4 —
Styring for yderligere informationer om opstartsdata og aktuelle
signaler. Nogle parametre, som ikke anvendes i den aktuelle
applikation, er skjult for at forenkle programmeringen.

BEMZAERK! Veer omhyggelig ved konfigurering af I/O-tilslutninger, da
det er muligt (selv om det ikke kan anbefales), at anvende een 1/O-
tilslutning for styring af flere funktioner. Hvis en I/O er programmeret til
et formal, vil indstillingen vaere den samme selv om 1/O veelges til et
andet formal med en anden parameter.

| 99 OPSTARTDATA
[ 98 OPTIONSMODULER
| 96 EKSTERN AO

25 KRITISK HAST
[24 MOMENT STYRING
[23 HAST STYRING

[22 ACCEL/DECEL
[21 START/STOP [92 D SET TR ADDR
[90 D SET REC ADDR

20 GRANSER
: [ 70 DDCS STYRING

[ 52 STANDARD MODBUS

[51 KOMMUNIKATION MOD

| 50 ENCODER MODUL

40 PID STYRING _
40.1 PID FORSTARKNING

[16 SYSTEM STYRING
[15 ANALOG UDGANGE
14 RELA UDGANGE
13 ANALOG INDGANGE
[12 KONSTANT HAST
[ 11 REFERENCEVALG
10 START/STOP/RET

| 34 PROCESS HAST
| 33 INFORMATION
[ 32 OVERVAGNING
[ 31 AUTOMATISK RESET
30 FEJL FUNKTIONER

Figur 6-1 Parametergrupper.

Programmeringsmanual 6-1



Kapitel 6 — Parametre

Gruppe 10 Start/Stop/Ret

10.01 EKS1
STRT/STP/RET

A

A

Disse parameterveerdier kan kun aendres, nar ACS 600 er stoppet.
Kolonnen omrade/enhed i Tabel 6-1 viser de tilladte parameterveerdier.
Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om parametrene.

Tabel 6-1 Gruppe 10.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse
1 IKKE VALGT; digital- Veelger kilde til kommandoer for
EKS1 indgange; PANEL; start/stop/omlgbsretning for det
STRT/STP/RET KOMM. MODUL eksterne styrested EKS1.
2 IKKE VALGT; digital- Veelger kilde til kommandoer for
EKS2 indgange; PANEL; start/stop/omlgbsretning for det
STRT/STP/RET KOMM. MODUL eksterne styrested EKS2.
3 FORLANS; BAGLANS; Last omlgbsretning.
OMLOBS- VALGES
RETNING

Kommando for start, stop og omlgbsretning kan gives fra panelet eller
fra to eksterne styresteder. Valget mellem de to eksterne styresteder
sker med parameter 11.02 EKS1/EKS2 VALG. Der henvises til Kapitel
4 — Styring for yderligere informationer om styresteder.

Med denne parameter defineres tilslutningerne og kilden for start, stop
og omlgbsretning til eksternt styrested 1 (EKS1).

IKKE VALGT
Der er ikke valgt nogen kilde til kommandoer for start, stop og
omlgbsretning for EKS1.

DIt

To-leder start/stop, tilsluttet til digitalindgang DI1. 0 V DC pa DI1 = stop;
24 V DC pa DI1 = start. Omigbsretning er fast svarende til parameter
10.3 OMLOBSRETNING.

ADVARSEL! Efter fejlreset starter drevet, hvis startsignalet er
aktiveret.

DI1,2

To-leder start/stop. Start/Stop er tilsluttet digitalindgang DI1 som
ovenfor. Signal for omlgbsretning er tilsluttet DI2. 0 V DC pa DI2 =
forleens; 24 V DC pa DI2 = baglaens. Hvis omlgbsretningen skal styres,
skal veerdien af parameter 10.3 OMLOBSRETNING vaere VALGES.

ADVARSEL! Efter fejlreset starter drevet, hvis startsignalet er aktiveret.

6-2
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DI1P,2P

Tre-leder start/stop. Start/Stop-kommandoer gives som fra puls-
tryktaster (P star for puls). Starttasten er normalt &ben og tilsluttet til
DI1. Stoptasten er normalt lukket og tilsluttet DI2. Flere starttaster
tilsluttes parallelt, og flere stoptaster i serie. Omlgbsretning er fast
svarende til parameter 10.03 OMLOBSRETNING.

DI1P,2P,3

Tre-leder start/stop. Start/stop er tilsluttet som ved DI1P,2P. Signal for
omlgbsretning er tilsluttet digitalindgang DI3. 0 V DC pa DI3 = forleens;
24 V DC pa DI3 = bagleens. Hvis omlgbsretningen skal styres, skal
vaerdien af parameter 10.03 OMLOBSRETNING vaere VALGES.

DI1P,2P,3P

Start forleens, start bagleens, og stop. Kommando for start og
omlgbsretning gives med to separate pulstryktaster (P star for puls).
Stoptasten er normalt lukket og tilsluttet digitalindgang DI3. Tasterne
for start forlaens og start bagleens er normalt abne, og tilsluttet
digitalindgangene DI1 henholdsvis DI2. Flere starttaster tilsluttes
parallelt, og flere stoptaster i serie. Hvis omlgbsretningen skal styres,
skal veerdien af parameter 10.03 OMLOBSRETNING veere VALGES.

DI6

To-leder start/stop, tilsluttet digitalindgang DI6. 0 V DC pa DI6 = stop
0g 24 V DC pa DI6 = start. Omlgbsretning er fast svarende til
parameter 10.03 OMLOBSRETNING.

ADVARSEL! Efter fejlreset starter drevet, hvis startsignalet er
aktiveret.

DI6,5

To-leder start/stop. Start/Stop er tilsluttet digitalindgang DI6.
Omigbsretning er tilsluttet digitalindgang D15.0 V DC pa DI5 = forleens
og 24 V DC pa DI5 = bagleens. Hvis omlgbsretningen skal styres, skal
veerdien af parameter 10.03 OMLOBSRETNING vaere VALGES.

ADVARSEL! Efter fejlreset starter drevet, hvis startsignalet er aktiveret.

PANEL

Kommando for start/stop og omlgbsretning gives fra styrepanelet, nar
eksternt styrested 1 er aktiv. Hvis omlgbsretningen skal styres, skal
veerdien af parameter 10.03 OMLOBSRETNING vaere VALGES.

KOMM. MODUL
Kommandoer for start/stop og omlgbsretning gives via Fieldbus
kontroldord. Se Appendiks C — Fieldbusstyring.

Programmeringsmanual
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10.02 EKS2 Med denne parameter defineres tilslutningerne og kilden for start, stop
STRT/STP/RET  og omlgbsretning til eksternt styrested 2 (EKS2).

IKKE VALGT; DI1; DI1,2; DI1P,2P; DI1P,2P,3; DI1P,2P,3P; DI6; DI6,5;
PANEL; KOMM. MODUL

Se parameter 10.01 EKS1 STRT/STP/RET for detaljer vedrgrende
indstillinger.

10.03 OMLOBSRETNING  Med denne parameter kan omlgbsretningen fastlases til FORLANS
eller BAGLANS. Hvis parameteren er sat til VALGES, bestemmes
omlgbsretningen som defineret med parametrene 10.01 EKS1
STRT/STP/DIR og 10.02 EKS2 STRT/STP/DIR eller med
styrepaneltasterne.
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Gruppe 11
Referencevalg

Kapitel 6 — Parametre

Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift bortset fra
dem, der er maerket med (O). Kolonnen omrade/enhed i Tabel 6-2 viser
de tilladte parameterveerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret

11.01 PANEL REF VALG

om parametrene.

Tabel 6-2 Gruppe 11.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse
1 PANEL REF VALG REF1 (rpm); Valg af aktiv
REF2 (%) panelreference.

2 EKS1/EKS2 VALGT
©)

DI1 ... DI6; EKSH1;
EKS2; KOMM. MODUL

Valg af indgang for
ekstern styrested.

3 EKS REF1 VALG (O)

PANEL,; analog og digital
indgange; KOMM. MODUL;
KOMMREF+AI1;
KOMMREF*AI1

Ekstern reference 1
indgang.

4 EKS REF1 MINIMUM | (0 ... 18000) rpm Ekstern reference 1
minimum veerdi.
5 EKS REF1 MAXIMUM | (0 ... 18000) rpm Ekstern reference 1

maksimum veerdi.

6 EKS REF2 VALG (O)

PANEL,; analog og digital
indgange; KOMM. REF;
KOMMREF+AIT;
KOMMREF*AI1

Ekstern reference 2
indgang.

7 EKS REF2 MINIMUM 0...100% Ekstern reference 2
minimum vaerdi.
8 EKS REF2 MAXIMUM | 0 ... 500% Ekstern reference 2

maksimum veerdi.

Referencen kan indstilles fra panelet eller fra to eksterne styresteder.

Der henvises til Kapitel 4 — Styring.

REF1 (rpm)

Panelreference 1 er valgt som den aktive panelreference.
Referencetype er hastighed i rpm. Hvis der er valgt skalar-styring
(parameter 99.04 er sat til SKALAR), angives referencen i Hz.

REF2 (%)

Panelreference 2 er valgt som den aktive panelreference.

11.02 EKS1/EKS2

VALGT (O)

Referencetype er hastighed i%. Typen af panelreference 2 afhaenger af
den valgte applikationsmakro. Hvis f.eks. makroen Mom-reguler er
valgt, er REF 2 (%) momentreferencen.

Denne parameter bestemmer den digitale indgang, som anvendes til
valg af eksternt styrested, eller fikserer den til EKS1 eller EKS2. Det
eksterne styrested for bade start/stop/omlgbsretning og reference
bestemmes med denne parameter.
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11.03 EKS REFT1
VALG (O)

EKS1

Eksternt styrested 1 er valgt. Styresignalkilderne for EKS1 defineres
med parameter 10.01 EKS1 STRT/STP/RET og parameter 11.03 EKS
REF1 VALG (O).

EKS2

Eksternt styrested 2 er valgt. Styresignalkilderne for EKS2 defineres
med parameter 10.02 EKS2 STRT/STP/RET og parameter 11.06 EKS
REF2 VALG (O).

DI1 - DI6
Eksternt styrested 1 eller 2 er valgt i henhold til status for den valgte
digitalindgang (DI1 ... DI6), hvor 0 V DC = EKS1 og 24 V DC = EKS2.

KOMM. MODUL
Eksternt styrested 1 eller 2 vaelges via Fieldbus kontroldord. Se
Appendiks C — Fieldbusstyring.

Denne parameter veelger signalkilde for ekstern reference 1.

PANEL
Referencen gives fra panelet. Den forste linie i displayet viser
referenceveerdien.

ANl
Reference fra analogindgang 1 (spaendingssignal).

Al2
Reference fra analogindgang 2 (stremsignal).

AI3
Reference fra analogindgang 3 (stremsignal).

AI1/JOYST; AI2/JOYST

Reference fra analogindgang 1 (eller tilsvarende 2) fra joystick. Det
minimale indgangssignal kerer drevet baglaens ved maksimal
reference. Det maksimale indgangssignal karer drevet forleens ved
maksimal reference (se Figur 6-2). Se ogsa parameter 10.03
OMLOBSRETNING.

BEMZAERK: Minimumreference for joystick skal veere hgjere end 0,5 V.
Hvis et 0 ... 10 V signal, vil ACS 600 kare bagleens ved maksimal
reference, hvis styresignalet forsvinder. Indstil parameter 13.01
MINIMUM Al1 til 2 V eller til en veerdi pa 0,5 V eller hgjere, og
parameter 30.01 Al<MIN FUNKTION til FEJL, hvorved ACS 600
stopper, hvis styresignalet forsvinder.
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HASTIGHEDou |

EKS REF MAXIMUM —

EKS REF MINIMUM —-

0

- EKS REF MINIMUM —

- EKS REF MAXIMUM - Y

0 5 10 REFVI]

Al MINIMUM =0 V
Al MAXIMUM =10 V

Figur 6-2 Joystickstyring. Maksimum for ekstern reference 1 er
indstillet med Parameter 11.05 EKS REF1 MAXIMUM og minimum
med parameter 11.04 EKS REF1 MINIMUM.

Al1+AI3; Al2+AI3; Al1-Al3; Al2-Al3; Al1*AI3; Al2*AlI3; MIN(AI1,AI3);
MIN(AI2,Al3); MAX(AI1,AI3); MAX(AI2,Al3)

Referencen er resultatet af den valgte matematiske funktion for de
valgte analogindgange.

DI3U,4D(R)

Hastighedsreference via digitalindgange som
motorpotentiometerstyring. Digitalindgang DI3 haever (O star for op),
og digitalindgang D14 saenker hastigheden (N stér for ned). (R)
indikerer, at referencen vil blive nulstillet (reset) til nul ved
stopkommando. Hvor meget referencesignalet aendres, bestemmes af
parameter 22.04 ACCEL TID 2.

DI3U,4D

Som oven for borset fra, at referencen ikke nulstilles ved stopkom-
mando, eller nar spandingen udkobles. Nar ACS 600 startes, vil
motoren accelerere op efter den valgte acclerationsrampe til den
tidligere reference.

DI5U,6D
Som ovenfor, bortset fra, at de anvendte digitaindgange er DI5 og DI6.

KOMM. REF
Denne reference gives via fieldbusreference REF1. Se Appendiks C —
Fieldbusstyring.

KOMMREF+AI1; KOMMREF*AI1

Denne reference gives via fieldbusreference REF1. Det analoge
indgangssignal 1 kombineres til fieldbusreferencen (sum eller
multiplikation). Se Appendiks C — Fieldbusstyring for yderligere
information.
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11.04 EKS REF1
MINIMUM

11.05 EKS REF1
MAXIMUM

11.06 EKS REF2
VALG (O)

11.07 EKS REF2
MINIMUM

11.08 EKS REF2
MAXIMUM

Denne parameter indstiller den minimale hastighedsreference i rpm.
Veerdien svarer til den minimale veerdi for det analoge indgangssignal
tilsluttet REF1 (veerdien af parameter 11.03 EKS REF1 VALG (O) er
Al1, Al2 eller AI3). Se Figur 6-3. | SKALAR-styring (se 99.04 MOTOR
CTRL MODE) angives denne parameter i Hz.

Note: Hvis denne reference gives via fieldbus, adskiller skaleringen sig
fra skaleringen hos et analogt signal.
Se Appendiks C — Fieldbusstyring for yderligere information.

Denne parameter indstiller den maksimale hastighedsreference i rpm.
Veerdien svarer til den minimale vaerdi for det analoge indgangssignal
tilsluttet REF1 (veerdien af parameter 11.03 EKS REF1 VALG (O) er
Al1, Al2 eller AI3). Se Figur 6-3. | SKALAR-styring (se 99.04 MOTOR
CTRL MODE) angives denne parameter i Hz.

Note: Hvis denne reference gives via fieldbus, adskiller skaleringen sig
fra skaleringen hos et analogt signal.
Se Appendiks C — Fieldbusstyring for yderligere information.

Denne parameter veaelger signalkilde for ekstern reference 2.
Alternativerne er de samme som oven for ved ekstern reference 1.

Denne parameter indstiller den minimale reference i procent. Veerdien
svarer til den minimale veerdi for det analoge indgangssignal tilsluttet
REF2 (veerdien af parameter 11.06 EKS REF2 VALG (O) er Al1, Al2
eller Al3). Se Figur 6-3.

* Hovis en af makroerne Fabrik, Hand/Auto og Sekv-reguler er valgt,
indstiller denne parameter den minimale hastighedsreference.
Veerdien angives som en procentdel af den maksimale hastighed,
der defineres med parameter 20.02 MAXIMUM HAST, eller 20.01
MINIMUM HAST hvis den absolutte veerdi af minimumgraensen er
starre end maksimumgraensen.

* Hvis makroen Mom-reguler er valgt, indstiller denne parameter den
minimale momentreference. Veerdien angives som en procentdel af
det nominelle moment.

* Hvis makroen PID-reguler er valgt, indstiller denne parameter den
minimale procesreference. Veerdien angives som en procentdel af
den maksimale processtorrelse.

Ved SKALAR-styring (se parameter 99.04 MOTOR CTRL MODE),
angives denne veerdi som en procentdel af den maksimale frekvens,
der defineres med parameter 20.08 MAXIMUM FREK, eller 20.07
MINIMUM FREK hvis den absolutte veerdi af minimumgraensen er
starre end maksimumgraensen.

Note: Hvis denne reference gives via fieldbus, adskiller skaleringen sig
fra skaleringen hos et analogt signal.
Se Appendiks C — Fieldbusstyring for yderligere information.

Denne parameter indstiller den maksimale reference i procent.
Veerdien svarer til maksimumveerdien for det analoge signal tilsluttet
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REF2 (veerdien af 11.06 EKS REF2 VALG (O) er Al1, AI2 eller AI3). Se
Figur 6-3.

Hvis en af makroerne Fabrik, Hand/Auto og Sekv-reguler er valgt,
indstiller denne parameter den maksimale hastighedsreference.
Veerdien angives som en procentdel af den maksimale hastighed,
der defineres med parameter 20.02 MAXIMUM HAST, eller 20.01
MINIMUM HAST hvis den absolutte veerdi af minimumgraensen er
storre end maksimumgraensen.

Hvis makroen Mom-reguler er valgt, indstiller denne parameter den
maksimale momentreference. Veerdien angives som en procentdel
af det nominelle moment.

Hvis makroen PID-reguler er valgt, indstiller denne parameter den
maksimale procesreference. Veerdien angives som en procentdel af
den maksimale processtarrelse.

Ved SKALAR-styring (se parameter 99.04 MOTOR CTRL MODE),
angives denne veerdi som en procentdel af den maksimale frekvens,
der defineres med parameter 20.08 MAXIMUM FREK, eller 20.07
MINIMUM FREK hvis den absolutte veerdi af minimumgraensen er
storre end maksimumgraensen.

Note: Hvis denne reference gives via fieldbus, adskiller skaleringen sig
fra skaleringen hos et analogt signal.
Se Appendiks C — Fieldbusstyring for yderligere information.

Omrade for det Omrade for ek- Omrade for ek-
analoge stern reference 1 stern reference 2
inputsignal
18000 rpm 500%
0V ? ?
MAXIMUM Al - — — — — - 1500mm -~ — — — — — -~ %
20 mA 1500 1M 4 05 EKS 100% 44 08 EKS
REF1 MAXIMUM REF2 MAXIMUM
0 rpm 0%
18000 rpm 100%
02V ? _______ ?
MINIMUM AT 0/4 ma 0rPM 11,04 EKS 0% 11.07 EKS
REF1 MINIMUM REF2 MINIMUM

Figur 6-3 Indstilling af EKS REF MINIMUM og MAXIMUM. Omréade for det analoge indgangssignal
defineres med parameter 13.02 MAXIMUM Al1, 13.07 MAXIMUM Al2, 13.12 MAXIMUM Al3 og

parameter 13.01 MINIMUM Al1,

det analoge inputsignal.

13.06 MINIMUM Al2, 13.11 MINIMUM AI3, afheengig af brugen af

Programmeringsmanual
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Gruppe 12 Konstante
hastigheder

Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift bortset fra
dem, der er maerket med (O). Kolonnen omrade/enhed i Tabel 6-3
neden for viser de tilladte parameterveerdier. Teksten efter tabellen
forklarer detaljeret om parametrene.

Tabel 6-3 Gruppe 12.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse
1 KONST HAST VALG IKKE VALGT; digital indgange Konstant
(O) hastighedsvalg
2 KONST HAST 1 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 1
3 KONST HAST 2 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 2
4 KONST HAST 3 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 3
5 KONST HAST 4 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 4
6 KONST HAST 5 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 5
7 KONST HAST 6 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 6
8 KONST HAST 7 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 7
9 KONST HAST 8 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 8
10 KONST HAST 9 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 9
11 KONST HAST 10 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 10
12 KONST HAST 11 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 11
13 KONST HAST 12 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 12
14 KONST HAST 13 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 13
15 KONST HAST 14 0 ... 18000 rpm Konst. hastigh. 14
16 KONST HAST 15 -18000 ... 18000 rpm Konstant hastighed

15/ Fejlhastighed

Hvis en konstant hastighed er aktiveret, lseses hastighedens absolutte
veerdi fra parametergruppe 12. Symbolet for hastighed nr. 15 tages i
betragtning, nar det anvendes som fejlhastighed (se parametrene
30.01 Al<MIN FUNKTION og 30.02 PANEL FEJL).

Ved ekstern styring, nar ekstern styring EKS 1 er valgt, overstropper
konstant hastighed andre referencer. Valg af konstante hastigheder
ignoreres, hvis momentreferencen eller proces-PID-referencen folges.
Yderligere oplysninger findes under makroerne Mom-reguler og PID-
reguler.

Ved SKALAR-styring (se 99.04 MOTOR CTRL MODE) kan 6 konstante
frekvenser indstilles med parametrene 12.02 til 12.06 og 12.15.
Parameterveaerdierne er som standard sat til 0 Hz.

6-10
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12.01 KONST HAST
VALG

Kapitel 6 — Parametre

Denne parameter definerer digitalindgange, som anvendes til valg af
konstante hastigheder.

IKKE VALGT
Funktionen konstant hastighed ikke aktiveret.

DI1(HAST1); DI2(HAST2); DI3(HAST3); DI4(HAST4); DIS(HAST5);
DI6(HAST6)

Konstante hastigheder 1-6 valgt med digitalindgange DI1-DI16. 24 V DC
= Konstant hastighed aktiveret.

DI1,2
Tre konstante hastigheder (1 ... 3) er valgt med tre digitalindgange.

Tabel 6-4 Valg af konstant hastighed med digitalindgange DI1,2.

DI DI2 Funktion
0 0 Ingen konstant hastighed
1 0 Konst. hastigh. 1
0 1 Konst. hastigh. 2
1 1 Konst. hastigh. 3

DI3,4
Tre konstante hastigheder (1 ... 3) er valgt med to digitalindgange som
ved DI1,2.

DI5,6
Tre konstante hastigheder (1 ... 3) er valgt med to digitalindgange som
ved DI1,2.

DI1,2,3
Syv konstante hastigheder (1 ... 7) er valgt med tre digitalindgange.

Tabel 6-5 Valg af konstant hastighed med digitalindgange DI1,2,3.

DI DI2 DI3 Funktion

0 0 0 Ingen konst. hastighed

1 0 0 Konst. hastigh. 1

0 1 0 Konst. hastigh. 2

1 1 0 Konst. hastigh. 3

0 0 1 Konst. hastigh. 4

1 0 1 Konst. hastigh. 5

0 1 1 Konst. hastigh. 6

1 1 1 Konst. hastigh. 7
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DI3,4,5

Se DI1,2,3.

DI4,5,6

Se DI1,2,3.

DI3,4,5,6

15 konstante hastigheder (1 ..

. 15) er valgt med fire digitalindgange.

Tabel 6-6 Valg af konstant hastighed med digitalindgange DI3,4,5,6.

DI3 Di4 Di4 DI6 Funktion

0 0 0 0 Ingen konst.
hastighed

1 0 0 0 Konst. hastigh. 1
0 1 0 0 Konst. hastigh. 2
1 1 0 0 Konst. hastigh. 3
0 0 1 0 Konst. hastigh. 4
1 0 1 0 Konst. hastigh. 5
0 1 1 0 Konst. hastigh. 6
1 1 1 0 Konst. hastigh. 7
0 0 0 1 Konst. hastigh. 8
1 0 0 1 Konst. hastigh. 9
0 1 0 1 Konst. hastigh. 10
1 1 0 1 Konst. hastigh. 11
0 0 1 1 Konst. hastigh. 12
1 0 1 1 Konst. hastigh. 13
0 1 1 1 Konst. hastigh. 14
1 1 1 1 Konst. hastigh. 15

6-12
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Gruppe 13 Analog
indgange

Kapitel 6 — Parametre

Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift. Kolonnen
omrade/enhed i Tabel 6-7 neden for viser de tilladte parametervaerdier.
Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om parametrene.

Tabel 6-7 Gruppe 13.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse
1 MINIMUM Al 0V;2V; TUNED Minimumveerdi for Al1. Veerdi,
VARDI; TUNE som svarer til minimum-reference.
2 MAXIMUM Al1 10 V; TUNED Maksimumveerdi for Al1. Veerdi,
VARDI; TUNE som svarer til maksimum-
reference.
3 SKALA Al1 0...100,0% Skaleringsfaktor for Al1.
4 FILTER Al1 0...10s Filter-tidskonstant for Al1.
5 INVERT Al1 NEJ;JA Inverteret analog ind.-signal 1.
6 MINIMUM AlI2 0mA; 4 mA; Minimumvaerdi for Al2. Veerdi,
TUNED VARDI; som svarer til minimum-reference.
TUNE
7 MAXIMUM Al2 20 mA; TUNED Maksimumveerdi for Al2. Veerdi,
VARDI; TUNE som svarer til maksimum-
reference.
8 SKALA Al2 0...100,0% Skaleringsfaktor for Al2.
9 FILTER Al2 0...10s Filter-tidskonstant for Al2.
10 INVERT AI2 NEJ;JA Inverteret analog ind.-signal 2.
11 MINIMUM AI3 0 mA; 4 mA; Minimumvaerdi for Al3. Veerdi,
TUNED VARDI; som svarer til minimum-reference.
TUNE
12 MAXIMUM AI3 20 mA; TUNED Maksimumveerdi for Al3. Veerdi,
VARDI; TUNE som svarer til maksimum-
reference.
13 SKALA AI3 0...100,0% Skaleringsfaktorfor Al3.
14 FILTER AI3 0...10s Filter-tidskonstant for Al3.
15 INVERT AI3 NEJ;JA Inverteret analog ind.-signal 3.

Programmeringsmanual
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13.01 MINIMUM Al1

13.02 MAXIMUM Al1

13.03 SKALA Al1
13.04 FILTER Al1

0 V; 2 V; TUNED VARDI; TUNE

Denne parameter definerer minimumvaerdien for signalet Al1. Hvis Al1
er valgt som signalkilde for ekstern reference 1 (par. 11.03) eller
ekstern reference 2 (par. 11.06), vil denne veerdi svare til referencen,
der er defineret af parameter 11.04 EKS REF1 MINIMUM eller 11.07
EKS REF2 MINIMUM. Typiske minimumvaerdier er 0 V eller 2 V.

For at indstille minimumvaerdien for det analoge indgangssignal,
trykkes ENTER tasten, vaelg TUNE, indstil minimum-
analogindgangssignal og tryk ENTER igen. Veaerdien er dermed sat til
minimum. Det laesbare omrade ved tuning er 0 til 10 V. Teksten TUNED
VARDI vises i displayet efter TUNE-operationen.

ACS 600 har en “levende nul”-funktion, hvorved beskyttelses- og
overvagningskredslgbet kan detektere tab af styresignal. Funktionen
kraever, at minimumindgangssignalet er indstillet til mindst 0,5 V, og at
parameter30.01 AI<MIN FUNKTION er indstillet tilsvarende.

10 V; TUNED VARDI; TUNE

Denne parameter indstiller maksimumveerdien for det signal, der
anvendes pa Al1. Hvis Al1 er valgt som signalkilde for ekstern
reference 1 (par. 11.03) eller ekstern reference 2 (par. 11.06), vil denne
veerdi svare til referencen, der er defineret af parameter 11.05 EKS
REF1 MAXIMUM eller 11.08 EKS REF2 MAXIMUM. En typisk
maksimum-veerdi er 10 V.

Maksimalveerdien for det analoge indgangssignal indstilles ved at
trykke ENTER tasten, veelge TUNE, indstille maksimalveerdien og
trykke ENTER igen. Veerdien er dermed sat til maksimum. Det lsesbare
omrade ved tuning er 0 til 10 V. Teksten TUNED VARDI vises i
displayet efter TUNE-operationen.

Skaleringsfaktor for analogindgang Al1. Se Figur 6-5.

Filter-tidskonstant for analoginput Al1. Nar den analoge indgangsveerdi
a&ndres, vil 63% af eendringen ske inden for den tidsperiode, som er
specificeret med denne parameter.

Note: Selv hvis minimumvaerdien saettes til 0 s, filtreres signalet med
en tidskonstant pa 10 ms i kraft af signalinterfacets hardware. Dette
kan ikke eendres af nogen parametre.

6-14
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13.05 INVERT Al1

13.06 MINIMUM Al2

13.07 MAXIMUM Al2

Kapitel 6 — Parametre

[%]
Ufiltreret signal

100

63 \

Filtreret signal

N t
Tidskonstant

Figur 6-4 Filter-tidskonstant for analoginput Al1.

NEJ;JA

Hvis denne parameter er indstillet til JA, vil maksimumvaerdien for det
analoge indgangssignal svare til minimumreferencen, og den minimale
for det analoge indgangssignal vil svare til maksimum-referencen.

0 mA; 4 mA; TUNED VARDI; TUNE

Denne parameter definerer minimumveerdien for signalet til
analogindgang Al2. Hvis Al2 er valgt som signalkilde for ekstern
reference 1 (par. 11.03) eller ekstern reference 2 (par. 11.06), vil denne
veerdi svare til referencen, der er defineret af parameter 11.04 EKS
REF1 MINIMUM eller 11.07 EKS REF2 MINIMUM. Typiske
minimumveerdier er

0 mA; 4 mA

For at indstille minimumvaerdien for det analoge indgangssignal,
trykkes ENTER tasten, vaelg TUNE, indstil minimum-analog-
indgangssignal og tryk ENTER igen. Veerdien er dermed sat til mini-
mum. Det laesbare omrade ved tuning er 0 til 20 mA. Teksten TUNED
VARDI vises i displayet efter TUNE-operationen.

ACS 600 har en “levende nul’-funktion, hvorved beskyttelses- og
overvagningskredslgbet kan detektere tab af styresignal. Funktionen
kraever, at minimumindgangssignalet er indstillet til mindst 1 mA.

20 mA; TUNED VARDI; TUNE

Denne parameter definerer maksimumveerdien for signalet til
analogindgang Al2. Hvis Al2 er valgt som signalkilde for ekstern
reference 1 (par. 11.03 EKS REF1 VALG (O)) eller ekstern reference 2
(par. 11.06 EKS REF2 VALG (O)), vil denne veerdi svare til referencen,
der er defineret af parameter 11.05 EKS REF1 MAXIMUM eller 11.08
EKS REF2 MAXIMUM. En typisk maksimumvaerdi er 20 mA.

Maksimalveerdien for det analoge indgangssignal indstilles ved at
trykke ENTER tasten, veelge TUNE, indstille maksimalveerdien og

Programmeringsmanual
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13.08 SKALA Al2
13.09 FILTER Al2
13.10 INVERT Al2
13.11 MINIMUM Al3
13.12 MAXIMUM AI3
13.13 SKALA Al3
13.14 FILTER AI3
13.15 INVERT AlI3

trykke ENTER igen. Veerdien er dermed sat til maksimum. Det lzesbare
omrade ved tuning er 0 til 20 mA. Teksten TUNED VARDI vises i

displayet efter TUNE-operationen.
Se parameter 13.03 SKALA Al1.

Se parameter 13.04 FILTER Al1.
Se parameter 13.05 INVERT Al{1.
Se parameter 13.06 MINIMUM Al2.
Se parameter 13.07 MAXIMUM Al2.
Se parameter 13.03 SKALA Al1.

Se parameter 13.04 FILTER Al1.
Se parameter 13.05 INVERT Alf1.

SKALA AI3
10%

SKALA A1
100%
10V 1500 rpm 20 mA 150 rpm

60% 90 rpm

40% X 600 rpm

oV 0 mA

Al

+AI3 =

EKS REF1

_ EKS REF1 MAXIMUM
1500 rpm

690 rpm

0 rpm

Figur 6-5 Eksempel pa skalering af analoge indgangssignaler.
Ekstern reference 1 er valgt med parameter 11.03 EKS REF1 VALG
(O) som Al1 + AI3 og dens maksimumsvaerdi (1500 rom) med para-
meter 11.05 EKS REF1 MAXIMUM. Skaleringen for analogindgang Al1
er sat til 100% med parameter 13.03 SKALA Al1. Skaleringen for
analogindgang Al3 er sat til 10% med parameter 13.13 SKALA Al3.

6-16
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Gruppe 14 Rela-
udgange

14.01 RELA RO1
UDGANG

Kapitel 6 — Parametre

Disse parameterveerdier kan kun eendres med ACS 600 stoppet.
Teksten efter Tabel 6-8 nedenfor forklarer detaljeret om parametrene.

Tabel 6-8 Gruppe 14

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse
1 RELA RO1 UDGANG Funktion for releeudgang 1.
2 RELARO2 UDGANG | Mulige valgses |\ \iion for releeudgang 2.
nedenfor.
3 RELA RO3 UDGANG Funktion for relaeudgang 3.

Med denne parameter bestemmes hvilken information, der gnskes
indikeret med releeudgang 1.

IKKE BRUGT

DRIFTSKLAR
ACS 600 er driftsklar. Releeet er trukket, hvis signalet “start blokeret”
ikke er aktivt, og hvis der ikke er fejl i omformeren.

DRIFT
ACS 600 er startet, signalet startblokeret er aktivt, og der er ikke fejl i
omformeren.

FAULT
Der er opstaet en fejl. Se Kapitel 7 — Fejlfinding for yderligere
information.

FEJL (-1)
Relaeet treekker, nar netspaendingen indkobles, og releeet falder ved
fejl.

FEJL(RST)
ACS 600 er fejlramt, men vil blive resat efter den programmerede
delay-tid (se parameter 31.03 DELAY TID).

BLOKER ADVAR
Blokeringsalarm er blevet aktiveret (se parameter 30.10 BLOKER
FUNKTION).

BLOKER FEJL
Blokeringsbeskyttelsen har stoppet omformeren (se parameter 30.10
BLOKER FUNKTION).

MOT TEMP ADV
Motortemperaturen har naet advarselsgraensen.

MOT TEMP FEJL
Motortemperaturbeskyttelsen har stoppet omformeren.

ACS TEMP ADV
Temperaturen i ACS 600 har overskredet advarselsgreensen pa 115 °C
(239 °F).

Programmeringsmanual
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ACS TEMP FEJL
ACS 600 overtemperaturbeskyttelsen har stoppet omformeren.
Udkoblingsniveauet er 125 °C (257 °F).

FEJL/ADVAR
Der er opstéet en fejl, eller der gives en advarsel.

ADVARSEL
Der er givet en advarsel.

REVERSERET
Motorens rotation i modsatte omlgbretning.

EKS STYRING
Ekstern styring er valgt.

REF 2 VALG
Reference 2 er valgt.

KONST HAST
En konstant hastighed (1 ... 15) er valgt.

DC OVERVOLT
DC mellemkredsspaendingen er hgjere end overspeaendingsgraensen.

DC UNDERSP
DC mellemkredsspaendingen er lavere end underspaendingsgraensen.

HAST1 GRANSE

Hastigheden har naet eller er faldet under overvagningsgraense 1. Se
parameter 32.01 HAST1 FUNKTION og parameter 32.02 HAST1
GRANSE.

HAST2 GRANSE

Hastigheden har naet eller er faldet under overvagningsgraense 2. Se
parameter 32.03 HAST2 FUNKTION og parameter 32.04 HAST2
GRANSE.

STROM GRANSE

Motorstreammen har naet eller er faldet under den indstillede
overvagningsgraense. Se parameter 32.05 STROM FUNKTION og
parameter 32.06 STROM GRANSE.

REF 1 GRANSE

Referencel har naet eller er faldet under den indstillede
overvagningsgreense. Se parameter 32.11 REF1 FUNKTION og
parameter 32.12 REF1 GRANSE.

REF 2 GRANSE

Reference 2 har néet eller er faldet under den indstillede
overvagningsgreense. Se parameter 32.13 REF2 FUNKTION og
parameter 32.14 REF2 GRANSE.

MOMENT 1 GRA

Motormomentet har naet eller er faldet under den indstillede
overvagningsgreense. Se parameter 32.07 MOMENT1 FUNKTION og
parameter 32.08 MOMENT1 GRANSE.

6-18
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MOMENT 2 GRA

Motormomentet har néet eller er faldet under den indstillede
overvagningsgraense. Se parameter 32.09 MOMENT2 FUNKTION og
parameter 32.10 MOMENT2 GRANSE.

STARTET
ACS 600 har faet startkommando.

REF TAB
Referencesignalet er bortfaldet.

VED HAST
Den aktuelle veerdi har naet referencevaerdien. Hastighedsfejlen en
max. 10% af den nominelle hastighed.

AKT1 GRANSE

PID aktuelvaerdi 1 har néet eller er faldet under den indstillede
overvagningsgraense. Se parameter 32.15 AKT1 FUNKTION og
parameter 32.16 AKT1 GRANSE.

AKT2 GRANSE

PID aktuelveerdi 2 har naet eller er faldet under den indstillede
overvagningsgraense. Se parameter 32.17 AKT2 FUNKTION og
parameter 32.18 AKT2 GRANSE.

KOMM. MODUL
Releeet styres af fieldbusreference REF3. Se Appendiks C —
Fieldbusstyring.

14.02 RELA RO2  Se parameter 14.01 RELA RO1 UDGANG.
UDGANG

14.03 RELA RO3  Se parameter 14.01 RELA RO1 UDGANG.

UDGANG  pote: AKT 1 GRANSE- OG AKT 2 GRANSE-angivelser kan ikke
veelges for RO3. Felgende alternativer kan veelges i stedet:

MAGN READY
Motoren er magnetiseret og klar til at give nominelt moment (den
nominelle magnetisering af motoren er naet).

BRUGER 2
Brugermakro 2 er indlaest.
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Gruppe 15 Analog
udgange

15.01 ANALOG
UDGANGT (O)

Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift bortset fra
dem, der er maerket med (O). Kolonnen omrade/enhed i Tabel 6-9
neden for viser de tilladte parameterveerdier. Teksten efter tabellen
forklarer detaljeret om parametrene.

Tabel 6-9 Gruppe 15.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse

1 ANALOG UDGANG 1 (O) Mulige valg ses Analogudgang 1 tilsluttet.

nedenfor.
2 INVERT AO1 NEJ;JA Analogudgangssignal 1
inverteret.
3 MINIMUM AOf1 0 mA; 4 mA Analogudgang signal 1
minimum.
4 FILTER AO1 0.00 ... 10.00 s Filtertidskonstant for AO1.
5 SKALA AO1 10 ... 1000% Analogudgang signal 1

skaleringsfaktor.

6 ANALOG UDGANG 2 (O) Mulige valg ses Analogudgang 2 tilsluttet.

nedenfor.
7 INVERT AO2 NEJ;JA Analogudgangssignal 2
inverteret.
8 MINIMUM AQO2 0 mA; 4 mA Analogudgang signal 2
minimum.
9 FILTER AO2 0.00 ... 10.00 s Filtertidskonstant for AO2.
10 SKALA AO2 10 ... 1000% Analogudgang signal 2

skaleringsfaktor.

Med denne parameter veelges hvilket signal, der er tilsluttet analog-
udgang AO1 (stremsignal). Nedenstéende liste viser 100% skalerings-
veerdier med parameter 15.05 SKALA AO1 og 15.10 SKALA AO2
indstillet til 100%.

IKKE BRUGT

P HAST

Veerdi af en processtarrelse afledt af motorhastigheden. Se Gruppe 34
Proceshastighed for skalering og valg af enhed (%; m/s; rpm).
Opdateringsintervallet er 100 ms.

HAST
Motorhastighed. 20 mA = nominel motorhastighed.
Opdateringsintervallet er 24 ms.

FREKVENS
Udgangsfrekvens. 20 mA = nominel motorfrekvens.
Opdateringsintervallet er 24 ms.

6-20
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15.02 INVERT AO1
15.03 MINIMUM AO1

15.04 FILTER AO1

Kapitel 6 — Parametre

STROM
Udgangsstrem. 20 mA = nominel motorstrom. Opdateringsintervallet er
24 ms.

MOMENT
Motormoment. 20 mA = 100% nominel motoreffekt.
Opdateringsintervallet er 24 ms.

EFFEKT
Motoreffekt. 20 mA = 100% nominel motoreffekt. Opdateringsintervallet
er 100 ms.

DC BUS SPAN

DC busspaending. 20 mA = 100% af referenceveerdien.
Referenceveerdien er 540 V d.c. ( =1,35 - 400 V) for ACS 600 med 380
... 415V a.c. netspaending og 675 V d.c. (1,35 - 500 V) for ACS 600
med 380 ... 500 V a.c. netspaending. Opdateringsintervallet er 24 ms.

UDGANGS SPAN
Motorspaending. 20 mA = nominel motorspaending.
Opdateringsintervallet er 100 ms.

APPL UDGANG

Applikationens udgangsreference. Hvis f.eks. makroen PID-reguler er i
brug, er dette udgangen for proces-PID-regulatoren.
Opdateringsintervallet er 24 ms.

REFERENCE
Aktiv reference, som ACS 600 for nuveerende felger. 20 mA = 100 % af
den aktive reference. Opdateringsintervallet er 24 ms.

STYREAFVIG

Forskellen mellen referencen og den aktuelle veerdi for proces-PID-
regulatoren. 0/4 mA =-100%, 10/12 mA = 0%, 20 mA = 100%.
Opdateringsintervallet er 24 ms.

AKTUEL 1
Aktuel veerdi 1 for proces- PID-regulatoren. 20 mA = veerdien for
parameter 40.10 AKT 1 MAXIMUM. Opdateringsintervallet er 24 ms.

AKTUEL 2
Aktuel veerdi 2 for proces- PID-regulatoren. 20 mA = veerdien for
parameter 40.12 AKT 2 MAXIMUM. Opdateringsintervallet er 24 ms.

KOMM. MODUL
Veerdien leeses fra fieldbusreference REF4. Se Appendiks C —
Fieldbusstyring.

Ved at veelge JA, er det analoge udgangssignal AO1 inverteret.

Minimumveerdien for det analoge udgangssignal kan indstilles til enten
0 mA eller 4 mA.

Filtertidskonstant for analogudgang AO1.

Nar den analoge veerdi a&endres, sker 63% af eendringen i tidsperioden,
som indstilles med denne parameter (se Figur 6-4).
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15.05 SKALA AO1

15.06 ANALOG
UDGANG2 (O)

15.07 INVERT AO2
15.08 MINIMUM AO2
15.09 FILTER AO2
15.10 SKALA AO2

Note: Selv hvis minimumveerdien saettes til 0 s, filtreres signalet med
en tidskonstant pa 10 ms i kraft af signalinterfacets hardware. Dette
kan ikke eendres af nogen parametre.

Denne parameter er skaleringsfaktoren for analogudgang AO1. Hvis
den valgte veerdi er 100%, svarer den nominelle veerdi for
udgangssignalet til 20 mA. Hvis maksimum er mindre end 100%
skalering, haeves veerdien af denne parameter.

Eksempel: Den nominelle motorstrem er 7,5 A, og den malte
maksimumstrom ved maksimal belastning er 5 A. Motorstrgm fra 0 til 5
A afleeses som et analogt signal pa mellem 0 og 20 m via AO1.

1. AO1 er sat til STROM med parameter 15.01 ANALOG UDGANGH1
(O).

2. AO1-minimum er sat til 0 mA med parameter 15.03 MINIMUM
AO1.

3. Den malte maksimale motorstrom er skaleret til at svare til et
analogt udgangssignal pa 20 mA: Referenceveerdien for udgangs-
signalet STROM er motorens nominelle strem, dvs. 7,5 A (se
parameter 15.01 ANALOG UDGANG1 (O)). Med en skalering pa
100% svarer reference- veerdien til et fuldskala udgangssignal pa
20 mA. For at f& den malte maksimale motorstrom til at svare til 20
mA, skal den skaleres ligesom referenceveerdien, far den
omformes til et analogt udgangssignal.

k-5A=75A = k=15=150%
Skaleringsfaktoren er altsa sat til 150%.
Se parameter 15.01 ANALOG UDGANG1 (O).

Undtagelse: Hvis KOMM. MODUL er valgt, leeses veerdien fra
fieldbusreference REF 5. Se Appendiks C — Fieldbusstyring.

Se parameter 15.02 INVERT AO1.
Se parameter 15.03 MINIMUM AO1.
Se parameter 15.04 FILTER AO1.
Se parameter 15.05 SKALA AO1.
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Disse parametervaerdier kan kun aendres, nar ACS 600 er stoppet.
Kolonnen omrade/enhed i Tabel 6-10 neden for viser de tilladte

Gruppe 16 System
Styreindg

parameterveerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om

parametrene.

Tabel 6-10 Gruppe 16.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse

1 START BLOKERET JA; D1 ... DI6; Indgang for start blokeret.
KOMM. MODUL

2 PARAMETER LAS ABEN; LAST; Indgang parameterléas.

3 LASEKODE 0 ... 30000 Kode for parameterlas.

4 FEJL RESET VALG IKKE VALGT; D1 Indgang fejlreset.
... DI6; VED
STOP; KOMM.
MODUL

5 BRUG MAKRO 10 LAS

IKKE VALGT; DIt
... DI6

Brugermakro-indstillinger
indlaeses.

6 LOKAL LAS UDKOBLET; Laser for lokal styring
INDKOBLET (panel).
7 PARAM GEM GEM; GJORT Parametre gemmes i den

permanente hukommelse.

16.01 START BLOKERET Indgang for start blokeret fastlaegges.

Indikation pa at signalet start blokeret mangler vises i forste linie i
styrepanelets display (se Kapitel 2 — Oversigt over ACS 600
programmering og CDP 312 styrepanel).

JA
Signalet start blokeret er aktivt. ACS 600 er klar til start uden et
eksternt start blokeret signal.

DI1 ... DI6

For at aktivere start blokeret signalet, skal den valgte indgang tilsluttes
+24 V DC. Hvis speendingen falder til 0 V DC, vil ACS 600 stoppe med
motorudlgb og vil ikke starte, for signalet start blokeret vender tilbage.

KOMM. MODUL
Dette signal gives via Fieldbus kontroldord. Se Appendiks C —
Fieldbusstyring.

16.02 PARAMETER LAS  Med denne parameter kan parameteraendringer aflases. Med laste

parametre kan eendringer ikke indtastes.
ABEN
Parameterlas er &ben. Parametre kan aendres.
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16.03 LASEKODE

16.04 FEJL RESET VALG

16.05 BRUG MAKRO 10

LAS

LAST

Parametereendringer er last fra panelet. Parametre kan ikke andres.
Parameterlas kan kun abnes med lasekoden indstillet med parameter
16.03 LASEKODE.

Med denne parameter veelges lasekoden for parameterlasen. Den
forprogrammerede parameterveerdi er 0. For at abne parameterlasen,
andres veerdien til 358. Efter at parameterldsen er dbnet, aendres
vaerdien automatisk tilbage til O.

IKKE VALGT
Ved at veelge IKKE VALGT sker fejlreset kun fra styrepanelet.

DI1 ... DI6
Hvis der veelges en digital indgang, sker fejlreset enten fra en ekstern
afbryder eller fra styrepanelet:

* Styrepanelet er sat til ekstern styring: Reset aktiveres ved en
stigende (positiv) flange pa den digitale indgang, altsa ved at lukke
en kontakt og derved laegge 24 VDC pa terminalen for den digitale
indgang.

» Styrepanelet er sat til lokalstyring: Reset aktiveres ved at trykke
resettasten pa panelet.

VED STOP
Fejlreset sker nar stopsignalet nar den digitale indgang. Reset kan
ogsa ske med styrepanelet.

KOMM. MODUL
Dette signal gives gennem fieldbus kontroldord. Se Appendiks C —
Fieldbusstyring. Reset kan ligeledes ske fra styrepanelet.

IKKE VALGT; DI1 ... DI6

Denne parameter gor det muligt at vaelge den gnskede brugermakro
via en digitalindgang pa felgende made:

Nar den specificerede digitalindgang skifter fra hgj til lav, indlaeses
brugermakro 1. Nar den specificerede digitalindgang skifter fra hgj til
lav, indleeses brugermakro 2.

Den brugermakro, som gnskes anvendt, kan kun andres, nar drevet er
stoppet. Under aendringen af makroen kan drevet ikke startes.

Veerdien af denne parameter er ikke inkluderet i brugermakroen. Nar
der forst er foretaget en indstilling af parameteren, bevares den pa
trods af eendringen af brugermakroen.

Valget af Brugermakro 2 kan overvages via releeudgang 3. Yderligere
oplysninger findes under parameter 14.3 RELA RO3 UDGANG.
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A

16.07 PARAM GEM
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Note: Gentag altid lagringen af brugermakroen ved parameter 99.02
APPLIKATIONSMAKRQO efter eendring af parameterindstillinger eller ny
motor ID-test. Hvis parameter 16.05 BRUG MAKRO 10 LAS peger pa
digitalindgang, indlaeses de senest gemte indstillinger til brug, nar
strammen slées fra og til igen, eller makroen aendres. Eventuelle ikke-
gemte aendringer mistes.

UDKOBLET
Las for lokalstyring er ikke valgt.

INDKOBLET

LOC/REM tasten pa styrepanelet kan ikke anvendes til at genaktivere
panelet til lokal styring.

ADVARSEL.: Inden denne funktion aktiveres, skal det sikres, at drevet
kan stoppes uden styrepanelet.

GEM; GJORT

Ved at veelge SAVE gemmes parameterveerdier i den permanente
memory.

Note: En ny parameterveerdi, som a&endres fra/via panelet, gemmes
automatisk. Parameterveerdien gemmes imidlertid ikke, hvis den
&ndres via fieldbusforbindelsen.
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20.01 MINIMUM HAST

Gruppe 20 Grédnser

Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift. Kolonnen
omrade/enhed i Tabel 6-11 neden for viser de tilladte parameter-
veerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om parametrene.

Tabel 6-11 Gruppe 20.

Parameter

Omrade/Enhed

Beskrivelse

1 MINIMUM HAST

-18000/(antal polpar)
rpm ... 20.02
MAXIMUM HAST

Minimal
udgangshastighed. Kan
ikke anvendes ved
SKALAR styring.

2 MAXIMUM HAST

20.01 MINIMUM HAST
... 18000/(antal polpar)
rpm

Maksimal
udgangshastighed. Kan
ikke anvendes ved
SKALAR styring.

3 MAXIMUM STROM

0% Ihd e 2000/0 Ihd

Maksimal udgangsstrgm.

4 MAXIMUM MOMENT 0,0% ... 300,0% Maksimal
udgangsmoment. Kan
ikke anvendes ved
SKALAR styring.

5 OVERSP STYRING INDKOBLET; DC overspaendings-

UDKOBLET styring
6 UNDERSP STYRING INDKOBLET; DC underpzendings-
UDKOBLET styring

7 MINIMUM FREK

-300 Hz ... 50 Hz

Minimal udgangsfrekvens.
Kun synlig ved SKALAR
styring.

8 MAXIMUM FREK

-50 ... 300 Hz

Maksimal udgangs-
frekvens. Kun synlig ved
SKALAR styring.

9 MIN MOM VALG

-MAX MOM; VALG MIN
MOM

Valg af min. moment-
greense. Kan ikke anv-
endes ved SKALAR
styring.

10 VALG MIN MOM

-300.0 % ... 0.0 %

Veerdien af min. moment,
nar parameter 20.09 MIN
MOM VALG er sat til
VALG MIN MOM.Kan ikke
anvendes ved SKALAR
styring.

Parameteren indeholder minimumhastigheden.

Standardveaerdien

afhaenger af antallet af motorpolpar og er enten -750, -1000, -1500
eller -3000. Nar veerdien er positiv, kan motoren ikke kere baglaens.

Denne graenseveerdi kan ikke indstilles ved SKALAR-styring.
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20.02 MAXIMUM HAST

A

20.03 MAXIMUM STROM

20.04 MAXIMUM
MOMENT

20.05 OVERSP STYRING

20.06 UNDERSP
STYRING
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Note: Hastighedsgraenserne i Gruppe 20 Gréanser er sammenkaedet
med indstillingen af 99.08 MOT NOM HAST. Hvis veerdien af
paramteren 99.08 MOT NOM HAST andres, sendres indstillingerne for
hastighedsgreense ogsa automatisk.

Parameteren indeholder maksimalhastigheden. Den forprogram-
merede veerdi afhaenger af den valgte motor og er enten 750, 1000,
1500 eller 3000.

Denne greenseveerdi kan ikke indstilles ved SKALAR-styring.

Note: Hastighedsgraenserne i Gruppe 20 Grédnser er sammenkaedet
med indstillingen af 99.08 MOT NOM HAST. Hyvis veerdien af
paramteren 99.08 MOT NOM HAST andres, eendre indstillingerne for
hastighedsgraense ogsa automatisk.

Den maksimale udgangsstrem, som ACS 600 vil forsyne motoren med.
Den forprogrammerede veerdi er 200% ly,g, d.v.s. 200% af tunglast-
strammen for den pagaeldende ACS 600.

Denne indstilling definerer det momentane, tilladte, maksimale forlaens
motormoment. Motorstyresoftwaren i ACS600 begraenser indstillings-
omradet for det maksimale moment svarende til omformer- og
motordata. Den forprogrammerede vaerdi er 300% af motorens
nominelle moment.

Denne graenseveerdi kan ikke indstilles ved SKALAR-styring.
Valg af UDKOBLET deaktiverer overspaendingsregulatoren.

Hurtig opbremsning af en hgj inertibelastning vil fa DC busspaendingen
til at til gge mod graensen for overspaending. For at forhindre at DC-
spaendingen overskrider graensen, mindsker overspaendings-
regulatoren automatisk bremsemomentet.

BEMAERK! Hvis en bremsechopper og en bremsemodstand er tilsluttet
ACS 600, skal denne parametervaerdi veere sat til UDKOBLET for at
sikre, at chopperen fungerer korrekt.

Valg af UDKOBLET deaktiverer underpaendingsregulatoren.

Hvis DC busspeendingen falder pa grund af netspeendingsudfald, vil
underspaendingsregulatoren saenke motorhastigheden for at holde DC-
busspaendingen over minimumvaerdien. Ved at ssenke
motorhastigheden, vil inertien i arbejdsmaskinen fare energi tilbage til
mellemkredsen og holde DC-spaendingen oppe og derved undga
udkobling pa grund af underspeending. Dette vil forage den tid, et
system med et hgijt inerti — som f.eks. en centrifuge eller ventilator —
kan kere uden netspeending.
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20.07 MINIMUM FREK  Denne greense kan kun indstilles ved SKALAR-styring. Nar veerdien er
positiv, kan motoren ikke reverseres.

20.08 MAXIMUM FREK  Denne graense kan kun indstilles ved SKALAR-styring.

20.09 MIN MOM VALG  Parameteren definerer det tilladte minimumsmoment, d.v.s. tilladt
moment i modsat (negativ) rotationsretning.

Denne parameter kan ikke vaelges ved SKALAR-styring.
-MAX MOM

Min. momentgraense svarer til den inverterede max.
graense (20.04 MAXIMUM MOMENT).

VALG MIN MOM

Min. momentgraense er defineret ved parameter 20.10 VALG MIN
MOM.

20.10 VALG MIN MOM  Parameteren definerer motorens tiIIadte__min. moment, nar parameter
20.09 MIN MOM VALG er indstillet til VALG MIN MOM.

Denne parameter kan ikke vaelges ved SKALAR-styring.

-300 % ... 0%
Min. momentgraense i procent af nominelt motormoment.
Fabriksindstilling er -300 %.
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21.01 START FUNKTION

(O)
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Parameterveerdier meerket med (O) kan ikke eendres med ACS 600 i
drift. Kolonnen omrade/enhed i Tabel 6-12 neden for viser de tilladte
parameterveerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om
parametrene.

Tabel 6-12 Gruppe 21.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse

1 START FUNKTION AUTO; DC MAGN; Valg af startfunktion.

(O) KNST DC MAGN

2 KONST MAGN TID 30.0ms ... Tid for for-magnetisering.

(O) 10000.0 ms

3 STOP FUNKTION UDLOB; RAMPE Valg af stopfunktion.

4 DC HOLDE UDKOBLET; Ind-/udkobling af
INDKOBLET DC-holdebremse.

5 DC HOLDE HAST (O) | Orpm ... 3000 rpm Hastighed for

DC-holdebremse.
6 DC HOLDE STROM 0% ... 100% Strgm for DC-holdebremse.
©)
AUTO

Automatisk start er standardstartfunktionen. Ved valg af automatisk
start sikres optimal motorstart i de fleste tilfeelde. Automatisk start
omfatter funktionerne flyvende start (start af en roterende maskine) og
automatisk genstart (en standset motor kan genstartes uden at vente
pa, at motorens flux der ud).

Motorstyringen i ACS 600 identificerer sdvel maskinens flux som dens
mekaniske tilstand og starter under alle omstaendigheder motoren
gjeblikkeligt.

AUTOMATISK skal altid veelges ved skalar-styring (se parameter 99.04
MOTOR CTRL MODE), selv om hverken flyvende start eller automatisk
genstart er mulig ved skalar-styring.

DC MAGN

DC-magnetisering ber veelges, hvis der er behov for et haijt
lgsrivelsesmoment. ACS 600 formagnetiserer motoren for starten. For-
magnetiseringstiden fastseettes automatisk og vil typisk ligge pa
mellem 200 ms og 2 s afhaengigt af motorens starrelse. Ved valg af
DC-magnetisering sikres det starst mulige lgsrivelsesmoment.

Det er ikke muligt at starte en roterende maskine, nar DC-
magnetisering er valgt. DC-magnetisering kan ikke vaelges ved skalar
styring (se parameter 99.04 MOTOR CTRL MODE).

KNST DC MAGN
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A

21.02 KONST MAGN TID
(0)

21.03 STOP FUNKTION

Konstant DC-magnetisering bor veelges i stedet for DC-magnetisering,
hvis der er behov for en konstant formagnetiseringstid (f.eks. hvis
motorstart skal finde sted samtidig med frigerelsen af en mekanisk).
Ved valg af konstant DC-magnetisering sikres ogsa det hgjest mulige
lasrivelsesmoment, hvis formagnetiseringstiden er tilstreekkeligt lang.
Formagnetiseringstiden defineres af parameter 21.02 KONST MAGN
TID (O).

ADVARSEL! Drevet vil starte nar formagnetiseringstiden er udigbet,
selv om motormagnetiseringen ikke er fuldfert. Ved applikationer hvor
fuld startmoment er pakraevet, skal det altid sikres, at den konstante
magnetiseringstid er tilstreekkelig for fuld magnetisering og moment.

Det er ikke muligt at starte en roterende maskine, nar
DC-magnetisering er valgt. DC-magnetisering kan ikke veelges ved
skalar styring (se parameter 99.04 MOTOR CTRL MODE).

Definerer magnetiseringtiden ved valg af konstant magnetisering af
motoren. Efter startkommando formagnetiserer ACS 600 automatisk
motoren i den valgte tid.

For at sikre fuld magnetisering indstilles veaerdien til samme eller hgjere
veerdi end rotorens tidskonstant. Hvis denne ikke er kendt, anvendes
neden staende tommelfingerveerdier:

Motoregfsf:kc;minelle Konstant magnetiseringstid
<10 kW > 100 til 200 ms
10 til 200 kW > 200 til 1000 ms
1200 til 1000 kW > 1000 til 2000 ms

UDLOB
Udgangsspaendingen pa ACS 600 gar straks pa nul efter en
stopkommando, og motoren stopper ved udlgb.

RAMPE
Deceleration efter rampe som defineret med den aktive parameter
22.03 DECEL TID 1 eller parameter 22.05 DECEL TID 2.
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21.04 DC HOLDE Huvis denne parameter er sat til JA, er funktionen DC-holdebremse
aktiv.

DC holde kan ikke veelges ved SKALAR-styring.

HASTIGHEDrotor A
: DC Holde

Ref.

DC HOLDE HAST

—

Figur 6-6 DC Holdebremse.

Nar bade referencen og hastigheden nar under parameter 21.05 DC
HOLDE HAST (0O), vil ACS 600 stoppe med at generere sinusformet
strom og i stedet patrykke motoren DC-spaending. Stromveerdien er
defineret med parameter 21.06 DC HOLDE STROM (O). Nar
hastighedsreferencen bliver hgjere end 21.05 DC HOLDE HAST (O),
vil DC-speendingen forsvinde og normal ACS 600 drift vil blive
genoptaget.

Funktionen DC Holdebremse er ikke aktiv, hvis startsignalet forsvinder.

Note: Motoren opvarmes ved at patrykke motoren DC-spzending. Ved
applikationer med lange perioder med DC holdebremse, ber der
anvendes en motor med fremmedventilation. Ved lange perioder med
DC holdebremse, kan DC-bremsen ikke forhindre motorakslen i at
rotere, hvis akslen er belastet med et konstant moment.

21.05 DC HOLDE HAST Indstiller hastighedsgraensen for DC Holdebremse.
(O)

21.06 DC I—_I.OLDE Indstiller strammen, som fares til motoren ved aktiv DC Holdebremse.
STROM (O)
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Gruppe 22 Accel/Decel Disse parameterveerdier kan eendres med ACS 600 i drift bortset fra
dem, der er maerket med (O). Kolonnen omrade/enhed i Tabel 6-13
neden for viser de tilladte parameterveerdier. Teksten efter tabellen
forklarer detaljeret om parametrene.

Tabel 6-13 Gruppe 22.

Parameter Omrad:/Enhe Beskrivelse

1 ACC/DEC 1/2 VALG (O) | ACC/DEC 1; Valg af accelerations-
ACC/DEC 2; /decelerationsrampe.
DIt ... DI6

2 ACCELTID 1 0.00 ... Tiden for hastighed 0 til max.
1800.00 s (accelerationsrampe 1).

3 DECELTID 1 0.00 ... Tiden for hastighed max. til O
1800.00 s (decelerationsrampe 1).

4 ACCELTID 2 0.00 ... Tiden for hastighed 0 til max.
1800.00 s (accelerationsrampe 2).

5 DECEL TID 2 0.00 ... Tiden for hastighed Max. til 0
1800.00 s (decelerationsrampe 2).

6 ACC/DEC RAMP S- 0...1000.00 s | Accel.-/decel.-rampe-kurvetid.

FORM

7 NODSTOPRAMPETID 0.00 ... Nodstoprampetid.
2000.00 S

22.01 ACC/DEC 1/2 Med denne parameter veelges hvilken accelerations-

VALG (O) /decelerationrampe, der anvendes. Valget kan foretages via
digitalindgang DI1 til DI6. 0 V DC = accelerationsrampe 1 og
decelerationsrampe 1; 24 V DC = accelerationsrampe 2 og
decelerationsrampe 2.

22.02 ACCEL TID 1  Den tid, der kreeves til en hastighedsaendring fra 0 til den maksimale
hastighed. Den maksimale hastighed defineres med parameter 20.02
MAXIMUM HAST, eller 20.01 MINIMUM HAST, hvis den absolutte
veerdi af minimumgraensen er starre end maksimumgraensen.

Hvis referencesignalet aendres langsommere end tiden for
acceleration, vil hastigheden fglge referencesignalet. Hvis
referencesignalet eendres hurtigere end tiden for acceleration, vil
a&ndringen af hastigheden vaere begraenset af denne parameter.

Hvis den valgte accelerationstid er for kort, vil ACS 600 automatisk
forleenge accelerationen, sa strammaksimumgreensen ikke overskrides
(parameter 20.03 MAXIMUM STROM).

22.03DECEL TID 1  Den ngdvendige tid for aendring af hastigheden fra maksimum til
minimum. Den maksimale hastighed defineres med parameter 20.02
MAXIMUM HAST, eller 20.01 MINIMUM HAST, hvis den absolutte
veerdi af minimumgreensen er starre end maksimumgraensen.
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22.04 ACCELTID 2
22.05 DECEL TID 2

22.06 ACC/DEC
RAMP S-FORM
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Hvis referencesignalet aendres langsommere end tiden for
deceleration, vil hastigheden fglge referencesignalet. Hvis
referencesignalet eendres hurtigere end tiden for deceleration, vil
gendringen af hastigheden vaere begraenset af denne parameter.

Hvis den valgte accelerationstid er for kort, vil ACS 600 automatisk
forlaeenge accelerationen for at forhindre, at DC-bussens
overspaendingsgraense overskrides. Hvis du har den mindste mistanke
om, at decelerationstiden er for kort, skal du kontrollere, at DC-
overspeendingsstyringen er tilkoblet (parameter 20.05 OVERSP
STYRING).

Hvis der er behov for en kort decelerationstid i en applikation med hgj
inerti, ber ACS 600 udstyres med en bremsechopper og en
bremsemodstand. Den overskydende energi, der dannes under
opbremsningen, ledes af chopperen til modstanden og afledes for at
forhindre en DC-spaendingsstigning i mellemstreamkredsen. Chopperen
og modstanden kan fas som valgfrie tilbehgrspakker til alle ACS
600-typer.

Se parameter 22.02 ACCEL TID 1.
Se parameter 22.03 DECEL TID 1.

Med denne parameter kan kurveformen for accelerations-/decelera-
tionsrampen veelges.

Os
Lineaer rampe. Anvendes ved drev, som kreaever regelmaessig
acceleration/deceleration og ved langsomme ramper.

0.100 ... 1000.00 s

S-formet rampe. S-formede ramper er ideelle for transportband, der

transporterer skrgbelige emner, eller andre applikationer, hvor jeevn

overgang ved eéendring af hastigheden er kraevet. S-formen bestar af
symmetriske kurver i begge ender og en lineaer del i midten.
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ACC/DEC RAMP S-FORM =x s

Som tommelfingerregel skal forholdet Lineaer rampe
mellem rampekurvetid og accelerationstid ACC/DEC RAMP S-FORM=0s
veere 1/5. Nogle fa eksempler ses nedenfor.
I:::;zﬁz Rampekurvetid
(Par. 22.02 to 05) (Par. 22.06)
1s 0.2s
5s 1s :
15s 3s S-kurve rampe

XS

Figur 6-7 Kurveformer for accelerations- og decelerationsramper.

22.07 NODSTOP  Denne parameter definerer den tid, inden for hvilken drevet stoppes
RAMPETID  ved kommandoen Ngdstop. Kommandoen kan gives via fieldbus eller
NDIO-modulets ngdstopvalg. For yderligere information om
ngdstopoptionen bedes De kontakte det lokale ABB kontor.

0.00 ... 2000.00 s
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Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift. Kolonnen
omrade/enhed i Tabel 6-14 neden for viser de tilladte parameter-
veerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om parametrene.

Disse parametre er ikke tilgeengelige ved SKALAR-styring.

Tabel 6-14 Gruppe 23.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse

1 FORSTARKNING 0.0 ... 200.0 Forstzerkning for
hastighedsregulator.

2 INTEGRATION TID 0.01s...999.97 s Integrationstiden for
hastighedsregulator.

3 DIFFERENTIAL TID 0.0...9999.8 ms Differentialtiden for
hastighedsregulator.

4 ACC KOMPENSATION | 0.00s...999.98 s Differentialtiden for
kompensering af
accelerationen.

5 SLIP- 0.0% ... 400.0% Forstaerkning for motorens slip.
FORSTARKNING

6 AUTOTUNE TEST NEJ;JA Autotuning af
hastighedsregulatoren.

ACS 600°s PID-regulatoren for hastighedskontrol kan optimeres ved
indstilling af parameter 1 til 5 eller ved at gennemfgre autotune karslen
parameter 6. Motor ID-testen optimerer hastighedsregulatoren
automatisk. | de fleste tilfeelde er det derfor ikke nodvendigt at
gennemfgre separat indstilling.

Disse parametre definerer, hvordan udgangen fra hastigheds-
regulatoren aendres, nar der er forskel (fejlvaerdi) mellem den aktuelle
hastighed og referencen. Figur 6-8 viser typisk steprespons for
hastighedsregulatoren.

Stepresponser kan ses ved at vise Aktuel signal 1.02 HASTIGHED.

Note: Standard motor ID-test (se Kapitel 3 — Opstartsdata) opdaterer
veerdierne af parametrene 23.01, 23.02 og 23.04.

Hastighedsregulatorens dynamiske ydelse ved lave hastigheder kan
forbedres ved at @ge den relative forsteerkning og mindske
integrationstiden.

Hastighedsregulatorens output er referencen for momentregulatoren.
Momentreferencen begreenses af parameter 20.04 MAXIMUM
MOMENT.
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Hastighed

Step hgjde 1

t

A: Underkompenseret, 23.02 INTEGRATION TID for kort og 23.01 FORSTARKNING for lav
B: Normalt tunet, autotuning

C: Normalt tunet, manuel tuning. Bedre dynamisk ydelse end med B

D: Overkompenseret: 23.02 INTEGRATION TID for kort og 23.01 FORSTARKNING for hgj

Figur 6-8 Stepresponser for hastighedsregulatoren ved forskellige
indstillinger. Der er anvendt referencestep pa 1 til 10%.

Differential
accelerations-
I\ kompensation
Proportional,
int t
Hastigheds- +® Fejl- integrere +®+ Moment
reference -y veerdi + reference
Differential
Beregnet [\
aktuel hastighed

Figur 6-9 Hastighedsregulatoren — et forenklet blokdiagram.

23.01 FORSTARKNING Relativ forsteerkning for hastighedsregulatoren. Ved at vaelge 1, vil
10 % aendring af fejlveerdien (reference — aktuel veerdi) medfore en
a&ndring af hastighedsregulatorens udgang pa 10% af det nominelle
moment.

Note: Stor forstaerkning kan forarsage hastighedssvingninger.

6-36 Programmeringsmanual



Regulator- !
output =K - e |
1

23.02 INTEGRATION TID

23.03 DIFFERENTIAL
TID
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%
Forsteerkning = K, = 1
T, = Integrationstid = 0
Tp = Differentialtid = 0

Fejlveerdi

Regulatoroutput

e = Fejlveerdi

t
Figur 6-10 Hastighedsregulatoroutput efter et fejlstep, nar fejlen
forbliver konstant.

Integrationstiden definerer den hastighed, hvormed output fra
regulatoren aendres, nar fejlvaerdien er konstant. Jo kortere
integrationstiden er, desto hurtigere rettes den kontinuerlige fejlveerdi.
For kort integrationstid gar styringen ustabil. .

o,
% Regulatoroutput
Forsteerkning = K, = 1
T, = Integrationstid > 0
Kp- e Tp = Differentialtid = 0
I : .
Kp-e | e = Fejlveerdi
1 -
D — t
Ti

Figur 6-11 Hastighedsregulatoroutput efter et fejlstep, nar fejlen
forbliver konstant.

Differentialhandlinger forsteerker output fra regulatoren, hvis
fejlvaerdien aendres. Jo laengere differentialtiden er, desto mere
forstaerkes output fra hastighedsregulatoren i lebet af aendringen.
Differentiationen gar styringen mere falsom over for forstyrrelser. Hvis
differentialtiden er sat til nul, fungerer regulatoren som en Pl-regulator,
og ellers som en PID-regulator.
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23.04 ACC
KOMPENSATION

23.05 SLIP-
FORSTARKNING

o,
o Forsteerkning = K, = 1
T, = Integrationstid > 0
Regulatoroutput 7, = Differentialtid > 0

\_/ Ts = Provetidsinterval = 2 ms

Kp-e s Ae = /Endring af fejlvaerdi mellem
‘ Fejlveerdi_ to praver

Ko-e e = Fejlveerdi

t

Figur 6-12 Hastighedsregulatoroutput efter et fejlstep, nér fejlen
forbliver konstant.

Note: Det anbefales kun at eendre denne parameter, hvis der
anvendes puls-encoder.

Differentialtiden for kompensation af accelerationen. For at
kompensere for inerti under acceleration adderes differentialet af
referencen til hastighedsregulatorens output. Principperne for en
differentialhandling er beskrevet ovenfor i afsnit 23.03, DIFFERENTIAL
TID.

Som hovedregel ber denne parameter saettes til en veerdi pa mellem 50
og 100% af summen af motorens og den drevne maskines mekaniske
tidskonstanter.

Ingen accelerationskompensation Accelerationskompensation

% %

- - Hastighedsreference
—— Aktuel hastighed

t t

Figur 6-13 Hastighedsreaktion, ndr en hgj inertibelastning accelereres
langs en rampe.

Note: AUTOTUNE TEST indstiller denne parameter til 50% af den
mekaniske tidskonstant.

Definerer forstaerkningen af slippet. 100% betyder fuld slip-
kompensation. 0% betyder ingen slipkompensation. Standard-vaerdien
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23.06 AUTOTUNE TEST
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er 100%. Andre veerdier kan bruges, hvis der registreres statiske
hastighedsfejl til trods for den fulde slipkompensation.

Eksempel: Der gives en konstant hastighedsreference pa 1000 rpm til
drevet. P4 trods af den fulde slipkompensation (SLIP FORSTARKNING
= 100%) giver en manuel tachometermaling fra motoraksen en
hastighedsveerdi pa 998 rpm. Den statiske hastighedsfejl er 1000 rpm
— 998 rpm = 2 rpm. For at kompensere for fejlen bgr slipforsteerkningen
gges. Ved en forstaerkningsveerdi pa 106% findes der ikke nogen
statisk hastighedsfejl.

ACS 600’s hastighedsregulator kan trimmes automatisk ved hjeelp af
Autotune-testen. Der tages hensyn til belastningens mekaniske inerti
med parametrene FORSTARKNING, DIFFERENTIAL TID og ACC
KOMPENSATION. Systemet tunes til underkompensering.

Sadan udferes Autotune-testen:

* Lad motoren kere med en konstant hastighed pa 20 til 70% af den
nominelle hastighed.

e Skift parameter 23.06 AUTOTUNE TEST til JA.

Nar Autotune-testen er udfert, vender denne parameterveerdi
automatisk tilbage til NEJ.

Note: Autotune-testen kan kun gennemfores med ACS 600 i drift.
Motorlasten skal vaere tilsluttet motoren. Det bedste resultat opnas, nar
motoren karer op til 20 ... 40% af den nominelle hastighed, inden
autotune- testen pabegyndes.

BEMAERK! Motoren vil blive accelereret med 10% af nominel
hastighed med momentstep pa 10 ... 20% uden rampe ved denne
procedure. VAR SIKKER PA, AT DET ER SIKKERT AT KORE MED
MOTOREN, INDEN MOTOR-ID-TESTEN GENNEMFQORES!
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Gruppe 24 Moment
styring

24.01 MOMENT RAMPE
OP

24.02 MOMENT RAMPE
NED

Denne gruppe er kun tilgaenglig, ndr makroen “mom-reguler” er valgt.
Den er usynlig ved SKALAR-styring.

Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift. Kolonnen
omrade/enhed i Tabel 6-15 neden for viser de tilladte
parameterveerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om
parametrene.

Tabel 6-15 Gruppe 24.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse

1 MOMENT RAMPE OP | 0.00s...120.00s Tiden for reference fra 0 til det
nominelle moment.

2 MOMENT RAMPE 0.00s...120.00 s Tiden for reference fra det
NED nominelle moment til 0.

Definerer den tid, som er nagdvendig for at referencen stiger fra nul til
det nominelle moment.

Definerer den tid, som er ngdvendig for at referencen falder fra det
nominelle moment til nul.
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Gruppe 25
Kritisk hast
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Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift. Kolonnen
omrade/enhed i Tabel 6-16 neden for viser de tilladte parameter-
veerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om parametrene.

| SKALAR-styring indstilles det kritiske hastighedsomrade i Hz.

Note: | makroen PID-reguler (se parameter 99.02
APPLIKATIONSMAKRO) anvendes Kritisk hast ikke.

Tabel 6-16 Gruppe 25.

Parameter Omréade/Enhed Beskrivelse
1 KRIT HAST VALGT UDKOBLET; Kritisk hastighed overspringes
INDKOBLET ved “indkoblet”.

2 KRIT HAST 1 LAV 0 ... 18000 rpm Kritisk hastighed 1 start.

3 KRIT HAST 1 HOJ 0 ... 18000 rpm Kritisk hastighed 1 slut.

4 KRIT HAST 2 LAV 0 ... 18000 rpm Kritisk hastighed 2 start.

5 KRIT HAST 2 HOJ 0 ... 18000 rpm Kritisk hastighed 2 slut.

6 KRIT HAST 3 LAV 0 ... 18000 rpm Kritisk hastighed 3 start.

7 KRIT HAST 3 HOJ 0 ... 18000 rpm Kritisk hastighed 3 slut.

Note: Hvis funktionen overspring af kritisk hastighed anvendes i
applikationer med lukket slgjfe, vil systemet svinge, hvis den kreevede
hastighed ligger inden for det kritiske hastighedsband.

Note: Inden for samme band kan veerdien for den lave hastighed ikke
veere hgjere end den hgje veerdi.

| nogle mekaniske systemer kan bestemte hastighedsomrader
forarsage resonansproblemer. Med denne gruppe er det muligt at
indstille op til tre forskellige hastighedsband, som ACS 600 vil
overspringe. Det er ikke ngdvendigt, at parameter 25.04 KRIT HAST 2
LAV er hgjere end parameter 25.03 KRIT HAST 1 HOJ, néar blot “LAV”-
parameteren for hvert band er lavere end den tilherende “HOJ’-
parameter. Parameterseet kan overlappe, men springet vil ske fra den
nederste “LAV”-veerdi til den hgjeste “HOJ -vaerdi.

For at aktivere indstillingen af kritiske hastigheder indstilles parameter
25.01 KRIT HAST VALGT til INDKOBLET.

Note: Indstil ikke anvendte parametre for KRITISK HAST til 0 rpm.
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Eksempel: En ventilator har kritiske vibrationer i omradet fra 540 rpm til
690 rpm og fra 1380 rpm til 1560 rpm. Parametre indstilles som falger:

2 KRIT HAST 1 LAV 540 rpm
3 KRIT HAST 1 HOJ 690 rpm
4 KRIT HAST 2 LAV 1380 rpm
5 KRIT HAST 2 HOJ 1560 rpm

Hvis der pa grund af lejeslid opstar resonans i omradet 1020 ... rpm,
kan yderligere falgende, kritiske hastigheder indstilles:

6 KRIT HAST 3 LAV 1020 rpm
7 KRIT HAST 3 HOJ 1080 rpm

HASTmotor
[rom] /

BB

1880y !

690
540 | [

silav s1Hgj s2Lav s2Hgj HASTrer
540 690 1380 1560 [rpm]

Figur 6-14 Eksempel pa indstilling af kritiske hastigheder for en
ventilator, der har vibrationsproblemer i hastighedsomraderne 540 ...
690 rom og 1380 ... 1560 rpm.
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Gruppe 26 Motor
Styring

26.01 FLUX
OPTIMERING

26.02 FLUX
BREMSNING

Nominel motoreffekt

@) 22kw
@ 15kw
®) 37kw
@ 75kwW

(®) 250 kW

Kapitel 6 — Parametre

Disse parametervaerdier kan kun aendres, nar ACS 600 er stoppet.
Kolonnen omrade/enhed i Tabel 6-17 neden for viser de tilladte
parameterveerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om
parametrene.

Tabel 6-17 Gruppe 26.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse
1 FLUX OPTIMERING NEJ;JA Valg af funktionen fluxoptimering.
2 FLUX BREMSNING NEJ;JA Valg af funktionen fluxbremsning.
3 IR-KOMPENSERING 0% ... 30% Kompensationsspaendingsniveau.

Det totale energiforbrug og lydniveauet kan reduceres ved aendring af
fluxstarrelsen afhangig af den aktuelle belastning. Fluxoptimering bar
aktiveres ved drev, som normalt arbejder under den nominelle
belastning.

Fluxoptimering kan ikke veelges ved skalarstyring (se parameter 99.04
MOTOR CTRL MODE).

Med ACS 600 kan der opnas hurtig deceleration ved at haeve niveauet
for magnetisering i motoren i stedet for begraensning af decelerations-
rampen. Ved at haeve fluxen i motoren, omformes energien fra det
mekaniske system til termisk energi i motoren.

Bremsemoment (%)

120 - - -

———————————————————————————————————

Uden quxbremsnmg

---------------------------------------

5 10 20 30 40 50

' £ (Hz)

Figur 6-15 Motorbremsemoment i procent af nominel moment som
funktion af udgangsfrekvensen.
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Fluxbremsning kan ikke veelges ved skalarstyring (se parameter 99.04
MOTOR CTRL MODE).

26.03 IR Denne parameter er kun tilgaengelig i SKALAR-styring.

KOMPENSERING Med denne parameter indstilles den ekstra relative spaending, som

gives til motoren ved nul hastighed. Omradet er O ... 30% af motorens
nominelle speending. IR-kompensation gger lgsrivelsesmomentet.

U (%)

IR-kompensation

i

Ingen kompensation
-

|
Feltsvaekkelsespunkt f (Hz)

Figur 6-16 IR-kompensationen er implementeret ved anvendelse af
ekstra spaending pa motoren. Uy er motorens nominelle spaending.
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Gruppe 30 Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift. Kolonnen

Fejlfunktioner

Tabel 6-18 Gruppe 30.

omrade/enhed i Tabel 6-18 viser de tilladte parameterveerdier. Teksten

efter tabellen forklarer detaljeret om parametrene.

Parameter

Omrade/Enhed

Beskrivelse

1 Al<MIN FUNKTION

FEJL;NEJ;
KONST SP 15; LAST HAST

Handling i tilfeelde af fejl Al <Minimum.

2 PANEL FEJL

FEJL;
KONST SP 15; LAST HAST

Handling hvis ACS 600 stopper
kommunikationen, nér styre-panelet er valgt
som styrested.

3 EKSTERN FEJL

IKKE VALGT; DI1-DI6

Indgang for ekstern fejl.

4 MOTOR TERM BESKYT

FEJL; ADVARSEL; NEJ

Handling i tilfeelde af overtemperatur.

5 MOT TERM B STATUS

DTC; BRUGERSTATUS; TERMISTOR

Valg af termisk motorbeskyttelse.

6 MOTOR TERM TID

256.0 ... 9999.8 s

Tiden for 63% temperatur stigning.

7 MOTOR LASTKURVE

50.0 ... 150.0%

Motorstremgreense.

8 NUL HAST LAST

25.0 ... 150.0%

Motorbelastningspunkt ved nul hastighed.

9 KNAKPUNKT

1.0 ... 300.0 Hz

Kneekpunkt for motorbelastningskurve.

10 BLOKER FUNKTION

FEJL; ADVARSEL; NEJ

Handling i tilfaelde af motorblokering.

11 BLOKER FREK HOJ

0.5...50 Hz

Frekvensgraense for blokeringsbeskyttelsen.

12 BLOKER TID

10.00 ... 400.00 s

Tiden for blokeringsbeskyttelsen.

13 UNDERLAST FUNK

NEJ; ADVARSEL; FEJL

Handling ved fejlen underbelastning.

14 UNDERLAST TID 0.0...600.0s Tidsgraense for underlastfunktionen.

15 UNDERLAST KURVE | 1...5 Momentgraense for underbelastningslogikken.

16 MOTOR FASETAB NEJ; FEJL Handling hvis motorfase forsvinder.

17 JORDFEJL NEJ; FEJL Handling ved jordfejl.

18 KOMM FEJL FUNK FEJL;NEJ; Handling hvis hovedreferencen mistes.
KONST HA 15;
SIDSTE HAST

19 HOVED REFFEJLTID| 0.1s...60s Tiden mellem hovedreferencen mistes og

handling specificeres med parameter 30.18
KOMM FEJL FUNK.

20 KOMM FEJL RO/AO

OFF-STATUS;SIDSTE VARDI

Drift af releeets udgange/analogudgange i
tilfeelde af at hjaelpereferencen forsvinder mistes.

21 HJALP REF FEJL TID

0.1...60.0s

Tiden mellem hjeelpereferencen mistes og
handling specificeres med parameter 30.18
KOMM FEJL FUNK.
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30.01 AI<MIN FUNKTION

30.02 PANEL FEJL

Med denne parameter kan den gnskede handling veelges, hvis den
analoge indgang (Al1, Al2 eller Al3) falder under minimumgreensen.
Den gnskede minimumvaerdi indstilles til 0,3 V/0,6 mA eller hgjere
(“levende nul”).

BEMAERK: Hvis KONST HA 15 eller SIDSTE HAST er valgt, skal det
sikres, at driften kan fortseette, selv om det analoge indgangssignal
forsvinder.

FEJL
Fejlindikation vises pa displayet og motoren stopper ved udigb.

NEJ
Aktivitet er ikke gnsket.

KONST HAST 15
Advarsel indikeres péa displayet, og hastigheden gar til den veerdi, som
er defineret med parameter 12.16 KONST HAST 15.

SIDSTE HAST

Advarsel indikeres pa displayet, og hastigheden gar til den sidste
veerdi, som ACS 600 har arbejdet med. Denne veerdi beregnes som
middelhastigheden gennem de sidste 10 sekunder.

Definerer hvad der skal ske, hvis ACS 600 stopper kommunikationen,
mens den styres fra styrepanelet.

BEMAERK: Hvis KONST HA 15 eller SIDSTE HAST er valgt, skal det
sikres, at driften kan fortsaette hvis kommunikation med panelet fejler.

FEJL

Fejlindikation vises pa displayet (hvis der er styrepanelkommunikation
pa link-forbindelsen) og ACS 600 stopper som defineret med
parameter 21.03 STOP FUNKTION.

KONST HAST 15

Advarsel indikeres pa displayet (hvis der er styrepanelkommunikation
pa link-forbindelsen) og hastigheden gar til den vaerdi, som er defineret
med parameter 12.16 KONST HAST 15.

SIDSTE HAST

Advarsel indikeres pa displayet (hvis der er styrepanelkommunikation
pa link-forbindelsen) og hastigheden gar til den sidste veerdi, som ACS
600 har arbejdet med. Denne veerdi beregnes som middelhastigheden
gennem de sidste 10 sekunder.
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30.04 MOTOR TERM
BESKYT

30.05 MOT TERM B
STATUS
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IKKE VALGT

DI1-DI6

Med dette valg defineres den digitale indgang, som anvendes for
ekstern fejlsignal. Hvis der opstar en ekstern fejl, d.v.s. den digitale
indgang falder til 0 V DC, vil ACS 600 stoppe og motoren vil stoppe ved
udlgb. En fejimeddelelse vises i styrepanelet.

Denne parameter definerer, hvordan den termiske motorbeskyttelse,
som beskytter motoren mod overophedning, skal fungere.

FEJL

Der gives advarsel i displayet ved niveauet for advarsel. Fejlindikation
vises i displayet og ACS 600 stoppes, nar motortemperaturen nar
100 %.

ADVARSEL
Der gives advarsel i displayet, nar motortemperaturen har naet
niveauet for advarsel (95% af den nominelle veerdi).

NEJ
Aktivitet er ikke ansket.

Aktiverer den termiske beskyttelse. Motorbeskyttelsen virker pa basis
af en termisk model eller ved termistormaling.

ACS 600 beregner motorens temperatur pa basis af felgende
antagelser:

e Motoren er i omgivelsestemperaturen (30 °C), nar ACS 600
indkobles.

* Motoropvarmningen beregnes pé basis af en belastningskurve
(Figur 6-19). Motoren vil blive opvarmet til en veerdi over den
nominelle, hvis den arbejder i omradet over kurven, og blive afkalet,
hvis den arbejder i omradet under kurven. Starrelsen af opvarmning
og afkeling indstilles med parameteren MOTOR TERM TID.

BEMAERK: Den termiske motorbeskyttelse vil ikke virke, hvis keling af
motoren reduceres pa grund af stov og snavs.

DTC

DTC (Direct Torque Control) lastkurven anvendes til beregning af
opvarmning af motoren. Motorens termiske tidskonstant er tilneermet
for standard-selvventilerede kortslutningsmotorer som funktion af
motorstrgm og antal poler.

Det er muligt at skalere DTC lastkurven med parameter 30.07 MOTOR
LASTKURVE, hvis motoren anvendes under andre forhold end de oven
for beskrevne. Parametrene 30.06 MOTOR TERM TID, 30.08 NUL
HAST LAST og 30.09 KNAKPUNKT kan ikke indstilles.

Note: Automatisk beregnet model (DTC) kan ikke anvendes i ACx 607-
0400-3, -0490-5, -0490-6 og hgijere.
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BRUGERSTATUS

| denne status er det muligt selv at definere funktionen af den termiske
beskyttelse, ved indstilling af parametrene 30.06 MOTOR TERM TID,
30.08 NUL HAST LAST og 30.09 KNAKPUNKT.

TERMISTOR
Den termiske motorbeskyttelse er aktiv med et I/0-signal baseret pa en
motortermistor.

Denne status kraever en motortermistor eller brydekontakt fra et
termistorrelee tilsluttet mellem DI6 og +24 V d.c. Hvis der anvendes
direkte termistortilslutning, overvages temperaturen pé flg. made:

Thermistormodstand DI6 status Temperatur
0 ... 1.5 kohm “1” Normal
4 kohm eller hgjere “0” Overtemperatur

Drevet stopper, hvis parameter 30.04 MOTOR TERM BESKYT er sat il
FEJL.

ADVARSEL! Ifolge IEC 664 kreever tilslutning af termistoren til ACS
600’s digitalindgang dobbelt eller forsteerket isolation mellem motorens
stromfarende dele og termistoren. Forsteerket isolation medferer en
krybeafstand pa 8 mm (400/500 VAC udstyr). Hvis termistoren ikke
opfylder kravene, skal ACS 600’s andre I/O terminaler veere beskyttet
mod kontakt, eller der skal anvendes et termistorrelae for at isolere
termistoren fra digitalindgangen.

ADVARSEL! | standard-applikations-makroer er digitalindgang 6 valgt
som indgang for konstant hastighedsvalg, start/stop eller signal for
startblokering. Disse indstillinger eendres, for parameter 30.05 MOT
TERM B STATUS saettes til TERMISTOR. Med andre ord, veer sikker
pa, at digitalinput 6 ikke er valgt som signalkilde af andre parametre
end 30.05 MOT TERM B STATUS.
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Alternativ 2
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Figur 6-17 Termistortilslutning. Alternativ 2: Ved motoren bor kabelskaermen jordes via en 10 nF
kondensator. Hvis dette ikke er muligt, skal skeermen ikke tilsluttes.

30.06 MOTOR TERM TID

Dette er den tid, det tager motoren at nd 63% af den totale
temperaturstigning. Figur 6-18 viser definitionen pa den termiske
tidskonstant. Hvis DTC status veelges som termisk motorbeskyttelse,
kan den termiske tidskonstant afleeses i denne parameter. Denne
parameter kan kun indstilles, hvis parameter 30.05 MOT TERM B
STATUS er indstillet til BRUGERSTATUS.

Hvis der gnskes termisk motorbeskyttelse i henhold til UL normer for
NEMA motorer, kan en god tilnaermelse til den termiske tidskonstant
beregnes som 35 gange t6 (16 i sekunder er den tid, som motoren kan
kare ved seks gange den nominelle stram, uden at motoren
beskadiges. t6 oplyses af fabrikanten). Den termiske tidskonstant for
en klasse 10 udkoblingskurve er 350 s, for en klasse 20
udkoblingskurve 700 s og for en klasse 30 udkoblingskurve 1050 s.

Motor
Last

Temp. t
stig. : :

100% -+

63% -

-~
Motorens termiske tidskonstant

Figur 6-18 Motorens termiske tidskonstant.
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30.07 MOTOR
LASTKURVE

30.08 NUL HAST LAST

30.09 KNAKPUNKT

30.10 BLOKER
FUNKTION

30.08 NUL HAST. LAST

Motorbelastningskurven saetter den hgijest tilladte belastning af
motoren. Med indstillingen 100% er den hgjest tilladte belastning lig
med vaerdien for opstartdataparameter 99.06 MOT NOM STROM.
Belastningskurven bgr justeres, hvis omgivelsestemperaturen er
forskellig fra den nominelle veerdi.

99.06 MOTOR NOM STROM
(%) 1

150

100 30.07 MOTOR LASTKURVE

50 —+

30.09 KNAKPUNKT Hastighed

Figur 6-19 Motorbelastningskurve.

Til definering af motorbelastningskurven definerer denne parameter
den hgijest tilladte stram ved hastigheden nul.

Denne parameter definerer det punkt hvor motorens lastkurve
begynder at falde fra maximumveerdien indstillet af parameter 30.07
MOTOR LASTKURVE til parameter 30.08 NUL HAST LAST. Se Figur
6-19 for et eksempel pa en motorlastkurve.

Denne parameter bestemmer funktionen af blokeringsbeskyttelsen.
Beskyttelsen aktiveres, hvis folgende er opfyldt i leengere tid end
defineret med parameter 30.12 BLOKER TID.

* Motormomentet er teet p4 motorstyresoftwarens momentane
udkoblingsgreense, som beskytter motoren og omformeren mod
overopvarmning, eller beskytter motoren mod at ga i sta.

* Udgangsfrekvensen er under niveauet, defineret med parameter
30.11 BLOKER FREK HOJ.I

Blokeringsbeskyttelsen er deaktiveret ved skalarstyring (se parameter
99.04 MOTOR CTRL MODE).

FEJL

Nar beskyttelsen er aktiv, stopper ACS 600, og der indikeres fejl i
displayet.

ADVARSEL

Der fremkommer en advarselsindikering i displayet. Meldingen
forsvinder efter halvdelen af tiden indstillet med parameter 30.12
BLOKER TID.
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NEJ
Aktivitet er ikke ansket.

T |

i

Blokeringsomrade
v

Blokeringsgraense

Blokeringsfrekvens
(Parameter 30.11)

Figur 6-20 Blokeringsbeskyttelse. T er motormoment.

30.11 BLOKER FREK  Denne parameter definerer frekvensveerdien for
HOJ blokeringsbeskyttelsen.

30.12 BLOKER TID  Denne parameter definerer tidsveerdien for blokeringsbeskyttelsen.

30.13 UNDERLAST Hvis motorlasten forsvinder, kan dette skyldes fejl ved
FUNK  arbejdsmaskinen/processen. Beskyttelsen er aktiv hvis:

* Motormomentet bliver lavere end lastkurven, defineret med
parameter 30.15 UNDERLAST KURVE.

* Hvis denne tilstand har veeret til stede i en periode laengere end
den, defineret med parameter 30.14 UNDERLAST TID.

¢ Udgangsfrekvensen er hgjere end 10% af motorens nominelle
frekvens.

Beskyttelsen forudseetter, at der anvendes normal starrelse motor for
den valgte omformer.

Veelg NEJ; ADVARSEL; FEJL, afheengigt af den gnskede funktion. Ved
valg af FEJL stopper ACS 600 motoren og viser en fejlmeddelelse.

Underlastfunktion kan ikke veelges i scalar mode (se parameter 99.04
MOTOR CTRL MODE).

30.14 UNDERLAST TID  Tidsgraense for underlastfunktionen.

30.15 UNDERLAST Med denne parameter kan vaelges mellem 5 kurver vist i Figur 6-21.
KURVE Huyis lasten falder under den valgte kurve i laengere tid, end indstillet
med parameter 30.14 UNDERLAST TID, vil underlastbeskyttelsen
aktiveres. Kurverne 1 ... 3 nar maksimum ved nominel motorfrekvens
som indstillet med parameter 99.07 MOTOR NOM FREK.
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30.16 MOTOR FASETAB

30.17 JORDFEJL

30.18 KOMM FEJL FUNK

(%)
100 -

80 -

60 -

40 -+

20 -

Figur 6-21 Underlastkurvetyper. Ty, er motorens nominelle moment, fy
er motorens nominelle frekvens.

Denne parameter definerer handlingen, hvis motoren mister en eller
flere faser. Beskyttelsen mod motorfasetab deaktiveres ved skalar-
styring (se parameter 99.04 MOTOR CTRL MODE).

FEJL

Fejlindikation pa displayet og ACS 600 stopper.

NEJ
Aktivitet er ikke gnsket.

Denne parameter definerer handlingen, nar der detekteres en jordfejl i
motoren eller i motorkablet.

FEJL

Fejlindikation pa displayet og ACS 600 stopper.

NEJ

Aktivitet er ikke agnsket.

Denne parameter definerer driften, nar fieldbuskommunikationen
svigter, d.v.s. nar drevet ikke modtager dataseet for hoved- eller
hjeelpereference. Se Appendiks C — Fieldbusstyring

Delaytiderne for overvagningsfunktionen defineres af parameter 30.19
KOMM FEJL TID (dataseet for hovedreference) og parameter 30.21
HJALP REF FEJL TID (datasaet for hjeelpereference).

BEMAERK: Hvis parameteren indstilles til KONST HAST 15 eller
SIDSTE HAST, skal det sikres, at driften kan fortsaette i tilfaelde af fejl
ved kommunikationen med kommunikationsmodulet.

6-52

Programmeringsmanual



Kapitel 6 — Parametre

FEJL
Fejlindikation pa displayet og ACS 600 stopper som indstillet med
parameter 21.03 STOP FUNKTION.

NEJ
Aktivitet er ikke ansket.

KONST HAST 15
Advarsel indikeres pa displayet, og hastigheden indstilles som
defineret med parameter 12.16 KONST HAST 15.

SIDSTE HAST

Advarsel indikeres péa displayet, og hastigheden indstilles til den veerdi,
som ACS 600 har arbejdet med. Denne veerdi beregnes som
middelhastigheden gennem de sidste 10 sekunder.

30.19 HOVED REF FEJL  Delaytid for overvagningstiden for hovedreference datasaet. Se
TID parameter 30.18 KOMM FEJL FUNK.

Fabriksindstilling er 1 s.

Denne parameter er kun synlig efter aktivering af
kommunikationsmodul med parameter 98.02 KOMM. MODUL LINK.

0.1...60s

30.20 KOMM FEJL  Med denne parameter defineres driften af de releeudgange og ana-
RO/AO logudgange, der drives via fieldbusforbindelsen, nar kommunikationen
forsvinder. (Se parameter Gruppe 14 Reld-udgange og Gruppe 15
Analog udgange). Standard-veerdien er NUL.

Delaytiden for overvagningsfunktionen er defineret med parameter
30.21 HJALP REF FEJL TID.

NUL
Releeudgangen er faldet. Analogudgang er sat til nul.

LAST

Relaeudgang bevarer den seneste status inden tab af kommunikation.
Analogudgang giver den seneste veerdi inden tab af kommunikation.

ADVARSEL Nar kommunikationen er genskabt, opdateres relee- og
analogudgangene umiddelbart uden fejlresetmelding.
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30.21 HJALP REF FEJL  Delaytid for overvagningstiden for hovedreferencedatasaet. Se
TID  parameter 30.18 KOMM FEJL FUNK. Hvis datasaet for
hjeelpereference anvendes, aktiverer drevet automatisk
overvagningsfunktionen 60 sekunder efter netudkobling, d.v.s.
parameter 90.01 AUX DS REF3, 90.02 AUX DS REF4 eller 90.03 AUX
DS REF5 har en veerdi forskellig fra nul.

Applikationsprogrammet tilfgjer ogsa denne delaytid til funktionen
defineret med parameter 30.20 KOMM FEJL RO/AO.

Fabriksindstilling er 1 s.

0.1...60.0s
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Gruppe 31 Automatisk
kvit

31.01 ANTAL
FORSOG

31.02 FORSOGSTID

31.03 DELAY TID

31.04 OVERSTROM

31.05 OVERSP

31.06 UNDERSP

Kapitel 6 — Parametre

Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift. Kolonnen
omrade/enhed i Tabel 6-19 neden for viser de tilladte parameter-
veerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om parametrene.

Tabel 6-19 Gruppe 31.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse

1 ANTAL FORSOG 0..5 Begreensning af antal
autoresetforsog.

2 FORSOGSTID 1.0...180.0s Tidsbegraensning af
autoresetfunktionen.

3 DELAY TID 0.0...30s Tidsforsinkelse mellem fejlen og
resetforsgget.

4 OVERSTROM NEJ;JA Frigivelse af automatisk fejlreset.

5 OVERSP NEJ;JA Frigivelse af automatisk fejlreset.

6 UNDERSP NEJ;JA Frigivelse af automatisk fejlreset.

7 Al SIGNAL<MIN NEJ;JA Frigivelse af automatisk fejlreset.

Det automatiske fejlreset-system resetter de fejl, der er valgt med
parametrene 31.04 OVERSTROM, 31.05 OVERSP, 31.06 UNDERSP
og 31.07 Al SIGNAL<MIN.

Indstiller antal tilladte autoresets inden for et bestemt tidsrum. Tiden
defineres af parameter 31.02 FORSOGSTID. ACS 600 forhindrer
yderligere autoresets og forbliver stoppet, indtil der udfares et vellykket
reset fra styrepanelet eller via en digitalindgang.

Det tidsrum, hvori et begraenset antal fejl-autoresets er tilladt. Det
tilladte antal fejl i lobet af dette tidsrum angives med parameter 31.01
ANTAL FORSOG.

Med denne parameter indstilles den tid, som ACS 600 vil vente efter en
fejl, inden den forsgger at resette fejlen. Hvis tiden er sat til nul, vil ACS
600 straks resette fejlen. Ved indstilling starre end nul, vil den vente
inden fejlen resettes.

Ved at vaelge JA vil fejlen (motoroverspaending) automatisk blive resat
efter forsinkelsen, der er indstillet med parameter 31.03 DELAY TIDog
ACS 600 genoptager den normale drift.

Ved at veelge JA vil fejlen (DC-busoverspaending) automatisk blive
resat efter forsinkelsen, der er indstillet med parameter 31.03 DELAY
TID, og ACS 600 genoptager den normale drift.

Ved at veelge JA vil fejlen (DC-busunderspaending) automatisk blive
resat efter forsinkelsen, der er indstillet med parameter 31.03 DELAY
TID, og ACS 600 genoptager den normale drift.
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31.07 Al SIGNAL<MIN

Ved at veelge JA vil fejlen (analogt indgangssignal under minimum-
greensen) automatisk blive resat efter forsinkelsen, der er indstillet med
parameter 31.03 DELAY TID.

ADVARSEL! Hvis parameter 31.07 Al SIGNAL<MIN er aktiv, kan
drevet starte selv efter en lang periode, nar det analoge signal vender
tilbage. Det skal sikres, at denne funktion ikke kan fare til fysisk

beskadigelse eller gdeleeggelse af udstyret.

Gruppe 32 Overvdgning Disse parametervaerdier kan eendres med ACS 600 i drift. Kolonnen
omrade/enhed i Tabel 6-20 neden for viser de tilladte parameter-
veerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om parametrene.
Tabel 6-20 Gruppe 32.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse
1 HAST1 FUNKTION | NEJ; LAV GRANSE; Overvagning hastighed 1.
HOJ GRANSE; ABS
LAV GR.
2 HAST1 GRANSE - 18000 ... 18000 rpm Overvéagningsgreense for
hastighed 1.
3 HAST2 FUNKTION | NEJ; LAV GRANSE; Overvéagning hastighed 2.
HOJ GRANSE; ABS
LAV GR.
4 HAST2 GRANSE - 18000 ... 18000 rpm Overvéagningsgraense for
hastighed 2.
5 STROM NEJ; LAV GRANSE; Overvéagning af motorstrom.
FUNKTION HOJ GRANSE
6 STROM GRANSE | 0...1000 A Overvéagningsgraense for
motorstrem.
7 MOMENT 1 NEJ; LAV GRANSE; Overvéagning af motormoment.
FUNKTION HOJ GRANSE
8 MOMENT 1 -400%... 400% Overvéagningsgreense for
GRANSE motormoment.
9 MOMENT 2 NEJ; LAV GRANSE; Overvéagning af motormoment.
FUNKTION HOJ GRANSE
10 MOMENT 2 -400%... 400% Overvégningsgraense for
GRANSE motormoment.
11 REF1 FUNKTION | NEJ; LAV GRANSE; Overvagning af reference 1.
HOJ GRANSE
12 REF1 GRANSE 0 ... 18000 rpm Overv.-graense for reference 1.
13 REF2 FUNKTION NI§J; LA\{ GRANSE; Overvagning af reference 2.
HOJ GRANSE
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32.01 HAST1 FUNKTION

hastighed/rpm
ABS LAV GRANSE

[N
[LI/]]

-ABS LAV GRANSE

32.02 HAST1 GRANSE

32.03 HAST2 FUNKTION
32.04 HAST2 GRANSE

32.05 STROM
FUNKTION

32.06 STROM GRANSE

32.07 MOMENT1
FUNKTION
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Parameter Omréade/Enhed Beskrivelse

14 REF2 GRANSE 0 ... 500% Overv.-graense for reference 2.
15 AKT1 NEJ; LAV GRANSE; Overvagning af aktuelsignal 1.
FUNKTION") HOJ GRANSE

16 AKT1 GRANSE?) | 0...200% Overv.-gr. for aktuelsignal 2.
17 AKT2 NEJ; LAV GRANSE; Overvagning af aktuelsignal 2.
FUNKTION") HOJ GRANSE

18 AKT2 GRANSE" | 0...200% Overv.-gr. for aktuelsignal 2.

")Disse parametre er kun betydningsfulde, hvis makroen PID REGULER er
valgt.

Med denne parameter kan en funktion for hastighedsovervagning
aktiveres. Relaeudgange valgt med parametrene 14.01 RELA RO1
UDGANG, 14.02 RELA RO2 UDGANG og 14.03 RELA RO3 UDGANG
bruges til at indikere, at hastigheden er faldet under (LAV GRANSE)
eller overstiger (HOJ GRANSE) overvagningsgraensen.

NEJ
Overvagningen er ikke aktiv.

LAV GRANSE
Overvagningen vil blive aktiveret, hvis vaerdien er under den indstillede
grense.

HOJ GRANSE
Overvéagningen vil blive aktiveret, hvis vaerdien er over den indstillede
greense.

ABS LAV GR.

Overvagning vil blive aktiv, hvis vaerdien er under den indstillede
greense. Greensen overvages i begge omlgbsretninger, forleens og
bagleens (se det skraverede omrade).

Overvagningsgraense i rpm, som kan indstilles mellem -18000 rpm
0g18000 rpm.

Se parameter 32.01 HAST1 FUNKTION.

Overvagningsgraense i rpm, som kan indstilles mellem -18000 rpm
0g18000 rpm.

Overvagning af motorstrem. Samme valg som parameter 32.01 HAST1
FUNKTION ekskl. ABS LAV GR.

Overvagningsgreense for motorstrom. Indstilles i ampere mellem 0
A ... 1000 A.

Overvagning af motormoment. Samme valg som parameter 32.01
HAST1 FUNKTION ekskl. ABS LAV GR.
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32.08 MOMENT1
GRANSE

32.09 MOMENTZ2
FUNKTION

32.10 MOMENT2
GRANSE
32.11 REF1 FUNKTION

32.12 REF1 GRANSE
32.13 REF2 FUNKTION

32.14 REF2 GRANSE
32.15 AKT1 FUNKTION

32.16 AKT1 GRANSE
32.17 AKT2 FUNKTION

32.18 AKT2 GRANSE

Gruppe 33 Information

33.01 SOFTWARE
VERSION

Overvéagningsgraense for motormoment. Indstilles til -400% ... 400% af

motorens nominelle moment.

Overvagning af motormoment. Samme valg som parameter 32.01
HAST1 FUNKTION ekskl. ABS LAV GR.

Overvéagningsgraense for motormoment. Indstilles til -400% ... 400% af
motorens nominelle moment.

Overvagning af reference 1. Samme valg som parameter 32.01 HAST1
FUNKTION ekskl. ABS LAV GR.

Overvagningsgraense for reference 1. Kan indstilles fra 0 til 18000 rpm.

Overvéagning af reference 2. Samme valg som parameter 32.01 HAST1
FUNKTION ekskl. ABS LAV GR.

Overvagningsgraense for reference 2. Kan indstilles fra 0 til 200%.

Overvagningsgraense for aktuelveerdi 1. Samme valg som parameter
32.01 HAST1 FUNKTION, bortset fra at releeudgang ROS3 ikke kan
benyttes og ekskl. ABS LAV GR.

Overvagningsgraense for aktuelveerdi 1. Kan indstilles fra 0 til 200%.

Overvagningsgreense for aktuelveerdi 2. Samme valg som parameter
32.01 HAST1 FUNKTION, bortset fra at releeudgang ROS3 ikke kan
benyttes og ekskl. ABS LAV GR.

Overvagningsgraense for aktuelveerdi 2. Kan indstilles fra 0 til 200%.

Disse parameterveerdier kan ikke indstilles. Kolonnen omrade/enhed i
Tabel 6-21 nedenfor viser parameterveerdierne. Teksten efter tabellen
forklarer detaljeret om parametrene.

Tabel 6-21 Gruppe 33.

Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse
1 SOFTWARE XXXXXXXX Version af softwarepakken.
VERSION
2 APPL SW VERSION XXXXXXXX Version af applikationssoftware.
3 TESTDATO DDMMAA Testdato (dag, maned, ar).

Denne parameter viser typen og versionen af firmware-programmet,
der indlaest i ACS 600.

ASXXXXYX
Produktfamilie —
A= ACS 600
Produkt
S= ACS 600 Standard

Firmware-version
5xyx = Version 5.xyx
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33.02 APPL SW  Denne parameter viser typen og versionen af applikationssoftwaren,
VERSION  der erindlaest i ACS 600.

ASAXXXYX

Produktfamilie —
A= ACS 600
Produkt
S= ACS 600 Standard

Firmware-type

A= Applikationsprogram
Firmware-version
5xyx = Version 5.xyx

33.03 TESTDATO Denne parameter viser testdatoen for den aktuelle ACS 600.
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Gruppe 34
Proceshastighed

34.01 SKALA

34.02 ENHED

Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift. Kolonnen
omrade/enhed i Tabel 6-22 neden for viser de tilladte parameter-
veerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om parametrene.

Tabel 6-22 Gruppe 34.
Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse
1 SKALA 1 ... 100000 Veerdien vist pa displayet ved
max. motorhastighed.
2 ENHED NEJ; rpm;%; m/s Enheden for proces-
hastigheden.

Med denne parameter skaleres proceshastighed til motorhastigheden.
Veerdien af denne parameter svarer til den hgjeste af de absolutte
veerdier, defineret med parameter 20.02 MAXIMUM HAST eller 20.01
MINIMUM HAST. Proceshastigheden vises med en decimal.

Nar veerdien af denne parameter indstilles til 1, kan proceshastigheden
vises som 0,1; 0,2; 0,3 ... 0,9; 1,0. Veerdien 1,0 svarer f. eks. til 1500
rpm, hvis dette er indstillet som max. hastighed, og hvis den absolutte
veerdi af den minimale hastighed er mindre.

NEJ; rpm;%; m/s
De mulige valg af enhed for proceshastighed er NEJ (enhed vises ikke
i displayet), rpm,% af max. hastighed for motoren, eller m/s.
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Disse parametre kan kun vaelges, nar makroen PID-REGULER er

valgt.

Disse parameterveerdier kan aendres med ACS 600 i drift. Kolonnen
omrade/enhed i Tabel 6-23 neden for viser de tilladte parameter-
veerdier. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om parametrene.

Tabel 6-23 Gruppe 40.
Parameter Omrade/Enhed Beskrivelse
1 PID FORSTARKNING | 0.1... 100 Valg af forstaerkning for

PID-regulatoren.

2 PID INTEG TID

0.02 ... 320.00 s

Valg af I-tiden for
PID-regulatoren.

3 PID DIFFERENT TID 0.00 ... 10.00 s Valg af D-tiden for
PID-regulatoren.

4 PID DIFF FILTER 0.00 ... 10.00 s Tidskonstant for filter for
D-andelen.

5 FEJLVARDI INV NEJ;JA Invertering af fejlsignalet for

PID-regulatoren.

6 AKTUEL VARDI
VALG

AKT1; AKT1 — AKT2;
AKT1 + AKT2;

AKT1 * AKT2;
AKT1/AKT2;
MIN(A1,A2);
MAX(A1,A2);

kvrd(A1 — A2); kvA1 +
kvA2

Valg af udgangssignal fra
PID-regulatoren.

VALG

7 AKTUEL 1 INDG Al1; Al2; AI3 Valg af indgang for aktuel
VALG 1 signal.
8 AKTUEL 2 INDG Al1; Al2; AI3 Valg af indgang for aktuel

2 signal.

9 AKT 1 MINIMUM

-1000 ... 1000%

Minimum-skaleringsfaktor
for aktuel 1 signal.

10 AKT 1 MAXIMUM

-1000 ... 1000%

Maksimum-skaleringsfaktor
for aktuel 1 signal.

11 AKT 2 MINIMUM

-1000 ... 1000%

Minimum-skaleringsfaktor
for aktuel 2 signal.

12 AKT 2 MAXIMUM

-1000 ... 1000%

Maksimum-skaleringsfaktor
for aktuel 2 signal.

Med makroen PID-reguler kan ACS 600 sammenligne reference-
veerdien med det aktuelle signal (feedback), og automatisk justere
hastigheden, sa de to signaler holdes ens.

Minimum- og maksimumveerdien for PID-regulatorens udgang er den
samme som parameter 20.01 MINIMUM HAST og 20.02 MAXIMUM
HAST.
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40.01 PID
FORSTARKNING

40.02 PID INTEG TID

Denne parameter definerer forsteerkningen for PID-regulatoren.
Indstillingsomradet er 0.1 ... 100. Ved indstillingen 1 vil en &ndring af
fejlveerdien pa 10% medfere en andring af PID-regulatorens udgang
pa 10 %. Hvis 20.02 MAXIMUM HAST er indstillet til 1500 rpm, vil den
aktuelle hastighedsreference blive sendret med 150 rpm.

Tabel 6-24 nedenfor oplister et par eksempler pa indstillingen af
forsteerkningen, og den resulterende hastighedseendring ved en
aendring af fejlvaerdien pa 10% henholdsvis pa 50%.

Tabel 6-24 Indstillinger af forsteerkninger (MAX. HAST 1500 rpm).

Hastighedsandring

. . o
PID-forsteerkning | ved 10% aendring af Hastighedszendring ved 50%

eendring af fejlveerdien

fejlvaerdien
0.5 75 rpm 374 rpm
1.0 150 rpm 750 rpm
3.0 450 rpm 1500 rpm (begreenset med parame-

ter 20.02 MAXIMUM HAST)

Definerer den tid, der gar, inden maksimal udgangsveerdi er naet, ved
en konstant fejlvaerdi og med en forsteerkning pa 1. En integrationstid
pa 1 s betyder, at 100% aendring vil vaere naetpa 1 s.

J Proces-fejlveerdi

PID regulatorudgang
Fors

Fo rs{

PID integrationstid

Figur 6-22 Forstaerkning, I-tid og fejlvaerdi for PID-regulatoren.
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40.03 PID DIFFERENT
TID

40.04 PID DIFF FILTER
40.05 FEJLVARDI INV

40.06 AKTUEL VARDI
VALG

40.07 AKTUEL 1 INPUT
VALG

40.08 AKTUEL 2 INPUT
VALG

Kapitel 6 — Parametre

Differentialdelen beregnes pa baggrund af de fortlebende fejlveerdier
(Ek.1 09 Ek) i henhold til nedenstaende formler:

PID DIFFERENT TID - (Ex — Ek.1)/Tgs, hvor samplingstidenTg = 12 ms.

Hvis der f.eks. er et step pa 10% som fejlveerdi, ages PID regulatorens
udgang med:

PID DIFFERRENT TID - 10% / Tg.

Differentialet filtreres med et 1-polet filter. Tidskonstanten for filteret
defineres med parameter 40.04 PID DIFF FILTER.

Tidskonstanten for det 1-polede filter.

Med denne parameter kan fejlvaerdien (og dermed funktionen af PID-
regulatoren) inverteres. Normalt vil en saenkning af det aktuelle signal
(feedback) medfere en stigning af drevhastigheden. Hvis en saenkning
af det aktuelle signal skal medfere en saenkning af hastigheden,
indstilles parameteren til JA.

AKT1; AKT1 — AKT2; AKT1 + AKT2; AKT1 * AKT2; AKT1/AKT2;
MIN(A1,A2) ; MAX(A1,A2); kvrd(A1-A2); kvA1 + kvA2

Aktuel signalkilde for PID regulatoren veelges med denne parameter.
Valget AKT 1 saetter en af de analoge indgange Al1, Al2 eller AI3 som
aktuel signal til PID regulatoren. Indstilling af parameter 40.07 AKTUEL
1 INPUT VALG bestemmer hvilken analogindgang, der anvendes.
Indstilling af parameter 40.08 AKTUEL 2 INPUT VALG bestemmer
veerdien af AKT2, som anvendes ved valg af aktuelveerdi til PID
regulatoren sammen med AKT1. AKT1 og AKT2 kan kombineres ved
subtraktion, addition, multiplikation eller andre funktioner som oplistet.

| listen over valg af parametre, betyder A1 AKT1 og A2 betyder AKT2.
MIN(A1,A2) indstiller parameterveerdien til enten AKT1 eller AKT2,
afheengig af, hvilken der har den laveste veerdi. kvrd(A1 — A2) indstiller
parameterveerdien til kvadratroden af (AKT1 — AKT2). kvA1 + kvA2
indstiller parameterveerdien til kvadratroden af AKT1 plus kvadratroden
af AKT2.

Anvend kvrd(A1 - A2) eller kvA1 + kvA2 funktionen, hvis PID
reguleringen styrer flow med en tryktransducer, som maler trykforskel
over et flowmeter.

Denne parameter veelger en af analogindgangene som aktuel signal 1,
d.v.s. AKT1 bruger veerdien valgt med parameter 40.06 AKTUEL
VARDI VALG.

Al1; AlI2; AI3

Denne parameter veelger en af analogindgangene som aktuel signal 2,
d.v.s. AKT2 bruger veerdien valgt med parameter 40.06 AKTUEL
VARDI VALG.

Al1; AlI2; AI3
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40.09 AKT 1 MINIMUM

40.10 AKT 1 MAXIMUM

Minimumveerdi for aktuel 1 veerdi, defineres i% af forskellen mellem
maksimum- og minimumvaerdier for den valgte analogindgang.
Indstillingsomradet er -1000 til +1000%. Se Gruppe 13 Analog
indgange for minimum- og maksimumindstillinger for analogindgang.

Veerdien for denne parameter kan beregnes ved hjalp af
nedenstdende formel. Med min. aktuel vaerdi menes minimum-
spandviden for den aktuelle veerdi.

Min. aktuel
AKTUEL 1 veerdi (V eller mA) - MINIMUM Al (1, 2 eller 3) 1

_ 00%
MINIMUM ™ viax. Al (1, 2 eller3) - MINIMUM Al (1, 2 eller 3)

F.eks: Trykket i et rarsystem skal reguleres i omradet mellem 0 og 10
bar. Tryktransduceren har et udgangssignal, som spaender fra 4 til 8 V,
svarende til et tryk p4 mellem 0 og 10 bar. Tryktransducerens
minimumsudgangsspaending er 2 V og maksimum er 10 V. Minimum
og maksimum for det analoge indgangssignal indstilles derfor pa 2 V,
og henholdsvis 10 V. AKTUEL 1 MINIMUM beregnes som fglger:

AKTUEL1 4V-2V

= - 100% = 25%
MINIMUM 10V-2V

Maksimumvaerdi for aktuel 1 veerdi, defineres i% af forskellen mellem
maksimum- og minimumvaerdier for den valgte analogindgang.
Indstillingsomradet er -1000 til +1000%. Se Gruppe 13 Analog
indgange for minimum- og maksimumindstillinger for analogindgang.

Veerdien for denne parameter kan beregnes ved hjaelp af
nedenstdende formel. Med max. aktuel vaerdi menes maksimums-
spandvidden for den aktuelle veerdi

Max. aktuel

_ - 100%
MAXIMUM ™ piax. Al (1, 2 eller3) - MINIMUM Al (1, 2 eller 3)

Der henvises til beskrivelsen af eksemplet ved parameter 40.09 AKT 1
MINIMUM.

AKTUEL 1 MAXIMUM er i dette eksempel:

AKTUEL1 8V-2V

= -100% = 75%
MAXIMUM 10V-2V

Figur 6-23 viser tre eksempler pa skalering af aktuel veerdi.
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10 V(100%) — — 100%

A\

8 V(75%) -

4V(25%) ]
2 V(0%) \
ovV— — 0%

Aktuel

Skaleret aktuel

Minimum Al 2 V/4 mA

10 V(100%) /— 100%
8 V(80%) -
4 V(40%) —\
0 V(0%) — L 0%

Aktuel

Skaleret aktuel

| Minimum Al: 0 V/0 mAl
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100% — — 100%
60% —
20% !
0% - — 0%
Aktuel Skaleret aktuel

Aktuel 1 Maximum 75%
Aktuel 1 Minimum 25%

Figur 6-23 Skalering af aktuel veerdi.

‘ Aktuel 1 Maximum 80%
Aktuel 1 Minimum 40%

40.11 AKT 2 MINIMUM  Se parameter 40.09 AKT 1 MINIMUM.
40.12 AKT 2 MAXIMUM  Se parameter 40.10 AKT 1 MAXIMUM.

Aktuel 1 Maximum = 20%
Aktuel 1 Minimum = 60%
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Gruppe 50
Encodermodul

50.01 PULSANTAL

50.02 HASTIGHED
MEAS MODE

Disse parametre er kun synlige og skal kun indstilles, nar der
installeres et encodermodul (option), og dette aktiveres med parameter
98.01 TACHO MODUL.

Parametrene i gruppe 50 definerer afkodning af encodersignaler og
driften af ACS 600 under forhold med encoder eller NTAC-modulfejl.

Disse parameterindstillinger forbliver de samme, selv hvis applikations-
makroen aendres.

Tabel 6-25 Gruppe 50 parametre.

Parameter Omrade Beskrivelse

50.01 PULSANTAL 0 ... 29999 (Tilladt:

128 ; 256; ... ; 4096)

Antal encoderpulser pr.
omdrejning.

50.02 HAST MODE A BRET;A";

A _BRET;A .B_.

Beregning af encoderpulser.

Drift af ACS 600 hvis der
opdages en encoderfejl eller
encoderkommunikationsfejl.

50.03 ENCODERFEJL | ADVARSEL; FEJL

50.04 ENCODER
DELAY

5 ... 50000 ms Delay for encoderens over-
vagningsfunktion
(Se parameter

50.03 ENCODERFEJL

Kanalen hvorfra
Standardapplikationsprogram-
met lzeser signalerne fra
encodermodulet (NTAC).

50.05 ENCODER
KANAL

KANAL1, KANAL 2

50.06 HAST FB VALG INTERN; ENCODER | Veelger det hastighedsfeedback
som anvendes til styring;

Estimeret eller malt hastighed.

Denne parameter angiver antallet af encoderpulser pr. omdrejning.
Denne parameter definerer hvordan encoderpulsene beregnes.
A "B RET

Kanal A: positiv flange beregnet for hastighed.

Kanal B: Omlgbsretning

A_.

Kanal A: positiv og negativ flange beregnet for hastighed.
Kanal B: ikke brugt.

A ° B RET

Kanal A: positiv og negativ flange er beregnet for hastighed.
Kanal B: Omlgbsretning
A .B_.

Alle signalernes flanger beregnes.
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50.03 ENCODERFEJL  Denne parameter beskriver driften af ACS 600 hvis der opdages en fejl
i kommunikationen mellem pulsencoderen og encodermodulet (NTAC)
eller mellem NTAC-modulet og ACS 600.

Encoderovervagnongsfunktionen aktiveres hvis et af falgende forhold
er geeldende:

1. Der er en forskel pa 2% mellem den beregnede hastighed og den
malte hastighed, der modtages fra encoderen.

2. Der modtages ingen pulser fra encoderen inden for et defineret
tidsrum (se parameter 50.04 ENCODER DELAY), og
motormomentet er pa den tilladte maksimumveerdi.

ADVARSEL
Der fremkommer en advarselsindikering.

FAULT
Fejlindikation pa displayet og ACS 600 stopper.

50.04 ENCODER DELAY Dette er tidsforsinkelsen for encoderovervagningsfunktionen (Se
parameter 50.03 ENCODERFEJL).

Denne parameter definerer den fiberoptiske kanal pa styrekortet,
50.05 ENCODER KANAL  hvorfra standardapplikationsprogrammet laeser signalerne, som
kommer fra pulsencodermodulet (NTAC).

KANAL 2

Signaler fra pulsencodermodulet (NTAC) leeses fra kanal 2 (CH2).
Dette er standardveaerdien. Den kan anvendes i de fleste tilfeelde.

KANAL 1

Signaler fra pulsencodermodulet (NTAC) leeses fra kanal 1 (CH1).
Encodermodulet (NTAC) skal veere tilsluttet kanal 1 (CH1) i stedte for
kanal 2 (CH2) i tilfeelde hvor kanal 2 (CH2) er reserveret af en
masterstation (f.eks. en Master/Follower-applikation). Denne
parameterveerdi skal eendres i henhold hertil. Se ogsa parameter 70.03
CH1 BAUDRATE.

50.06 HAST FB VALG  Denne parameter definerer det hastighedsfeedback som anvendes til
styringen.

INTERN
Estimeret, beregnet hastighed anvendes som hastighedsfeedback.

ENCODER
Aktuel hastighed, malt med encoder, anvendes som hastigheds-
feedback.
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Gruppe 51

Kommunikationsmodul

Gruppe 52 Standard
Modbus

Disse parametre er kun synlige og skal kun indstilles, nar der
installeres et fieldbus-adapter-modul (option), og dette aktiveres med
parameter 98.02 KOMM. MODUL LINK. For yderligere information om
parametrene henvises til manualen for fieldbusmodulet.

Disse parameteraendringer vil forblive uaendret, selv ved sendring af

applikationsmakroen.

Disse parametre definerer basisindstillingen for standard Modbus Link.
Se Appendiks C — Fieldbusstyring.

Tabel 6-26 Gruppe 52 parametre.

Parameter Omrade Beskrivelse
52.01 1 til 247 Udstyrets adresse. To enheder
STATIONSNUMMER med samme adresse er ikke

tilladt. Fabriksindstilling er 1.

52.02 BAUDRATE

600; 1200; 2400;
4800; 9600; 19200

Transmissionshastighed i bit/s.
Fabriksindstilling er 9600.

52.03 PARITY

NONE1STOPBIT;
NONE2STOPBIT;
ODD; EVEN

Anvendelse af parity bit(s).
Fabriksindstilling er ODD.
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ACS 600 kan kommunikere med eksternt udstyr via en DDCS protokol
seriel kommunikationskanal. Parametrene i gruppe 70 indstiller ACS
600 node adresser for DDCS kanalerne 0 og 2.

Disse parameterveerdier skal kun indstilles i specille tilfeelde som vist i
nedenstaende eksempler.

Tabel 6-27 Gruppe 70 parametre.

Parameter Omréade Beskrivelse

70.01 KANAL 0 ADDR 1...125 Node adresse for kanal 0. Der ma ikke
veere to nodes med samme adresse
online. Indstillingen skal eendres, nar en
masterstation tilsluttes kanal 0.
Indstillingen aendrer ikke automatisk
adressen for slaven. Eksempler pa
master er en ABB Advant
CONTROLLER AC 70 eller en anden
ACS 600.

70.02 KANAL 3 ADDR 1...254 Node adresse for kanal 3. Der ma ikke
veere to nodes med samme adresse
online. Typisk skal indstillingen aendres,
nar ACS 600 er tilsluttet en ring, som
bestar af flere ACS 600s og en PC med
Drive Window® programmet kagrende.

70.03 CH1 BAUDRATE 8;4;2;1 Den fiberoptiske kanal 1’s

MBITS kommunikationshastighed. Typisk skal
indstillingen kun eendres, nar
encodermodulet (NTAC) er tilsluttet
kanal 1 CH1 i stedet for kanal 2 CH2. |
disse tilfeelde skal hastigheden sendres
til 4 Mbits. Se ogsa parameter 50.05
ENCODER KANAL.

Programmeringsmanual

6-69



Kapitel 6 — Parametre

Gruppe 90 D SET REC Disse parametre er kun synlige og kan kun indstilles, nar fieldbus-
ADDR adapter-kommunikation er aktiveret med parameter 98.02 KOMM.
MODUL LINK.
Disse indstillinger pavirkes ikke af en andring af applikationsmakro.
Tabel 6-28 Gruppe 90 parametre.
Parameter Omrade Beskrivelse
90.01 AUX DS REF3 0...8999 | Disse parametre muliggar
parameterjustering via fieldbusreference.
90.02 AUX DS REF4 0...8999 | se Appendiks C - Fieldbusstyring.
90.03 AUX DS REF5 0...8999
90.04 MAIN DS 1..255 Definerer det datasaethummer, hvorfra
SOURCE drevet laeser kontrolordet, reference
REF1 og reference REF2. Se Appendiks
C - Fieldbusstyring.
90.05 AUX DS SRCE 1..255 Definerer det datasaethummer, hvorfra
drevet leeser kontrolordet, reference
REF1, reference REF2 og reference
REF5. Se Appendiks C — Fieldbusstyring.
Gruppe 92 D SET TR Disse parametre er kun synlige og kan kun indstilles, nar fieldbus-
ADDR  adapter-kommunikation er aktiveret med parameter 98.02 KOMM.
MODUL LINK.
Disse parameterindstillinger forbliver de samme, selv hvis
applikationsmakroen aendres.
Tabel 6-29 Gruppe 92 parametre.
Parameter Omrade Beskrivelse
92.01 Main DS Status 302 (fast) Disse parametre definerer datasaet for
Word Ikke synlig | hoved- og hjeelpe-aktuelsignal som
sendes fra ACS 600 til fieldbus
92.02 MAIN DS ACT1 0...9999 | masterstationen. Se Appendiks C —
92.03 MAIN DS ACT2 0...999g | Freldbusstyring.
92.04 AUX DS ACT3 0...9999
92.05 AUX DS ACT4 0 ... 9999
92.06 AUX DS ACT5 0...9999
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Gruppe 96 EKSTERN
AO

96.01 EKST AO1

96.02 INVERT EKST AO1

Kapitel 6 — Parametre

Disse parametre er kun synlige og kan kun indstilles, nar options
modulet Analog Udvidelses (NAIO) er installeret og aktivt, ved
indstilling af parameter 98.06 EKST AI/O MODUL til UNIPOLAR PRG
eller BIPOLAR PRG. Parametrene definerer indhold og handling for
modulets analoge udgangssignaler.

Kolonnen med Omrade/Enhed i nedenstaende tabel viser
parametrene. Teksten efter tabellen forklarer detaljeret om

parametrene.

Tabel 6-30 Gruppe 96 parametre.

Parameter

Omrade/Enhed

Description

1 EKST AO1

Mulige valg ses

Indhold af udvidelses-

nedenfor. modulets analoge udgang 1.
2 INVERT EKST AO1 NEJ; JA Invertering af udvidelses-
modulets analoge
udgangsignal 1.
3 MINIMUM EKST AO1 0 mA; 4 mA; Minimumveerdi for
10 mA; 12 mA udvidelsesmodulets analoge
udgangsignal 1.
4 FILTER EKST AO1 0.00...10.00 s Filtertidskonstant for
udvidelsemodul AO1.
5 SKALA EKST AO1 10 ... 1000 % Skaleringsfaktor for

udvidelsesmodulets analoge
udgangsignal 1.

6 EKST AO2

Vedrgrende mulige
valg henvises til

Indhold af udvidelses-
modulets analoge udgang 2.

nedenstaende
tekst.
7 INVERT EKST AO2 NEJ; JA Invertering af udvidelses-
modulets analoge
udgangsignal 2.
8 MINIMUM EKST AO2 0 mA; 4 mA; Minimumveerdi for
10 mA; 12 mA udvidelsesmodulets analoge
udgangsignal 2.
9 FILTER EKST AO2 0.00...10.00 s Filtertidskonstant for
udvidelsemodul AO2.
10 SKALA EKST AO2 10 ... 1000 % Skaleringsfaktor for

udvidelsesmodulets analoge
udgangsignal 2.

Med denne parameter veelges hvilket signal, der skal vaere tilsluttet
udvidelsesmodulets analoge udgang AO1. Alternative indstillinger er
de samme som for standard analoge udgange. Se parameter 15.01

ANALOG UDGANG1 (O).

Ved at veelge JA er det analoge udgangssignal AO1 inverteret.
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96.03 MINIMUM EKST
AO1

Minimumveerdien for udvidelsesmodulets analoge udgangssignal kan
indstilles til enten 0 mA, 4 mA,10 mA eller 12 mA. Ved idstillingen 10
mA eller 12 mA saettes AO1 minimum faktisk ikke til 10 mA eller 12 mA,
men der laegges 10/12 mA til nulveerdien for aktuelsignal. Se
nedenstéende figur.

Eksempel: Motorhastigheden afleeses via det analoge udgangssignal.

* Motorens nominelle hastighed er 1000 rpm (Parameter 99.08 MOT
NOM HAST).

* 96.02 INVERT EKST AO1 er NEJ
* 96.05 SKALA EKST AO1 er 100 %

Veerdien af det analoge udgangssignal som funktion af hastigheden
vises nedenfor.

Analog output

mA
A
NG TR
| | | | v =
AU\ N R (R =
Min. greenser for ! ! ! _ -
analog output. | | 12L
@ oma e NN AT A
® 4ma } N
® 10mA /@/ 2 2 L
@ 12mA 1 _ ® | 1 g !
< » Hastighed/rpm
-1000 -500 0 500 1000
96.04 FILTER EKST AO1  Filtertidskonstant for udvidelsesmodulets analogudgang AO1. Se

96.05 SKALA EKST AO1

96.06 EKST AO2
96.07 INVERT EKST AO2

96.08 MINIMUM EKST
AO2

96.09 FILTER EKST AO2
96.10 SKALA EKST AO2

parameter 15.04 FILTER AO1.

Denne parameter er skaleringsfaktoren for udvidelsemodulets
analogudgang AO1. Se parameter 15.05 SKALA AO1.

Se parameter 96.01 EKST AO1.
Se parameter 96.02 INVERT EKST AO1.
Se parameter 96.03 MINIMUM EKST AO1.

Se parameter 96.04 FILTER EKST AO1.
Se parameter 96.05 SKALA EKST AOf1
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Gruppe 98
Optionsmoduler

98.01 TACHO MODUL

98.02 KOMM. MODUL
LINK

Kapitel 6 — Parametre

Parametre i denne gruppe indstilles, hvis der monteres optionsmodul
eller hvis ekstern serielkommunikation anvendes. Vedrgrende
OPTIONSMODULER henvises til manualer for disse.

Disse parameterveerdier kan ikke aendres med ACS 600 i drift.

Disse parameterindstillinger forbliver de samme, selv hvis
applikationsmakroen aendres.

Tabel 6-31 Gruppe 98 parametre.

Parameter Omrade Beskrivelse
98.01 TACHO MODUL NEJ;JA Valg af encoder-optionsmodul.
Se ogsa parameter Gruppe 50
Encodermodul.

98.02 KOMM. MODUL LINK NEJ; Valg af optionsmodul.
FIELDBUS; Se ogsa Gruppe 51
ADVANT: Kommunikationsmodul.
STD MODBUS;
KUNDETILP

98.03 EKST DI/O MODULA1 NEJ;JA Valg af optionsmodul.

98.04 EKST DI/O MODUL2 NEJ;JA Valg af optionsmodul.

98.05 EKST DI/O MODUL3 NEJ;JA Valg af optionsmodul.

98.06 EKST Al/O MODUL NEJ; Valg af optionsmodul.
UNIPOLAR,;
BIPOLAR;
UNIPOLAR
PRG; BIPOLAR
PRG

98.07 KOMM PROFIL ABB DRIVES; Valg af kommunikationsprofil.
CSA2.8/3.0

Indstilles pa JA, hvis encodermodul (option) monteres. Indstil modul-
nodenummeret til 16 (se modulmanualen for vejledning). Se ogsa
parametergruppe 50

Med denne parameter veelges interface for ekstern seriel-
kommunikation.

NEJ
Der anvendes ikke ekstern serielkommunikation.

FIELDBUS

ACS 600 kommunikation med et kommunikationsmodul (f.eks. fieldbus
adapter) via CHO Fieldbus Adapter link. Se ogséa parameter Gruppe 51
Kommunikationsmodul.

ADVANT
ACS 600 kommunikation med et ABB Advant OCS system via CHO
Fieldbus Adapter link. Se ogsa parametergruppe 70 DDCS styring.
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98.03 EKST DI/O
MODUL 1

98.04 EKST DI/O
MODUL 2

98.05 EKST DI/O
MODUL 3

STD MODBUS
ACS 600 kommunikation med en Modbusstyring via Standard Modbus
link. Se ogsa parameter Gruppe 52 Standard Modbus.

KUNDETILP

ACS 600 kan styres via to kommunikationsinterfaces samtidig. Aktiv
styrekilde skal defineres med patameter 90.04 MAIN DS SOURCE og
90.05 AUX DS SRCE.

Indstil til JA hvis ekstern digitalindgang-/udgangsmodul 1 (NDIO;
option) er installeret. Indstil modulnodenummeret til 2 (se
modulmanualen for vejledning).

JA
Kommunikation mellem drev og NDIO modul 1 aktiv.

Digitalindgang 1 af NDIO modul 1 erstatter standarddigitalindgang DI1.
Digitalindgang 2 af NDIO modul 1 erstatter standarddigitalindgang DI2.
Releeudgang 1 af NDIO modul 1 indikerer drevstatus DRIFTSKLAR.
Releeudgang 2 af NDIO modul 1 indikerer drevstatus DRIFT.

NEJ
Kommunikation mellem drev og NDIO modul 1inaktiv.

Indstil til JA hvis et andet NDIO modul (digitalindgang-/udgangsmodul
2) er installeret. Indstil modulnodenummeret til 3 (se modulmanualen
for vejledning).

JA
Kommunikation mellem drev og NDIO modul 2 aktiv.

Digitalindgang 1 af NDIO modul 2 erstatter standarddigitalindgang DI3.
Digitalindgang 2 af NDIO modul 2 erstatter standarddigitalindgang DI14.
Releeudgang 1 af NDIO modul 2 indikerer drevstatus FEJL.
Releeudgang 2 af NDIO modul 2 indikerer drevstatus ADVARSEL.

NEJ
Kommunikation mellem drev og NDIO modul 2 inaktiv.

Indstil til JA hvis et tredie NDIO modul (digitalindgang-/udgangsmodul
3) er installeret. Indstil modulnodenummeret til 4 (se modulmanualen
for vejledning).

JA
Kommunikation mellem drev og NDIO modul 3 aktiv.

Digitalindgang 1 af NDIO modul 3 erstatter standarddigitalindgang DI5.
Digitalindgang 2 af NDIO modul 3 erstatter standarddigitalindgang DI6.
Releeudgang 1 af NDIO modul 3 indikerer drevstatus REF 2 VALG.
Releeudgang 2 af NDIO modul 3 indikerer drevstatus VED HAST.

NEJ
Kommunikation mellem drev og NDIO modul 3 inaktiv.
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98.06 EKST Al/O MODUL  Parameteren aktiverer kommunikationen til et analogt input/output pa
optionsudvidelsesmodul, NAIO.

BEMZAERK: Inden ACS 600 parametrene indstilles, skal det sikres, at
NAIO modulets hardwareindstillinger er korrekte (DIP switches):

¢ NAIO modul-node-nummmer er indstillet til 5.
* Valg af inputsignaltype matcher de aktuelle signaler (mA/V).

e For type NAIO-03 modul skal valg af driftsmode matche input
signalerne (unipolar/bipolar).

For omlgbsretninger henvises til Installation and Start-up Guide for
NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (EN code: 3AFY 58919730).

For information om NAIO modul med ACS 600 Standard
Applikationprogram, henvises ogsa til Appendiks D — Analog
Uadvidelsemodul NAIO.

NEJ
Ingen kommunikation mellem drevet og NAIO modulet.

UNIPOLAR; BIPOLAR; UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG;
Hver af ovennaevnte indstillinger aktiverer kommunikation mellem det
analoge udvidelsemodul og drevet.

e Veelg parameterveerdien UNIPOLAR eller UNIPOLAR PRG hvis
NAIO modulet skal arbejde unipolar.

e Veelg BIPOLAR eller BIPOLAR PRG hvis NAIO modulet skal
arbejde bipolar.

Modul indgange

Nar NAIO modulet anvendes, leeser ACS 600 standard applikations-
programmet de analoge inputs enten via modulets terminaler eller via
terminalerne pa standard I/O styrekortet, NIOC. Se nedenstaende

tabel.
Rﬁf?oén::sﬁ:?";g ?/fAIEi(ISdg; K Terminal hvor signalet afleeses
Al Al1 p& NIOC
Al2 Al1 pa NAIO
Al3 Al2 p4 NAIO
AI1/JOYST Al2 pa NAIO
Al2/JOYST Al1 p& NAIO

') Det samme gaelder for ekstern reference REF 2 (se 11.06 EKS REF2 VALG (0))
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Modul udgange

Nar NAIO modulet anvendes, skriver ACS 600 standard applikations-
programmet de valgte analoge veerdier enten via NAIO modulets
terminaler eller/og via terminalerne pa standard I/O styrekortet, NIOC.
Hvilke terminaler, der er aktive, athanger af indstillingen af NAIO
mode-indstillingen som vist i nedenstaende tabel.

Analogue Output NAIO Mode Valg Terminal hvortil

Veerdivalg (98.06 Al/O EXT MODULE) veerdien skrives
15.01 ANALOG UNIPOLAR; BIPOLAR AO1 pa NAIO
UDGANG1 (O) UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO1 pa NIOC
15.06 ANALOG UNIPOLAR; BIPOLAR AO2 pa NAIO
UDGANG2 (O) UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO2 pa NIOC
96.01 EKST AO1" | UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO1 pa NAIO
96.06 EKST AO2" | UNIPOLAR PRG; BIPOLAR PRG AO2 pa NAIO

) Kun synlig med 98.06 EKST Al(O MODUL indstillet til UNIPOLAR PRG; BIPOLAR

PRG.
98.07 KOMM PROFIL  Denne parameter er kun synlig efter aktivering af et fieldbusadapter-

modul med parameter 98.02 KOMM. MODUL LINK.
Denne parameter definerer den profil, som kommunikationen med
fieldbusen eller en anden ACS 600 er baseret pa.
ABB DRIVES
Standardprofilen i ACS 600 applikationsprogram version 5.0 og senere.
CSA 2.8/3.0
Kommunikationsprofil anvendt i ACS 600 applikationsprogram version
2.8x og 3.x.

6-76 Programmeringsmanual



Kapitel 7 — Fejlfinding

A

Fejlfinding

Nulstilling af fejl

A

ADVARSEL! Alle elektriske installationer og vedligeholdelsesarbejde,
der er beskrevet i dette kapitel, bar kun udfgre af en kvalificeret
elektriker. Sikkerhedsinstruktionerne pa forste side i denne manual og
den pageeldende hardware-manual skal felges.

ACS 600 er udstyret med avancerede beskyttelsesfunktioner, der
kontinuerligt beskytter omformeren mod beskadigelse og stilstandstid
pa grund af fejlagtige driftstilstande og elektrisk og mekanisk
funktionssvigt.

| dette kapitel beskrives ACS 600 fejlfindingsproceduren med
styrepanelet.

Alle advarsels- og fejimeddelelser vises i tabeller nedenfor med
oplysning om arsag og lgsning i hvert tilfeelde. De fleste advarsels- og
fejltilstande kan findes og afhjaelpes med disse oplysninger. Hvis ikke,
skal du kontakte en ABB servicetekniker.

BEMAERK! Gor ikke forseg pa maling, udskiftning af dele eller anden
servicering, der ikke er beskrevet i denne manual. Sddanne handlinger
vil annullere garantien, bringe korrekt drift i fare og foroge stilstands-
tiden og udgifterne.

Advarselsmeddelelsen forsvinder, nar der trykkes pa en vilkarlig tast pa
styrepanelet Advarslen vises igen et minut senere, hvis tilstanden er
uaendret. Hvis frekvensomformeren drives med styrepanelet frakoblet,
indikerer den rgde LED pa styrepanelets monteringsplatform en
fejltilstand.

Yderligere oplysninger om indstilling af programmerbare advarsels- og
fejlmeddelelser findes i Kapitel 6 — Parametre.

En aktiv fejl kan nulstilles, enten ved at trykke pa tasten RESET pa
panelet, via digitalindgang eller fieldbus, eller ved for en tid at sla
speendingen fra. Nar fejlen er fijernet, kan motoren startes.

ADVARSEL! Hvis en ekstern kilde til startkommando er valgt og den er
indkoblet, vil ACS 600 (med standardapplikationsprogram) starte
straks efter fejlreset. (Hvis fejlen ikke er fjernet, vil ACS 600 udkoble
igen).
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Fejlhistorik

Nar en fejl opdages, lagres den i fejlhistoriken. De seneste fejl og

advarsler lagres med tidspunktet for fejlens opdagelse.

ADVARSEL! Efter fejlreset starter drevet, hvis startsignalet er
aktiveret. For reset skal det eksterne startsignal slaes fra, eller det skal
kontrolleres, at det er sikkert at starte.

Fejlhistoriken kan ses ved at trykke pa @ eller @ i Aktuel Signal

Display Status. Der kan rulles i fejlhistoriken med

fejlhistoriken ved at trykke pa
ved at trykke pa RESET.

Fejl- og

advarselsmeddelelser

og . Forlad

eller (). Fejlhistoriken kan slettes

Tabellerne nedenfor viser advarsels- og fejlmeddelelser.

Tabel 7-1 De advarselsmeddelelser, der genereres af drevets firmware.

ADVARSEL

ARSAG

HVAD SKAL GORES

ACS 600 TEMP

ACS 600 indre temperatur er for hgj. Der gives en
advarsel, hvis omformerens temperatur
overstiger 115 °C.

Kontroller de omgivende forhold.

Kontroller luftstramning og ventilationsforhold.
Kontroller kelepladens lameller for
stavophobning.

Kontroller motoreffekt i forhold til omformereffekt.

Al<MIN FUNKTION

(programmerbar
fejlfunktion 30.01)

Et analogt styresignal er under den tilladte
minimumveerdi Dette kan forarsages af ukorrekt
signalniveau eller fejl i styrekablerne.

Kontroller at det analoge styresignalniveau er
korrekt.

Kontroller styrekablerne.

Kontroller fejlfunktionsparametrene

Al < MIN FUNKTION.

PANELFEJL
(programmerbar
fejlfunktion 30.02)

Et styrepanel, der er valgt som aktivt styrested for
ACS 600 kommunikerer ikke laengere.

Kontroller at panelet er tilsluttet det rigtige stik (se
tilherende hardware manual).

Kontroller konnektor pa styrepanelet. Seet
styrepanelet tilbage pa monteringsplatformen.
Kontroller fejlfunktionsparametrene for
PANELFEJL.

MOTOR TEMP
(programmerbar

fejlfunktion 30.04) ...

Motortemperaturen er for hgj (eller synes at veere
for hgj). Dette kan forarsages af for hgj
belastning, utilstraekkelig motoreffekt,

Kontroller motorens nominelle omlgbstal,
belastning og keling. Kontroller opstartsdata.
Kontroller fejlfunktionsparametrene for MOTOR

30.10) utilstreekkelig kaling eller forkerte opstartdata. TEMP.
TERMISTOR Termisk motorbeskyttelse valgt som Kontroller motorens nominelle omlgbstal og
(programmerbar TERMISTOR og temperaturen er for hgij. belastning.

fejlfunktion 30.04) ...

30.05)

Kontroller opstartsdata.
Kontroller termistorforbindelser for digitalindgang
DI6 pa NIOC-kortet.

MOTOR BLOKER
(programmerbar
fejlfunktion 30.10)

Motoren kerer i blokeringsomradet. Dette kan
veere forarsaget af for hgj belastning eller
utilstreekkelig motoreffekt.

Kontroller motorbelastningen og ACS 600
nominelle effekt. Kontroller
fejlfunktionsparametrene for MOTOR BLOKER.
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ADVARSEL ARSAG HVAD SKAL GORES
KOMM MODUL Cyklisk kommunication mellem ACS 600 og Kontroller kommunikatiosnmodulets status. Se
(programmerbar fieldbus/ACS 600 Master forsvinder. Appendiks C — Fieldbusstyring eller den til-

fejifunktion)

hgrende fieldbusadaptermanual.

Kontroller parameterindstillingerne:

- Gruppe 51 (for CHO fieldbus adapter), eller

- Gruppe 52 (for standard Modbus Link).
Kontroller kabelforbindelser.

Kontroller om busmasteren ikke kommunikerer
eller ikke er konfigureret.

UNDERLAST
(programmerbar
fejlfunktion 30.13)

Motorlasten er for lav. Dette kan veere forarsaget
af en udlgsningsmekanisme i det drevne udstyr.

Kontroller det drevne udstyr for eventuelle
problemer.

Kontroller fejlfunktionsparametrene for
UNDERLAST.

ENCODER Kommunikationsfejl mellem pulsencoderen og  |Kontroller pulsencoderen og dens kabler,
NTAC-modulet eller mellem NTAC-modulet og NTAC-modulet, indstillingerne i parametergruppe
ACS 600. 50 og de firberoptiske forbindelser pA NAMC
kanal CH1.
IDNR ANDRET Drevets ID-nummer er blevet eendret fra 1 i Valg |Ga til Valg af drev status ved at trykke pa DRIVE
af drev status (aendringen vises ikke i displayet). |for at eendre andre ID-nummeret tilbage til 1.
Tryk pd ENTER. Indstil ID-nummeret til 1.
Tryk pd ENTER.
MAKRO ANDRET Makro gendannes eller brugermakro bliver gemt. | Vent.
MGL ID MAGN Motoridentifikation er nadvendig. Denne advarsel |For at starte ID-magnetiseringen:

hgrer til den normale opstartsprocedure. Drevet
forventer, at brugeren vaelger, hvordan
motoridentifikationen skal udferes: Ved ID-
magnetisering eller ved ID- test.

Tryk pa Start-tasten.

For at starte ID-test proceduren:

Veelg type af ID-test

(Se parameter 99.10 MOTOR ID TEST).

TEST AF MAGN

Motoridentifikationsmagnetisering er slaet til.
Denne advarsel horer til den normale
opstartsprocedure.

Vent til drevet indikerer, at motoridentifikationen
er afsluttet.

ID FARDIG ACS 600 har udfgrt motor-ID-magnetiseringen  |Fortseetter drift af drevet.
og er klar til drift. Denne advarsel hgrer til den
normale opstartsprocedure.
ID RUN VALGT Motoridentifikationstest er valgt, og drevet er klar | Tryk pa& Start-tasten for at starte ID-testen.
til at starte ID-testen. Denne advarsel hgrer til
ID-test proceduren.
MOT STARTER Motoridentifikationstesten starter. Denne Vent til drevet indikerer, at motoridentifikationen
advarsel hgrer til ID-test proceduren. er afsluttet.
ID RUN Motoridentifikationstest er slaet til. Vent til drevet indikerer, at identifikationstesten er
afsluttet.
ID DONE ACS 600 har gennemfgrt identifikationskerslen  |Fortseet karsel med drevet.

og er klar til drift. Advarslen harer til ID Run
proceduren.
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Tabel 7-2 De advarselsmeddelelser, der genereres af styrepanelets firmware.

ADVARSEL

ARSAG

HVAD SKAL GORES

SKRIVNING IKKE
MULIG
PARAMETER-
INDSTILLING IKKE
MULIG

Visse parametre tillader ikke eendringer mens
motoren er i drift. Hvis dette forsgges accepteres
ingen eendringer, og der vises en advarsel.

Parameterlas er slaet til.

Stop motoren og eendre derefter parameter-
veerdi.

Abn parameterlasen (se parameter 16.02
PARAMETER LAS).

FEJL VED
UDLZESNING

Fejl i panelets udlaesningsfunktion. Ingen data
blev kopieret fra panelet til ACS 600.

Kontroller at panelet er i lokal mode.
Forsag igen (der kan veere forstyrrelser pa linket).
Kontakt en repraesentant for ABB.

FEJL | INDLAESNING

Fejl i panelets indlaesningsfunktion. Ingen data
blev kopieret fra ACS 600 til panelet.

Forsag igen (der kan veere forstyrrelser pa linket).
Kontakt en repraesentant for ABB.

IKKE INDLAEST
UDL/ESNING IKKE
MULIG

Der blev ikke udfert nogen indlaesning.

Udfer indleesningen for udleesning. Se Kapitel 2 —
Oversigt over ACS 600 programmering og CDP
312 styrepanel.

DREV EJ
KOMPATIBELT
UDLZSNING IKKE
MULIG

Programversion i panelet og i ACS 600 er
forskellige. Det er ikke muligt at kopiere data fra
panelet til ACS 600.

Kontroller programversionerne (se parameter
Gruppe 33 Information).

DREV | DRIFT
UDLZSNING IKKE
MULIG

Udleesning er ikke mulig, mens motoren er i drift.

Stop motoren. Udfer udlaesningen.

INGEN FRIE
ID-NUMRE ID-NR
INDSTILLING IKKE
MULIG

Panel Link omfatter allerede 31 stationer.

Fjern endnu en station fra linken for at frigore et
ID-nummer.

INGEN KOM-
MUNIKATION (X)

Der er et kabelproblem eller en hardware-fejl pa
Panel Link.

(4) = Paneltypen er ikke kompatibel med
versionen af applikationsprogrammet. CDP 312
panelet kommunikerer ikke med standard-
applikationsprogrammet (ACS) versions 3.x eller
tidligere. CDP 311 panelet kommunikerer ikke
med standardapplikationsprogrammet (ACS)
versions 5.x eller senere.

Kontroller forbindelserne til Panel Link.
Tryk pa RESET-tasten. Det kan tage op til et halvt
minut at resette panelet, vent venligst.

Kontroller forbindelserne til Panel Link.

Tryk p4 RESET-tasten. Det kan tage op til et halvt
minut at resette panelet, vent venligst.

Kontroller paneltypen og versionen af
applikationsprogrammet. Paneltypen er trykt pa
panelets deeksel. Versionen af applikations-
programmet er lagret i parameter 33.02 APPL
SW VERSION.
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Tabel 7-3 De fejlmeddelelser, der genereres af drevets firmware.

FEJL

ARSAG

HVAD SKAL GORES

ACS 600 TEMP

ACS 600 indre temperatur er for hg;j.
Udkoblingsniveauet for omformermodulets
temperatur er 125 °C.

Kontroller de omgivende forhold.

Kontroller luftstramning og ventilationsforhold.
Kontroller kalepladens lameller for
stavophobning.

Kontroller motoreffekt i forhold til omformereffekt.

OVERSTROM*)

Udgangsstremmen er for hgj. Softwarens
overspaendingsudkoblingsgreense er 3,5 - lopg.

Kontroller motorbelastningen.

Kontroller accelerationstiden.

kontroller motor og motorkabel (herunder
fasning).

Kontroller at der ikke findes korrigerings-
kondensatorer til effektfaktor eller
overspaendingsafledere i motorkablet.
Kontroller encoderkablet (herunder fasning).

SHORT CIRC*

Der er en kortslutning i motorkablet (kablerne)
eller motoren.

Omformerens udgangsbro er fejlbehaeftet.

Kontroller motoren og motorkablet.
Kontroller at der ikke findes korrigerings-
kondensatorer til effektfaktor eller
overspeaendingsafledere i motorkablet.

Kontakt et ABB salgskontor.

PPCC LINK* Den fiberoptiske link til NINT-kortet er Kontroller de fiberoptiske kabler, der er tilsluttet
fejlbehaeftet. strompladerne.
DC OVERSP DC mellemkredsspaendingen er for hg;. Kontroller at overspaendingsstyringen er slaet til

Udkoblingsgraensen for DC overspeending er 1,3
- Uimax> hvor Uynax er maksimumveerdien af
netspeendingsomradet. For 400 V omformere,
Uimax €r 415 V. For 500 V omformere, U;nax €F
500 V. Den faktiske spaending i mellemkredsen,
der svarer til netspaendingens udkoblingsniveau
er 728 V d.c. for 400 V omformere og 877 V d.c.
for 500 V omformere.

(parameter 20.05).

Kontroller nettet for statisk eller forbigaende
overspeending.

Kontroller bremsechopper og -modstand (hvis
anvendt).

Kontroller decelerationstiden.

Brug funktionen stopper ved udlgb (hvis
relevant).

Eftermonter bremsechopper og
bremsemodstand pa frekvensomformeren.

MGL NETFASE

DC mellemkredsspaendingen svinger. Dette kan
veere fordrsaget af en manglende netfase, et
spreengt sikring eller en intern fejl i en
ensretterbro.

Udkobling sker nar DC pulsationsspaendingen er
13 procent af DC speaendingen.

Kontroller netsikringerne.
Kontroller om der findes en ubalance i
netforsyningen.

DC UNDERSP

DC mellemkredsspaendingen er utilstraekkelig.
Dette kan veere forarsaget af en manglende
netfase, et spraengt sikring eller en intern fejl i en
ensretterbro.

Udkoblingsgraensen for DC underspaending er
0,65 - Uymin, hvor Uymin er netspaendings-
omradets minimumveerdi. For 400 V og 500 V
omformere, Uynin er 380 V. Den faktiske
spaending i mellemkredsen, der svarer til
netspaendingens udkoblingsniveau er 334 V d.c.

Kontroller netforsyning og sikringer.

Programmeringsmanual
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FEJL ARSAG HVAD SKAL GORES
OVERFREK Motoren drejer hurtigere rundt end den hgjst Kontroller indstillingerne for minimum-/
tilladte hastighed. Dette kan veere forarsaget af |maksimumhastighed.
en ukorrekt indstillet minimum-/ Kontroller om motorbremsemomentet er
maksimumbhastighed, utilstraekkelig tilstreekkelig.
bremsemoment eller eendringer i belastningen  |Kontroller momentstyringens anvendelighed.
ved brug af momentreference. Kontroller behovet for bremsechopper og
-modstand(e).
Udkoblingsniveauet er 40 Hz over den absolutte
maksimumhastighed i driftsomradet (DTC styring
er aktiv) eller frekvensgreensen (Skalarstyring er
aktiv). Driftsomradets greenser indstilles med
parametrene 20.01 og 20.02 (DTC styring aktiv)
eller 20.07 og 20.08 (Skalarstyring aktiv).
START INHIBIT Valgfri startinhibitor-hardware er aktiveret. Kontroller startinhibitorkredsen (NGPS-kort).
JORDFEJL¥ Belastningen i det indgédende netsystem er ude |Kontroller motoren.
(programmerbar af balance. Dette kan veere forarsaget af en fejl i |Kontroller motorkablet.

fejlfunktion 30.17)
(ACC: 30.11))

motoren, motorkablet eller et internt
funktionssvigt.

Kontroller at der ikke findes korrigerings-
kondensatorer til effektfaktor eller
overspandingsafledere i motorkablet.

Al<MIN FUNKTION
(programmerbar
fejlfunktion 30.01)

Et analogt styresignal er under den tilladte
minimumveerdi Dette kan forarsages af ukorrekt
signalniveau eller fejl i styrekablerne.

Kontroller at det analoge styresignalniveau er
korrekt.

Kontroller styrekablerne.

Kontroller Al < MIN FUNKTION
fejlfunktionsparametrene.

PANELFEJL
(programmerbar
fejlfunktion 30.02)

Et styrepanel eller Drives Window, der er valgt
som aktivt styrested for ACS 600 kommunikerer
ikke leengere.

Kontroller at panelet er tilsluttet det rigtige stik (se
tilhgrende hardwaremanual).

Kontroller konnektor pa styrepanelet.

Seet styrepanelet tilbage pa
monteringsplatformen.

Kontroller fejlfunktionsparametrene for
PANELFEJL.

Kontroller tilslutningen af Drives Window.

EKSTERN FEJL
(programmerbar
fejlfunktion 30.03)

Der er en fejl i en af de eksterne enheder. (Denne
information konfigureres via en af de
programmerbare digitale indgange).

Kontroller eksterne enheder for fejl.
Kontroller parameter 30.03 EKSTERN FEJL.

MOTOR TEMP
(programmerbar

fejlfunktion 30.04) ...

Motortemperaturen er for hgj (eller synes at veere
for hgj). Dette kan forarsages af for hgj
belastning, utilstraekkelig motoreffekt,

Kontroller motorens nominelle omlgbstal og
belastning.
Kontroller opstartsdata.

30.09) utilstreekkelig kaling eller forkerte opstartdata. Kontroller fejlfunktionsparametrene for MOTOR
TEMP.

TERMISTOR Termisk motorbeskyttelse valgt som Kontroller motorens nominelle omlgbstal og

(programmerbar TERMISTOR og temperaturen er for hgj. belastning. Kontroller opstartsdata. Kontroller

fejlfunktion 30.04) ...

30.05)

termistorforbindelser for digitalindgang DI6.
Kontroller termistorkabler.
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FEJL ARSAG HVAD SKAL GORES
I/O KOMM Der opstod en kommunikationsfejl pa NAMC- Kontroller de fiberoptiske kablers forbindelse pa
kortet, kanal CH1. NAMC kanal CH1.
Kontroller alle I/O moduler (hvis de findes), der er
forbundet til kanal CH1.
Elektromagnetisk interferens. Kontroller at udstyret er korrekt jordet.
Kontroller om der findes komponenter med hgj
Der er en intern fejl p& NIOC-kortet. emission i neerheden.
Udskift NIOC-kortet.
OMGIV TEMP 1/O styrekortets temperatur er lavere end -5...0 |Kontroller luftstremning og ventilationsforhold.

°C eller overstiger +73...82 °C.

BRUGER MAKRO

Der findes ingen gemt brugermakro, eller filen er
beskadiget.

Genskab brugermakroen.

MOTOR BLOKER
(programmerbar

fejlfunktion 30.10) ...

Motoren kerer i blokeringsomradet. Dette kan
veere forarsaget af for hgj belastning eller
utilstreekkelig motoreffekt.

Kontroller motorbelastningen og ACS 600
nominelle effekt.
Kontroller fejlfunktionsparametrene for MOTOR

30.12) BLOKER.

INGEN M-DATA Der gives ingen motordata, eller motordata Kontroller de motordata, der gives af
svarer ikke til omformerdata. parametrene 99.04... 99.09.

UNDERLAST Motorlasten er for lav. Dette kan veere forarsaget |Kontroller det drevne udstyr for eventuelle

(programmerbar af en udlgsningsmekanisme i det drevne udstyr. |problemer.

fejlfunktion 30.13) ...

Kontroller fejlfunktionsparametrene for

30.15) UNDERLAST.
ID RUN FEJL Motoridentifikationstesten blev ikke afsluttet Kontroller maksimumhastigheden (parameter
korrekt. 20.02). Den bgr veere mindst 80% af motorens
nominelle hastighed (parameter 99.08).
MOTORFASE En af motorfaserne er forvundet. dette kan veere |Kontroller motor og motorkabel.
(programmerbar forarsaget af en fejl i motoren, motorkablet, et Kontroller termisk relae (hvis anvendt).

fejlfunktion 30.16)
(ACC: 30.10))

termisk relae (hvis anvendt) eller en intern fejl.

Kontroller fejlfunktionsparametrene for
MOTORFASE. Deaktiver denne beskyttelse.

KOMM MODUL
(programmerbar
fejlfunktion)

Cyklisk kommunication med ACS 600 og
fieldbus/ACS 600 Master forsvinder.

Kontroller kommunikatiosnmodulets status. Se
Appendiks C — Fieldbusstyring eller den til-
hgrende fieldbusadaptermanual.

Kontroller parameterindstillingerne:

- Gruppe 51 (for CHO fieldbus adapter), eller

- Gruppe 52 (for standard Modbus Link).
Kontroller kabelforbindelser.

Kontroller om busmasteren ikke kommunikerer
eller ikke er konfigureret.

NET CONV

Fejl pa indgangsconverter.

Panelet flyttes fra styrekortet for motorinverter til
styrekortet for netinverter.

Se manual for netinvereter for yderligere
fejlbeskrivelse.

Programmeringsmanual



Kapitel 7 — Fejlfinding

FEJL ARSAG HVAD SKAL GORES

SC (INU 1)*) Kortslutning i invertermodulet, som bestar af Kontroller motor og motorkabel.

SC (INU 2) flere, parallelle invertermoduler. Nummer Kontroller effekthalvlederne (IGBT power plates) i

SC (INU 3) refererer til fejlramt invertermodul. invertermodulet. (INU 1 betyder invertermodul 1

SC (INU 4) etc.).
Fejl ved NINT kortets fiberoptiske tilslutning (i Kontroller forbindelsen fra invertermodulets
invertermodulet, som bestar af flere, parallelle  |hovedindgangskort, NINT til PPCC Branching
invertermoduler). Nummer refererer til fejlramt Unit, NPBU. (Invertermodul 1 er tilsluttet NPBU
invertermodul. CH1 etc.)

CURR MEAS Fejl ved stramtransformer i udgangs- Kontroller stramtransformerne, som er tilsluttet
strammalekredsen. hoved- interface kortet, NINT.

*) Yderligere information for store frekvensomformere med parallelle vekselrettere kan ses i fejlord 3.12
INT FAULT INFO (se Appendiks C — Fieldbusstyring)
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Appendiks A — Komplet parameterliste

Tabellerne i dette appendiks oplister alle ACS 600 aktuelle signaler og
parametre samt alternative indstillinger af disse.

Numrene i parantes () angiver i kollonnen for omrade/enhed og
alternative indstillinger viser den numeriske aekvivalent for fieldbus.

Bemaerkning for Interbus-S (NIBA-01 modul) brugere: Parameter-
indeks svarer til ((Drevparameter Nr.) « 100 + 12288) konverteret til
hexadecimal. Eksempel: Indeks for drevparameter 13.09 er

1309 + 12288 = 13597 = 351Dh.

Tabel A-1 Gruppe 1 Aktuelle signaler.

—_— 2]
Omrader 2.88 2z .
. mrade/Enhed e R . .
Nr. Signal Kort navn () Fieldbus akvivalent |.o|. = ‘__ﬁ 3 25 Fieldbus skalering
g+32= =3¢
o < o )
~ =
1.01 PROCESHASTIGHED P HAST NEJ; rpm;%; m/s 1 40101 -100 = -100%
100 = 100%
af veerdien defineret i par. 20.2
(DTC Mode) eller par. 20.8
(SCALAR Mode)
1.02 HAST HAST rpm 2 40102 -20000 = -100%
20000 = 100%
1.03 FREKVENS FREK Hz 3 40103 -100 = -1 Hz
100 =1Hz
1.04 | STROM STROM A 4 40104 | 10=1A
1.05 MOMENT MOMENT % 5 40105 -10000 = -100%

10000 = 100%
af nominel motor moment

1.06 EFFEKT EFFEKT % 6 40106 0=0%
10000 = 100%
af nominel motor effekt

1.07 | DC BUS SPANDING V DCSPAND | V 40107 | 1=1V

1.08 NETSPANDING NETSPAND | V 8 40108 1=1V

1.09 | UDG SPANDING UDG.SPA \% 9 40109 | 1=1V

1.10 ACS600 TEMP ACS TEMP C 10 40110 1=1°C

1.11 EKSTERN REF 1 EXT REF1 rpm 11 40111 1=1rpm

1.12 EKSTERN REF 2 EKS REF2 % 12 40112 0=0%
10000 = 100%
af motors max. hastighed /
nominel moment / max.
procesreference (afhaengig af
den valgte ACS 600 macro)

1.13 STYRESTED STY STED (1,2) LOKAL; (3) EKSH1; (4) EKS2 13 40113 (se Omrade/enhed)

1.14 DRIFT-TIMETALLER D-TIMER h 14 40114 1=1h

1.15 KILOWATT-TIMER KW-TIMER kWh 15 40115 1 =100 kWh

1.16 APP-BLOK UDSIGNAL APP-UDG % 16 40116 0=0%
10000 = 100%

1.17 DI6-1 STATUS DI6-1 17 40117

1.18 A1 [V] A1 [V] \" 18 40118 0.001 =1V

1.19 Al2 [mA] Al2 [mA] mA 19 40119 1=0.001 mA
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—— ]
Omrade/Enhed §“§§ L
. mrade/Enhe L c R . .
Nr. Signal Kort navn () Fieldbus akvivalent 3 = : E 3 25 Fieldbus skalering
T oo =l = oo
o < o (<]
~ =
1.20 Al3 [mA] Al3 [mA] mA 20 40120 1=0.001 mA
1.21 RO1-3 STATUS RO3-1 21 40121
1.22 AO1 [mA] AO1 [mA] mA 22 40122 1=0.01 mA
123 | AO2[mA] AO2 [mA] mA 23 40123 | 1=0.01mA
1.24 | AKTUEL VARDI 1 AKT VAR1 % 24 40124 | 0=0%
10000 = 100%
1.25 AKTUEL VARDI 2 AKTVAR2 % 25 40125 0=0%
10000 = 100%
1.26 PID-AFVIGELSE PID AFV % 26 40126 -10000 = -100%
10000 = 100%
1.27 | APPLIKATIONSMAKRO MAKRO (1) FABRIK; (2) HAND/AUTO; 27 40127 (se Omrade/enhed)
(3) PID-REGULER,;
(4) MOM-REGULER;
(5) SEKV-REGULER;
(6) BRUGER 1 LAS;
(7) BRUGER 2 LAS
1.28 EXT AO1 [mA] EXT AO1 mA 28 40128 1=0.001 mA
1.29 EXT AO2 [mA] EXT AO2 mA 29 40129 1=0.001 mA
1.30 PP 1 TEMP PP 1 TEM °C 30 40130 1=1°C
1.31 PP 2 TEMP PP 2 TEM °C 31 40131 1=1°C
1.32 PP 3 TEMP PP 3 TEM °C 32 40132 1=1°C
1.33 PP 4 TEMP PP 4 TEM °C 33 40133 1=1°C

Tabel A-2 Gruppe 2 aktuelle signaler til overvagning af hastighed og momentreference.

»n
w ==
2:58 23 ¢
[=)
Nr. Signal Kort navn eréde/Enhed e =9= ] E = Fieldbus skalering
() Fieldbus aekvivalent Of=w|l 028
T as =l = s o
o < [<]
-~
=
2.01 HAST REF 2 EKSTERN % 51 40201 0=0%
REF 2 20000 = 100%
f mot bsolutt ks.
202 | HAST REF 3 EKSTERN | % 52 | 40202 | oo oS apsolutie maks
hastighed
REF 3
2.09 HAST REF 2 EKSTERN % 59 40209 0=0%
REF 2 10000 = 100%
f inel mot: t
2.10 HAST REF 3 EKSTERN % 60 40210 at nominel motor momen
REF 3
2.13 HAST REF T BRUGT R % 63 40213
217 HAST EST HAST ES % 67 40217 0=0%
20000 = 100%
af motorens absolutte maks.
hastighed
2.18 | HAST MALT HAST MALT | rpm 68 40218 | 0=0%
20000 = 100 %
af motorens absolut max.
hastighed
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Tabel A-3 Gruppe 3 Aktuelle signaler for fieldbuskommunikation (hvert signal er et 16 bit dataord).

- 2]
omradef 8.28 u=.
. mrade/Enhed 2ce anS . .
Nr. Signal Kort navn () Fieldbus askvivalent 3 P ‘__E 3 25 Fieldbus skalering
£*3s| =3+
o < o ]
~ =
3.01 HOVED STYREORD HVD ORD 0 ... 65535 (Decimal) 76 40301
3.02 HOVED STATUSORD HVD 0 ... 65535 (Decimal) 77 40302
ST.ORD
3.03 HJALPE STATUSORD HJ ST.ORD 0 ... 65535 (Decimal) 78 40303
3.04 GRANSEORD 1 GR ORD1 0 ... 65535 (Decimal) 79 40304
- Indholdet af disse dataord er
3.05 FEJLORD 1 FL ORD1 0 ... 65535 (Decimal) 80 40305 forklaret detaljeret i Appendiks C-
3.06 | FEJLORD 2 FL ORD2 0 ... 65535 (Decimal) 81 40306 | Fieldbusstyring.
3.07 SYSTEMFEJL SYS FLT 0 ... 65535 (Decimal) 82 40307
3.08 ALARMORD 1 ALARM O 1 0 ... 65535 (Decimal) 83 40308
3.09 ALARMORD 2 ALARM O 2 0 ... 65535 (Decimal) 84 40309
3.12 INT FEJL INFO INT FEJL 0 ... 65535 (Decimal) 87 40312
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Tabel A-4 Parameterindstillinger.

—— 2]
3.88 va.
Alternativ indstilling =2cQ ansS . .
Parameter () Fieldbus skvivalent |.o|. = ‘__ﬁ 3 25 Fieldbus skalering
b oS = = s o
a <T ]
=
99 OPSTARTSDATA
99.01 SPROG (0) ENGLISH; (1) ENGLISH(AM); (2) DEUTSCH; 1926 49901 (se Alternativ indstilling)
(3) ITALIANO; (4) ESPANOL; (5) PORTUGUES;
(6) NEDERLANDS; (7) FRANCAIS; (8) DANSK;
(9) SUOMI; (10) SVENSKA
99.02 APPLIKATIONSMAKRO (1) FABRIK; (2) HAND/AUTO; (3) PID-REGULER,; 1927 49902 (se Alternativ indstilling)
(4) MOM-REGULER; .
(5) SEKV-REGULER,; (6) BRUGER 1 LAS;
(7) BRUGER 1 GEM;
(8) BRUGER 2 LAS; (9) BRUGER 2 GEM
99.03 OPRINDELIG APP (0) NEJ; (1) JA 1928 49903 (se Alternativ indstilling)
99.04 MOTOR CTRL MODE (0) DTC; (1) SKALAR 1929 49904 (se Alternativ indstilling)
99.05 MOT NOM SPANDING 1/2 - Uyaf ACS 600 ... 2 - 2 * UN for ACS 600 (stemplet pa 1930 49905 1=1V
motortypeskilte)
99.06 MOT NOM STROM 1/6 - Lysaf ACS 600 ... 2 - 2 * Ihd for ACS 600 (stemplet pa 1931 49906 0.1=1A
motortypeskilte)
99.07 MOT NOM FREK 8 Hz ... 300 Hz (stemplet pa motortypeskilte) 1932 49907 1=0.01 Hz
99.08 MOT NOM HAST 1 rpm ... 18 000 rpm (stemplet p& motortypeskilte) 1933 49908 1=1rpm
99.09 MOT NOM EFFEKT 0 kW ... 9000 kW (stemplet pa motortypeskilte) 1934 49909 1=1kW
99.10 MOTOR ID TEST (1) NEJ; (2) STANDARD; (3) REDUCERET 1935 49910 (se Alternativ indstilling)
10 START/STOP/RET
10.01 EKS1 STRT/STP/RET (1) IKKE VALGT; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI1P.2P; (5) DI1A,2P3; 101 41001 (se Alternativ indstilling)
(6) DI1P,2P,3P; (7) DI6; (8) DI6,5; (9) PANEL;
(10) KOMM. MODUL
10.02 EKS2 STRT/STP/RET (1) IKKE VALGT; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI1P.2P; (5) DI1A,2P3; 102 41002 (se Alternativ indstilling)
(6) DI1P,2P,3P; (7) DI6; (8) DI6,5; (9) PANEL;
(10) KOMM. MODUL
10.03 OMLOBSRETNING (1) FORLANS; (2) BAGLANS; (3) VALGES 103 41003 (se Alternativ indstilling)
11 REFERENCEVALG
11.01 PANEL REF VALG (1) REF1(rpm); (2) REF2(%) 126 41101 (se Alternativ indstilling)
11.02 EKS1/EKS2 VALGT (1) DI1; (2) DI2; (3) DI3; (4) DI4; (5) DI5; (6) DI6; 127 41102 (se Alternativ indstilling)
(7) EKS1;(8) EKS2; (9) KOMM. MODUL
11.03 EKS REF1 VALGT (1) PANEL; (2) Al1; (3) Al2; (4) AI3; (5) AI1/JOYST; 128 41103 (se Alternativ indstilling)
(6) AI2/JOYST; (7) Al1+AI3; (8) Al2+AI3; (9) Al1-Al3;
(10) AI2-AI3; (11) AI1*AI3; (12) AI2*AI3; (13) MIN(AI1,AIB);
(14) MIN(AI2,AI3); (15) MAX(AI1,AI3); (16) MAX(AI2,Al3);
(17) DI3U,4D(R); (18) DI3U,4D; (19) DI5U,6D;
(20) KOMM. MODUL; (21) KOMMREF+AI1
11.04 EKS REF1 MINIMUM 0 ... 18000 rpm 129 41104 1=1rpm
11.05 EKS REF1 MAXIMUM 0 ... 18000 rpm 130 41105 1=1rpm
11.06 EKS REF2 VALGT (1) PANEL; (2) Al1; (3) Al2; (4) Al3; (5) AI1/JOYST; 131 41106 (se Alternativ indstilling)

(6) AI2/JOYST; (7) Al1+AI3; (8) Al2+AI3; (9) Al1-Al3;

(10) AI2-AI3; (11) AIT*AI3; (12) AI2*AI3; (13) MIN(AI1,AI3);
(14) MIN(AI2,AI3); (15) MAX(AI1,AI3); (16) MAX(AI2,AI3);
(17) DI3U,4D(R); (18) DI3U,4D; (19) DI5U,6D;

(20) KOMM. MODUL; (21) KOMMREF+AI1
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Appendiks A — Komplet parameterliste

—— [}
2.88 u=.
Alternativ indstilling Bec awntc . .
Parameter () Fieldbus akvivalent 3 = ?_‘E 3 25 Fieldbus skalering
T as =l = s o
a < ]
=
11.07 EKS REF2 MINIMUM 0% ... 100% 132 41107 0=0%
10000 = 100%
11.08 EKS REF2 MAXIMUM 0% ... 500% 133 41108 0=0%
5000 = 500%
12 KONSTANT HAST
12.01 KONST HAST VALG (1) IKKE VALGT; (2) DI1 (HAST1); (3) DI2 (HAST2); 151 41201 (se Alternativ indstilling)
(4) DI3 (HASTS3); (5) DI4 (HAST4); (6) DI5 (HASTS5);
(7) DI6 (HAST®); (8) DI1,2; (9) DI3,4; (10) DI5,6;
(11) DI1,2,3; (12) DI3,4,5; (13) DI4,5,6; (14) DI3,4,5,6
12.02 KONST HAST 1 0 ... 18000 rpm 152 41202 1=1rpm
12.03 KONST HAST 2 0 ... 18000 rpm 153 41203
12.04 KONST HAST 3 0 ... 18000 rpm 154 41204
12.05 KONST HAST 4 0 ... 18000 rpm 155 41205
12.06 KONST HAST 5 0 ... 18000 rpm 156 41206
12.07 KONST HAST 6 0 ... 18000 rpm 157 41207
12.08 KONST HAST 7 0 ... 18000 rpm 158 41208
12.09 KONST HAST 8 0 ... 18000 rpm 159 41209
12.10 KONST HAST 9 0 ... 18000 rpm 160 41210
12.11 KONST HAST 10 0 ... 18000 rpm 161 41211
12.12 KONST HAST 11 0 ... 18000 rpm 162 41212
12.13 KONST HAST 12 0 ... 18000 rpm 163 41213
12.14 KONST HAST 13 0 ... 18000 rpm 164 41214
12.15 KONST HAST 14 0 ... 18000 rpm 165 41215
12.16 KONST HAST 15 -18000 ... 18000 rpm 166 41216
13 ANALOG-INDGANGE
13.01 MINIMUM Al1 (1) 0 V; (2) 2 V; (3) TUNED VARDI; (4) TUNE 176 41301 (se Alternativ indstilling)
13.02 MAXIMUM Al1 (1) 10 V; (2) TUNED VARDI; (3) TUNE 177 41302 (se Alternativ indstilling)
13.03 SKALA Al1 0 ... 100% 178 41303 0=0%
10000 = 100%
13.04 FILTER Al1 0,00s...10,00s 179 41304 0=0s
1000=10s
13.05 INVERT Al1 (0) NEJ; (65535) JA 180 41305 (se Alternativ indstilling)
13.06 MINIMUM Al2 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) TUNED VARDI; (4) TUNE 181 41306 (se Alternativ indstilling)
13.07 MAXIMUM AI2 (1) 20 mA; (2) TUNED VARDI; (3) TUNE 182 41307 (se Alternativ indstilling)
13.08 SKALA Al2 0...100% 183 41308 0=0%
10000 = 100%
13.09 FILTER Al2 0,00s...10,00s 184 41309 0=0s
1000=10s
13.10 INVERT AI2 (0) NEJ; (65535) JA 185 41310 (se Alternativ indstilling)
13.11 MINIMUM AI3 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) TUNED VARDI; (4) TUNE 186 41311 (se Alternativ indstilling)
13.12 MAXIMUM AI3 (1) 20 mA; (2) TUNED VARDI; (3) TUNE 187 41312 (se Alternativ indstilling)
13.13 SKALA AI3 0 ... 100% 188 41313 0=0%
10000 = 100%
13.14 FILTER AI3 0.00s...10.00s 189 41314 0=0s
1000=10s
13.15 INVERT AI3 (0) NEJ; (65535) JA 190 41315 (se Alternativ indstilling)
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3.88| 3z .
Alternativ indstilling e awnec . .
Parameter () Fieldbus skvivalent |.o|. = i‘ﬁ 3 25 Fieldbus skalering
T oo co
o < E = (<]
~ =
14 RELA-UDGANGE
14.01 RELA RO1 UDGANG Relaeudgange 1, 2 & 3: (1) IKKE BRUGT; (2) DRIFTSKLAR,; 201 41401 (se Alternativ indstilling)
- (3) DRIFT; (4) FEJL; (5) FEJL(-1); (6) FEJL(RST);
14.02 RELA RO2 UDGANG (7) BLOKER ADVAR; (8) BLOKER FEJL; (9) MOT TEM ADV; 202 | 41402
14.03 RELA RO3 UDGANG (10) MOT TEM FEJL; (11) ACS TEMP ADV; 203 41403
(12) ACS TEMP FEJL; (13) FEJL/ADVAR; (14) ADVARSEL;
(15) REVERSERET; (16) EKS STYRING; (17) REF 2 VALG;
(18) KONST HAST; (19) DC OVERSP;
(20) DC UNDERSP; (21) HAST 1 GRANSE; (22) HAST 2
GRANSE; i
(23) STR GRANSE; (24) REF 1 GRANSE; (25) REF 2
GRANSE; ) .
(26) MOMENT 1 GRA; (27) MOMENT 2 GRA; (28) STARTET;
(29) REF TAB; (30) VED HAST;
Relseudgange 1 & 2: (31) AKT 1 GRANSE; (32) AKT 2
GRANSE (33) KOMM. MODUL
Relaeudgang3:’ (31) MAGN READY; (32) BRUGER 2 VALG
15 ANALOG UDGANGE
15.01 ANALOG UDGANG1 (1) IKKE BRUGT; (2) P HAST; (3) HAST; (4) FREKVENS; 226 41501 (se Alternativ indstilling)
(5) STROM; (6) MEMENT; (7) EFFEKT; (8) DC BUS SPAN;
(9) UDGANGS SPAN; (10) APPL UDGANG; (11)
REFERENCE;
(12) STYREAFVIG; (13) AKTUEL 1; (14) AKTUEL 2;
(15) KOMM. MODUL
15.02 INVERT AO1 (0) NEJ; (65535) JA 227 41502 | (se Alternativ indstilling)
15.03 MINIMUM AO1 (1) 0mA; (2) 4 mA 228 41503 (se Alternativ indstilling)
15.04 FILTER AO1 0,00s...10,00's 229 41504 | 0=0s
1000=10s
15.05 SKALA AO1 10% ... 1000% 230 41505 | 100 =10%
10000 = 1000%
15.06 ANALOG UDGANG2 (1) IKKE BRUGT; (2) P HAST; (3) HAST; (4) FREKVENS; 231 41506 | (se Alternativ indstilling)
(5) STROM; (6) MEMENT; (7) EFFEKT; (8) DC BUS SPAN;
(9) UDGANGS SPAN; (10) APPL UDGANG; (11)
REFERENCE;
(12) STYREAFVIG; (13) AKTUEL 1; (14) AKTUEL 2;
(15) KOMM. MODUL
15.07 INVERT AO2 (0) NEJ; (65535) JA 232 41507 | (se Alternativ indstilling)
15.08 MINIMUM AO2 (1) 0mA; (2) 4 mA 233 41508 (se Alternativ indstilling)
15.09 FILTER AO2 0,00s...10,00 s 234 41509 | 0=0s
1000=10s
15.10 SKALA AO2 10% ... 1000% 235 41510 | 100 =10%
10000 = 1000%
16 SYSTEM STYREINDG
16.01 START BLOKERET (1) JA; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; 251 41601 (se Alternativ indstilling)
(7) DI6; (8) KOMM. MODUL
16.02 PARAMETER LAS (0) ABEN; (65535) LAST 252 41602 | (se Alternativ indstilling)
16.03 LASEKODE 0 ... 30000 253 41603
16.04 FEJL RESET VALG (1) IKKE VALGT; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; 254 41604 | (se Alternativ indstilling)
(7) DI6; (8) VED STOP; (9) KOMM. MODUL
16.05 BRUG MAKRO 10 LAS (1) IKKE VALGT; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; 255 41605 | (se Alternativ indstilling)
(7) D6
16.06 LOKAL LAS (0) UDKOBLET; (65535) INDKOBLET 256 41606 | (se Alternativ indstilling)
16.07 PARAM SAVE (0)GJORT; (1)GEM 257 41607 | (se Alternativ indstilling)
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Appendiks A — Komplet parameterliste

Parameter 8";‘;;?;;3’5 ';iingllggt g % % E % g g Fieldbus skalering
5 o -% E S é o
20 GRANSER
20.01 MINIMUM HAST -18000/(antal polpar) rpm ... 20.2 MAXIMUM HAST 351 42001 1=1rpm
20.02 MAXIMUM HAST 20.1 MINIMUM HAST ... 18000/(antal polpar) rpm 352 42002 1=1rpm
20.03 MAXIMUM STROM 0,0% hyg ... 200,0% hy 353 42003 0=0%
20000 = 200%
20.04 MAXIMUM MOMENT 0,0% ... 300,0% 354 42004 100=1%
20.05 OVERSP STYRING (0) NEJ; (65535) JA 355 42005 (se Alternativ indstilling)
20.06 UNDERSP STYRING (0) NEJ; (65535) JA 356 42006 (se Alternativ indstilling)
20.07 MINIMUM FREK -300.00 Hz ... 50 Hz (Kun synlig, nar SKALAR-styring er valgt) 357 42007 -30000 = -300 Hz
5000 = 50 Hz
20.08 MAXIMUM FREK -50 Hz ... 300.00 Hz (Kun synlig, nar SKALAR-styring er valgt) 358 42008 -5000 = -50 Hz
30000 = 300 Hz
20.09 MIN MOM VALG (0) -MAX MOM; (65535) VALG MIN MOM 359 42009 | (se Alternativ indstilling)
20.10 VALG MIN MOM -300.0 % ... 0.0 % 360 42010 | 10=1%
21 START/STOP
21.01 START FUNKTION (1) AUTO; (2) DC MAGN; (3) KNST DC MAGN 376 42101 (se Alternativ indstilling)
21.02 KONST MAGN TID 30,0 ms ... 10000,0 ms 377 42102 1=1ms
21.03 STOP FUNKTION (1) UDLOB; (2) RAMPE; 378 42103 (se Alternativ indstilling)
21.04 DC HOLDE (0) NEJ; (65535) JA 379 42104 (se Alternativ indstilling)
21.05 DC HOLDE HAST 0 rpm ... 3000 rpm 380 42105 1=1rpm
21.06 DC HOLDE STROM 0% ... 100% 381 42106 1=1%
22 ACCEL/DECEL
22.01 ACC/DEC 1/2 VALG (1) ACC/DEC 1; (2) ACC/DEC 2; 401 42201 (se Alternativ indstilling)
(3) DI1; (4) DI2; (5) DI3; (6) DI4; (7) DI5; (8) DI6
22.02 ACCEL TID 1 0,00s...1800,00 s 402 42202 0=0s
18000 = 1800 s
22.03 DECELTID 1 0,00s...1800,00 s 403 42203
22.04 ACCELTID 2 0,00s...1800,00 s 404 42204
22.05 DECEL TID 2 0,00s...1800,00 s 405 42205
22.06 ACC/DEC RAMP S- 0,00 s...1000,00 s 406 42206 100=1s
FORM
22,07 NODSTOPRAMPETID 0,00s ... 2000,00 s 407 42207 100=1s
23 HAST STYRING
23.01 FORSTARKNING 0,0 ... 200,0 426 42301 0=0
10000 = 100
23.02 INTEGRATION TID 0,01s...999,97 s 427 42302 1000=1s

Programmeringsmanual

A-7



Appendiks A — Komplet parameterliste

Parameter 8'?2?:;3; I;itit\llgllggt g % % ﬁ § % g Fieldbus skalering
5 o 3 E 23 o
~ =

23.03 DIFFERENTIAL TID 0,0 ms ... 9999,8 ms 428 42303 1=1ms
23.04 ACC KOMPENSATION 0,00s...999,98 s 429 42304 0=0s

10000 = 100 s
23.05 SLIP-FORSTARKNING 0,0% ... 400,0% 430 42305 1=1%
23.06 AUTOTUNE TEST (0) NEJ; (65535) JA 431 42306 | (se Alternativ indstilling)
24 MOMENT STYRING (Kan ses med 99.02 APPLIKATOIONS MAKRO = MOM

REGULER)

24.01 MOMENT RAMPE OP 0,00s ... 120,00 s 451 42401 0=0s

100=1s
24.02 MOMENT RAMPE NED 0,00s...120,00 s 452 42402
25 KRITISK HAST
25.01 KRIT HAST VALGT (0) UDKOBLET; (65535) INDKOBLET 476 42501 (se Alternativ indstilling)
25.02 KRIT HAST 1 LAV 0 rpm ... 18000 rpm 477 42502 1=1rpm
25.03 KRIT HAST 1 HOJ 0 rpm ... 18000 rpm 478 42503
25.04 KRIT HAST 2 LAV 0 rpm ... 18000 rpm 479 42504
25.05 KRIT HAST 2 HOJ 0 rpm ... 18000 rpm 480 42505
25.06 KRIT HAST 3 LAV 0 rpm ... 18000 rpm 481 42506
25.07 KRIT HAST 3 HOJ 0 rpm ... 18000 rpm 482 42507
26 MOTOR STYRING
26.01 FLUX OPTIMERING (0) NEJ; (65535) JA 501 42601 | (se Alternativ indstilling)
26.02 FLUX BREMSNING (0) NEJ; (65535) JA 502 42602 | (se Alternativ indstilling)
26.03 IR-KOMPENSERING 0% ... 30% (kun tilgaengelig nar SKALAR-styring er valgt) 503 42603 100 = 1%
30 FEJL FUNKTIONER
30.01 Al<MIN FUNKTION (1) FEJL; (2) NEJ; (3) KONST SP 15; (4) LAST HAST 601 43001 | (se Alternativ indstilling)
30.02 PANEL FEJL (1) FEJL; (2) KONSTSP 15; (3) LAST HAST 602 43002 | (se Alternativ indstilling)
30.03 EKSTERN FEJL g ; 'S?SE VALGT; (2) DI1; (3) DI2; (4) DI3; (5) DI4; (6) DI5; 603 43003 | (se Alternativ indstilling)
30.04 MOTOR TERM BESKYT (1) FEJL; (2) ADVARSEL; (3) NEJ 604 43004 (se Alternativ indstilling)
30.05 MOT TERM B STATUS (1) DTC; (2) BRUGERSTATUS; (3) TERMISTOR,; 605 43005 | (se Alternativ indstilling)
30.06 MOTOR TERM TID 256,05 ...9999,8 s 606 43006 1=1s
30.07 MOTOR LASTKURVE 50,0% ... 150,0% 607 43007 1=1%
30.08 NUL HAST LAST 25,0% ... 150,0% 608 43008 1=1%
30.09 KNAKPUNKT 1,0 Hz ... 300,0 Hz 609 43009 100=1Hz

30000 = 300 Hz
30.10 BLOKER FUNKTION (1) FEJL; (2) ADVARSEL; (3) NEJ 610 43010 | (se Alternativ indstilling)
30.11 BLOKER FREK HOJ 0,5Hz ... 50,0 Hz 611 43011 50=0,5Hz

5000 = 50 Hz
30.12 BLOKER TID 10,00 s ... 400,00 s 612 43012 1=1s
30.13 UNDERLAST FUNK (1) NEJ; (2) ADVARSEL; (3) FEJL 613 43013 | (se Alternativ indstilling)
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Parameter 8“;};?:;3’8 I;?(i?\lllgggt g % % E % § g Fieldbus skalering
5 o 3 E 23 o
~ =

30.14 UNDERLAST TID 0s...600s 614 43014 1=1s
30.15 UNDERLAST KURVE 1..5 615 43015 (se Alternativ indstilling)
30.16 MOTOR FASETAB (0) NEJ; (65535) FEJL 616 43016 | (se Alternativ indstilling)
30.17 JORDFEJL (0) NEJ; (65535) FEJL 617 43017 (se Alternativ indstilling)
30.18 KOMM FEJL FUNK (1) FEJL; (2) NEJ; (3) KONST HA 15 (4) SIDSTE HAST 618 43018 (se Alternativ indstilling)
30.19 KOMM FEJL TID 0,1s...60s 619 43019 10=0,1s

6000 =60 s
30.20 KOMM FEJL RO/AO (0) NUL; (65535) SIDSTE VARDI 620 43020 | (se Alternativ indstilling)
30.21 HJALP REF FEJL TID 0.1s...60.0s 621 43021 10=0.1s

6000 =60 s
31 AUTOMATISK RESET
31.01 ANTAL FORSOG 0..5 626 43101
31.02 FORSOGSTID 1,0s...180,0s 627 43102 100=1s

18000 =180 s
31.03 DELAY TID 0,0s...3,0s 628 43103 0=0s

300=3s
31.04 OVERSTROM (0) NEJ; (65535) JA 629 43104 | (se Alternativ indstilling)
31.05 OVERSP (0) NEJ; (65535) JA 630 43105 (se Alternativ indstilling)
31.06 UNDERSP (0) NEJ; (65535) JA 631 43106 (se Alternativ indstilling)
31.07 Al SIGNAL<MIN (0) NEJ; (65535) JA 632 43107 (se Alternativ indstilling)
32 OVERVAGNING
32.01 HAST1 FUNKTION (1) NEJ; (2) LAV GRANSE; (3) HOJ GRANSE; 651 43201 | (se Alternativ indstilling)

(4) ABS LAV GR.
32.02 HAST1 GRANSE - 18000 rpm ... 18000 rpm 652 43202 1=1rpm
32.03 HAST2 FUNKTION (1) NEJ; (2) LAV GRANSE; (3) HOJ GRANSE; 653 43203 | (se Alternativ indstilling)
(4) ABS LAV GR.

32.04 HAST2 GRANSE - 18000 rpm ... 18000 rpm 654 43204 1=1rpm
32.05 STROM FUNKTION (1) NEJ; (2) LAV GRANSE; (3) HOJ GRANSE 655 43205 | (se Alternativ indstilling)
32.06 STROM GRANSE 0...1000 A 656 43206 | 1=1A
32.07 MOMENT 1 FUNKTION (1) NEJ; (2) LAV GRANSE; (3) HOJ GRANSE 657 43207 | (se Alternativ indstilling)
32.08 MOMENT 1 GRANSE -400% ... 400% 658 43208 10=1%
32.09 MOMENT 2 FUNKTION (1) NEJ; (2) LAV GRANSE; (3) HOJ GRANSE 659 43209 | (se Alternativ indstilling)
32.10 MOMENT 2 GRANSE -400% ... 400% 660 43210 10=1%
32.11 REF1 FUNKTION (1) NEJ; (2) LAV GRANSE; (3) HOJ GRANSE 661 43211 | (se Alternativ indstilling)
32.12 REF1 GRANSE 0 rpm ... 18000 rpm 662 43212 1=1rpm
32.13 REF2 FUNKTION (1) NEJ; (2) LAV GRANSE; (3) HOJ GRANSE 663 43213 | (se Alternativ indstilling)
32.14 REF2 GRANSE 0% ... 500% 664 43214 10=1%
32.15 AKT1 FUNKTION (1) NEJ; (2) LAV GRANSE; (3) HOJ GRANSE 665 43215 | (se Alternativ indstilling)
32.16 AKT1 GRANSE 0% ... 200% 666 43216 0=0%

10=1%
32.17 AKT2 FUNKTION (1) NEJ; (2) LAV GRANSE; (3) HOJ GRANSE 667 43217 | (se Alternativ indstilling)
32.18 AKT2 GRANSE 0% ... 200% 668 43218 0=0%

10=1%
33 INFORMATION
33.01 SOFTWARE VERSION (Version i ACS 600) 676 43301
33.02 APPL SW VERSION (Version i ACS 600) 677 43302
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Alternativ indstillin § £ é g 2 é £
Parameter () Fieldbus aekvivalegt g e ?_: ﬁ § % = Fieldbus skalering
5 o 2 E 23 o
~ =
33.03 TESTDATO (Dato for testen) 678 43303
34 PROCESHASTIGHED
34.01 SKALA 1... 100000 701 43401 1=1
34.02 ENHED (1) NEJ; (2) rpm; (3)%; (4) m/s 702 43402 (se Alternativ indstilling)
40 PID STYRING (Kan ses med 99.02 APPLIKATIONS MAKRO = PID STYRING)
40.01 PID FORSTARKNING 0,1...100,0 851 44001 10=0,1
10000 = 100
40.02 PID INTEG TID 0,02s ... 320,00 s 852 44002 2=0,02s
32000=320s
40.03 PID DIFFERENT TID 0,00s...10,00 s 853 44003 0=0s
1000=10s
40.04 PID DIFF FILTER 0,04s...10,00 s 854 44004 4=0,04s
1000=10s
40.05 FEJLVARDI INV (0) NEJ; (65535) JA 855 44005 (se Alternativ indstilling)
40.06 AKTUEL VARDI VALG (1) AKTT; (2) AKT1 - AKT2; (3) AKT1 + AKT2; 856 44006 (se Alternativ indstilling)
(4) AKT1 * AKT2; (5) AKT1/AKT2; (6) MIN(A1,A2);
(7) MAX(A1,A2); (8) kvrd(A1 - A2); (9) kvA1 + kvA2
40.07 AKTUEL 1 INDG VALG (1) Al1; (2) Al2; (3) AI3 857 44007 (se Alternativ indstilling)
40.08 AKTUEL 2 INDG VALG (1) Al1; (2) Al2; (3) AI3 858 44008 (se Alternativ indstilling)
40.09 AKT 1 MINIMUM -1000% ... 1000% 859 44009 -10000 = -1000%
10000 = 1000%
40.10 AKT 1 MAXIMUM -1000% ... 1000% 860 44010
40.11 AKT 2 MINIMUM -1000% ... 1000% 861 44011
40.12 AKT 2 MAXIMUM -1000% ... 1000% 862 44012
50 TACHO MODUL (Kan ses med 98.01 TACHO MODUL indstillet til JA.)
50.01 PULSANTAL 0 ... 29999 (TILLADT: 128; 256; ... ; 4096) 1001 45001 1=1ppr
50.02 HAST MODE (1)ABRET;(2 A".;(3)A__BRET;(4A B . 1002 45002 (se Alternativ indstilling)
50.03 ENCODERFEJL (1) ADVARSEL;(2) FEJL 1003 45003 (se Alternativ indstilling)
50.04 ENCODER DELAY 5 ms... 50000 ms 1004 45004 1=1ms
50.05 ENCODER KANAL (1) KANAL 1; (2) KANAL 2 1005 45005 (se Alternativ indstilling)
50.06 HAST FB VALG (0) INTERN; (65535) ENCODER 1006 45006 | (se Alternativ indstilling)
51 (Kan ses nar 98.02 KOMM. MODUL LINK er indstillet. Se 1026 ... | 45101
KOMMUNIKATIONSMODUL manual for modul.)
52 STANDARD MODBUS
52.01 STATIONSNUMMER 1to 247 1051 45201 (se Alternativ indstilling)
52.02 BAUDRATE (1) 600; (2) 1200; (3) 2400; (4) 4800; (5) 9600; (6) 19200 1052 45202 | (se Alternativ indstilling)
52.03 PARITY (1) NONE1STOPBIT; (2) NONE2STOPBIT; (3) ODD; (4) EVEN 1053 45203 | (se Alternativ indstilling)
70 DDCS STYRING
70.01 KANAL 0 ADDR 1...125 1375 47001 (se Alternativ indstilling)
70.02 KANAL 3 ADDR 1...254 1376 47002 (se Alternativ indstilling)
70.03 CH1 BAUDRATE (0) 8Mbits; (1) 4 Mbits; (2) 2 Mbits; (3) 1 Mbits 1377 47003 (se Alternativ indstilling)

A-10

Programmeringsmanual



Appendiks A — Komplet parameterliste

—— [}
2.88 2z,
Alternativ indstilling Bec 0SS . .
Parameter () Fieldbus akvivalent 3 = ?_‘E 3 25 Fieldbus skalering
T as =l = s o
a < ]
=
90 D SET REC ADDR (Kan ses nar 98.02 KOMM. MODUL LINK er indstille.)
90.01 AUX DS REF3 0 ... 8999 (Format: (X)XYY, hvor (X)X = parametergruppe, 1735 49001 (se Alternativ indstilling)
YY = parameterindeks)
90.02 AUX DS REF4 0 ... 8999 (Format: (X)XYY, hvor (X)X = parametergruppe, 1736 49002 (se Alternativ indstilling)
YY = parameterindeks)
90.03 AUX DS REF5 0 ... 8999 (Format: (X)XYY, hvor (X)X = parametergruppe, 1737 49003 (se Alternativ indstilling)
YY = parameterindeks)
90.04 MAIN DS SOURCE 1..255 1738 49004 (se Alternativ indstilling)
90.05 AUX DS SOURCE 1..255 1739 49005 (se Alternativ indstilling)
92 D SET TR ADDR (Kan ses nar 98.02 KOMM. MODUL LINK er indstille.)
92.01 Main DS Status Word Sat til 302 (HOVED STATUSORD), ikke synlig 1771 49201 (se Alternativ indstilling)
92.02 MAIN DS ACT1 0 ... 9999 (Format: (X)XYY, hvor (X)X = parametergruppe, 1772 49202 (se Alternativ indstilling)
YY = parameterindeks)
92.03 MAIN DS ACT2 0 ... 9999 (Format: (X)XYY, hvor (X)X = parametergruppe, 1773 49203 (se Alternativ indstilling)
YY = parameterindeks)
92.04 AUX DS ACT3 0 ... 9999 (Format: (X)XYY, hvor (X)X = parametergruppe, 1774 49204 (se Alternativ indstilling)
YY = parameterindeks)
92.05 AUX DS ACT4 0 ... 9999 (Format: (X)XYY, hvor (X)X = parametergruppe, 1775 49205 (se Alternativ indstilling)
YY = parameterindeks)
92.06 AUX DS ACT5 0 ... 9999 (Format: (X)XYY, hvor (X)X = parametergruppe, 1776 49206 (se Alternativ indstilling)
YY = parameterindeks)
96 EXTERN AO (Kan ses nar 98.06 Al/O EKST MODUL er indstillet til
UNIPOLAR PRG eller BIPOLAR PRG)
96.01 EKST AO1 (1) IKKE BRUGT; (2) P HAST; (3) HAST; (4) FREKVENS; 1843 49601 (se Alternativ indstilling)
(5) STROM,; (6) MEMENT; (7) EFFEKT; (8) DC BUS SPAN;
(9) UDGANGS SPAN; (10) APPL UDGANG; (11)
REFERENCE;
(12) STYREAFVIG; (13) AKTUEL 1; (14) AKTUEL 2;
(15) KOMM. MODUL
96.02 INVERT EKST AO1 (0) NEJ; (65535) JA 1844 49602 | (se Alternativ indstilling)
96.03 MINIMUM EKST AO1 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) 10mA 1845 49603 | (se Alternativ indstilling)
96.04 FILTER EKST AO1 0.00s...10.00 s 1846 49604 | 0=0s
1000=10s
96.05 SKALA EKST AO1 10 % ... 1000 % 1847 49605 100=10 %
10000 = 1000 %
96.06 EKST AO2 (1) IKKE BRUGT; (2) P HAST; (3) HAST; (4) FREKVENS; 1848 49606 | (se Alternativ indstilling)
(5) STROM; (6) MEMENT; (7) EFFEKT; (8) DC BUS SPAN;
(9) UDGANGS SPAN; (10) APPL UDGANG; (11)
REFERENCE;
(12) STYREAFVIG; (13) AKTUEL 1; (14) AKTUEL 2;
(15) KOMM. MODUL
96.07 INVERT EKST AO2 (0) NEJ; (65535) JA 1849 49607 | (se Alternativ indstilling)
96.08 MINIMUM EXT AO2 (1) 0 mA; (2) 4 mA; (3) 10mA 1850 49608 (se Alternativ indstilling)
96.09 FILTER EKST AO2 0.00s...10.00 s 1851 49609 | 0=0s
1000=10s
96.10 SKALA EKST AO2 10 % ... 1000 % 1852 49610 100=10 %
10000 = 1000 %
98 OPTIONSMODULER
98.01 TACHO MODUL (0) NEJ; (65535) JA 1901 49801 (se Alternativ indstilling)
98.02 KOMM. MODUL (1) NEJ; (2) FIELDBUS; (3) ADVANT; (4) STD MODBUS; 1902 49802 (se Alternativ indstilling)
(5) KUNDETILP
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—— [4]
3.88| 3z .
Alternativ indstilling e awntc . .
Parameter () Fieldbus skvivalent |.o|. = ?_: ﬁ 3 25 Fieldbus skalering
T oo s = co
o < o (]
~ =
98.03 EKST DI/O MODUL1 (0) NEJ; (65535) JA 1903 49803 (se Alternativ indstilling)
98.04 EKST DI/O MODUL2 (0) NEJ; (65535) JA 1904 49804 (se Alternativ indstilling)
98.05 EKST DI/O MODUL3 (0) NEJ; (65535) JA 1905 49805 (se Alternativ indstilling)
98.06 EKST Al/O MODUL (1) NEJ; (2) UNIPOLAR,; (3) BIPOLAR; (4) UNIPOLAR PRG; 1906 49806 (se Alternativ indstilling)
(5) BIPOLAR PRG
98.07 KOMM PROFIL (0) ABB DRIVES; (65535) CSA2.8/3.0 (kun synlig nar 1907 49807 (se Alternativ indstilling)
parameter 98.02 KOMM. MODUL er aktiveret)
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Appendiks B — Fabriksindstillinger for
applikationsmakroer

Tabellerne i dette appendiks oplister fabriksindstillingen for alle ACS
600’s applikationsmakroer. Anvend disse tabeller som reference, nar
makroen skal indstilles for at passe til den enskede ACS 600 applikation.

Tabel B-1 Fabriksindstillede parametre for ACS 600 applikationsmakroer.

Parameter Fabrik Hand/Auto PID-styring '\g?;:ﬁ]ngt' Ssetl;\:?r:\gs- ianrsutigIﬁ:g

AKTUELLE SIGNALER (3 FORPROGRAM. SIGNALER MED STYREPANELET | AKTUEL SIGNAL DISPLAY STATUS)
FREK FREK HAST HAST FREK
STROM STROM AKT VAR1 MOMENT STROM
EFFEKT STY STED PID AFV STY STED EFFEKT

99 OPSTARTSDATA

99.01 SPROG ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH

99.02 APPLIKATIONSMAKRO FABRIK HAND/AUTO PID-STYRING MOM- SEKV-

STYRING STYRING

99.03 OPRINDELIG APP NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ

99.04 MOTOR CTRL MODE DTC DTC DTC DTC DTC

99.05 MOT NOM SPANDING oV oV oV oV oV

99.06 MOT NOM STROM 00A 00A 00A 0,0A 00A

99.07 MOT NOM FREK 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz

99.08 MOT NOM HAST 1 rpm 1 rpm 1 rpm 1 rpm 1 rpm

99.09 MOT NOM EFFEKT 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW 0.0 kW

99.10 MOTOR ID TEST NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ

10 START/STOP/RET

10.01 EKS1 STRT/STP/RET DI1,2 DI1,2 DI DI1,2 Di1,2

10.02 EKS2 STRT/STP/RET IKKE VALGT DI6,5 D6 DI1,2 IKKE VALGT

10.03 OMLOBSRETNING FORLANS VALGES FORLANS VALGES VALGES

11 REFERENCEVALG

11.01 PANEL REF VALG REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm)

11.02 EKS1/EKS2 VALGT EKS1 DI3 DI3 DI3 EKS1

11.03 EKS REF1 VALGT Al Al Al Al Al

11.04 EKS REF1 MINIMUM 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm

11.05 EKS REF1 MAXIMUM 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm

11.06 EKS REF2 VALGT PANEL Al2 Al Al2 Al

11.07 EKS REF2 MINIMUM 0% 0% 0% 0% 0%

11.08 EKS REF2 MAXIMUM 100% 100% 100% 100% 100%
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Parameter Fabrik Hand/Auto PID-styring Ng:;,':ﬁ:‘gt' S;I;‘:?:;' in?:lr:t?lfi:g
12 KONSTANT HAST
12.01 KONST HAST VALG DI5,6 DI4(HAST4) DI4(HAST4) DI4(HAST4) DI4,5,6
12.02 KONST HAST 1 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm
12.03 KONST HAST 2 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm
12.04 KONST HAST 3 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm
12.05 KONST HAST 4 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 1200 rpm
12.06 KONST HAST 5 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 1500 rpm
12.07 KONST HAST 6 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 2400 rpm
12.08 KONST HAST 7 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 3000 rpm
12.09 KONST HAST 8 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.10 KONST HAST 9 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.11 KONST HAST 10 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.12 KONST HAST 11 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.13 KONST HAST 12 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.14 KONST HAST 13 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.15 KONST HAST 14 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
12.16 KONST HAST 15 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
13 ANALOG-INDGANGE
13.01 MINIMUM Al1 ov ov ov ov ov
13.02 MAXIMUM Al1 10V 10V 10V 10V 10V
13.03 SKALA Al1 100% 100% 100% 100% 100%
13.04 FILTER Al1 0,10 s 0,10 s 0,10s 0,10s 0,10s
13.05 INVERT Al1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
13.06 MINIMUM Al2 0mA 0mA 0mA 0 mA 0 mA
13.07 MAXIMUM AI2 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.08 SKALA Al2 100% 100% 100% 100% 100%
13.09 FILTER Al2 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s
13.10 INVERT Al2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
13.11 MINIMUM AI3 0mA 0mA 0mA 0 mA 0 mA
13.12 MAXIMUM AI3 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA
13.13 SKALA AI3 100% 100% 100% 100% 100%
13.14 FILTER AI3 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s
13.15 INVERT AI3 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
14 RELA-UDGANGE
14.01 RELA RO1 UDGANG DRIFTSKLAR DRIFTSKLAR DRIFTSKLAR DRIFTSKLAR DRIFTSKLAR
14.02 RELA RO2 UDGANG DRIFT DRIFT DRIFT DRIFT DRIFT
14.03 RELA RO3 UDGANG FEJL(-1) FEJL(-1) FEJL(-1) FEJL(-1) FEJL(-1)

B-2 Programmeringsmanual




Appendiks B — Fabriksindstillinger for applikationsmakroer

Parameter Fabrik Hand/Auto PID-styring N;?;':ﬁ]ngt' Ssetl;"’f:;' ianrsut%ﬁ:g
15 ANALOG UDGANGE
15.01 ANALOG UDGANG 1 HAST HAST HAST HAST HAST
15.02 INVERT AOf1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
15.03 MINIMUM AO1 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
15.04 FILTER AO1 0,10s 0,10s 0,10s 0,10s 0,10 s
15.05 SKALA AO1 100% 100% 100% 100% 100%
15.06 ANALOG UDGANG 2 STROM STROM STROM STROM STROM
15.07 INVERT AO2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
15.08 MINIMUM AO2 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
15.09 FILTER AO2 2,00s 2,00s 2,00s 2,00s 2,00 s
15.10 SKALA AO2 100% 100% 100% 100% 100%
16 SYSTEM STYREINDG
16.01 START BLOKERET JA JA Di4 DI6 JA
16.02 PARAMETER LAS ABEN ABEN ABEN ABEN ABEN
16.03 LASEKODE 0 0 0 0 0
16.04 FEJL RESET VALG IKKE VALGT IKKE VALGT IKKE VALGT IKKE VALGT IKKE VALGT
16.05 BRUG MAKRO 10 LAS IKKE VALGT IKKE VALGT IKKE VALGT IKKE VALGT IKKE VALGT
16.06 LOKAL LAS UDKOBLET UDKOBLET UDKOBLET UDKOBLET UDKOBLET
16.07 PARAM GEM GJORT GJORT GJORT GJORT GJORT
20 GRANSER
20.01 MINIMUM HAST (beregnet) (beregnet) (beregnet) (beregnet) (beregnet)
20.02 MAXIMUM HAST (beregnet) (beregnet) (beregnet) (beregnet) (beregnet)
20.03 MAXIMUM STROM 200,0% I 200,0% Iy 200,0% hy 200,0% hy 200,0% hy
20.04 MAXIMUM MOMENT 300,0% 300,0% 300,0% 300,0% 300,0%
20.05 OVERSP STYRING JA JA JA JA JA
20.06 UNDERSP STYRING JA JA JA JA JA
20.07 MINIMUM FREK -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz
20.08 MAXIMUM FREK 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz
20.09 MIN MOM VALG -MAX MOM -MAX MOM -MAX MOM -MAX MOM -MAX MOM
20.10 VALG MIN MOM -300.0 % -300.0 % -300.0 % -300.0 % -300.0 %
21 START/STOP
21.01 START FUNKTION AUTO AUTO AUTO AUTO AUTO
21.02 KONST MAGN TID 300,0 ms 300,0 ms 300,0 ms 300,0 ms 300,0 ms
21.03 STOP FUNKTION uDLOB uDLOB uDLOB upLOB RAMPE
21.04 DC HOLDE NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
21.05 DC HOLDE HAST 5 rpm 5 rpm 5 rpm 5 rpm 5rpm
21.06 DC HOLDE STROM 30, 0% 30, 0% 30, 0% 30, 0% 30, 0%
22 ACCEL/DECEL
22.01 ACC/DEC 1/2 VALG Dl4 ACC/DEC 1 ACC/DEC 1 Dl14 DI3
22.02 ACCEL TID 1 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s
22.03 DECEL TID 1 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s
22.04 ACCEL TID 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s
22.05 DECEL TID 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s
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Parameter Fabrik Hand/Auto PID-styring Ng:;,':ﬁ:‘gt' S:‘I;‘:?:;' in?:lr:tsi;Iﬁ:g
22.06 ACC/DEC RAMP S-FORM 0,00s 0,00s 0,00s 0,00s 0,00 s
22.07 NODSTOPRAMPETID 3,00s 3,00s 3,00s 3,00 s 3,00 s
23 HAST STYRING
23.01 FORSTARKNING 10,0 10,0 10,0 10,0 10,0
23.02 INTEGRATION TID 2,50s 2,50s 2,50s 2,50s 2,50 s
23.03 DIFFERENTIAL TID 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms
23.04 ACC KOMPENSATION 0,00 s 0,00 s 0,00s 0,00 s 0,12s
23.05 SLIP-FORSTARKNING 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 100,0%
23.06 AUTOTUNE TEST NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
24 MOMENT STYRING
24.01 MOMENT RAMPE OP 0.00 s
24.02 MOMENT RAMPE NED 0.00 s
25 KRITISK HAST
25.01 KRIT HAST VALGT UDKOBLET UDKOBLET - UDKOBLET UDKOBLET
25.02 KRIT HAST 1 LAV 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.03 KRIT HAST 1 HOJ 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.04 KRIT HAST 2 LAV 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.05 KRIT HAST 2 HOJ 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.06 KRIT HAST 3 LAV 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
25.07 KRIT HAST 3 HOJ 0 rpm 0 rpm - 0 rpm 0 rpm
26 MOTOR STYRING
26.01 FLUX OPTIMERING NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
26.02 FLUX BREMSNING JA JA JA JA JA
26.03 IR-KOMPENSERING 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 0,0%
30 FEJL FUNKTIONER
30.01 Al<MIN FUNKTION FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.02 PANEL FEJL FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.03 EKSTERN FEJL IKKE VALGT IKKE VALGT IKKE VALGT IKKE VALGT IKKE VALGT
30.04 MOTOR TERM BESKYT NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
30.05 MOT TERM B STATUS DTC" DTC" DTCY DTCY DTC"
30.06 MOTOR TERM TID (beregnet) (beregnet) (beregnet) (beregnet) (beregnet)
30.07 MOTOR LASTKURVE 100,0% 100,0% 100,0% 100,0% 100,0%
30.08 NUL HAST LAST 74,0% 74,0% 74,0% 74,0% 74,0%
30.09 KNAKPUNKT 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz
30.10 BLOKER FUNKTION FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.11 BLOKER FREK HOJ 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz
30.12 BLOKER TID 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s
30.13 UNDERLAST FUNK NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
30.14 UNDERLAST TID 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s
30.15 UNDERLAST KURVE 1 1 1 1 1
30.16 MOTOR FASETAB NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
30.17 JORDFEJL FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
30.18 KOMM FEJL FUNK FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT
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Parameter Fabrik Hand/Auto PID-styring N;?;:ﬁ]ngt' Ssetl;"’f:;' ianrsut%ﬁ:g
30.19 HOVED REF FEJL TID 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s
30.20 KOMM FEJL RO/AO NUL NUL NUL NUL NUL
30.21 HJALP REF FEJL TID 3.0s 3.0s 3.0s 3.0s 3.0s
31 AUTOMATISK RESET
31.01 ANTAL FORSOG 0 0 0 0 0
31.02 FORSOGSTID 30,0s 30,0s 30,0s 30,0s 30,0 s
31.03 DELAY TID 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s
31.04 OVERSTROM NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
31.05 OVERSP NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
31.06 UNDERSP NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
31.07 Al SIGNAL<MIN NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
32 OVERVAGNING
32.01 HAST1 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
32.02 HAST1 GRANSE 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm
32.03 HAST2 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
32.04 HAST2 GRANSE 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm
32.05 STROM FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
32.06 STROM GRANSE 0A 0A 0A 0A 0A
32.07 MOMENT 1 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
32.08 MOMENT 1 GRANSE 0% 0% 0% 0% 0%
32.09 MOMENT 2 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
32.10 MOMENT 2 GRANSE 0% 0% 0% 0% 0%
32.11 REF1 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
32.12 REF1 GRANSE 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0rpm
32.13 REF2 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
32.14 REF2 GRANSE 0% 0% 0% 0% 0%
32.15 AKT1 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
32.16 AKT1 GRANSE 0% 0% 0% 0% 0%
32.17 AKT2 FUNKTION NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
32.18 AKT2 GRANSE 0% 0% 0% 0% 0%
33 INFORMATION
33.01 SOFTWARE VERSION (Version) (Version) (Version) (Version) (Version)
33.02 APPL SW VERSION (Version) (Version) (Version) (Version) (Version)
33.03 TESTDATO (Dato) (Dato) (Dato) (Dato) (Dato)
34 PROCESHASTIGHED
34.01 SKALA 100 100 100 100 100
34.02 ENHED % % % % %
40 PID STYRING
40.01 PID FORSTARKNING 1.0
40.02 PID INTEG TID 60,00 s
40.03 PID DIFFERENT TID 0,00 s
40.04 PID DIFF FILTER 1,00 s
40.05 FEJLVARDI INV NEJ ‘
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Parameter Fabrik Hand/Auto PID-styring Ng:;,':ﬁ:‘gt' S;I;‘:?:;' in?:lr:t?lfi:g
40.06 AKTUEL VARDI VALG AKT1
40.07 AKTUEL 1 INDG VALG Al2
40.08 AKTUEL 2 INDG VALG Al2
40.09 AKT 1 MINIMUM 0%
40.10 AKT 1 MAXIMUM 100%
40.11 AKT 2 MINIMUM 0%
40.12 AKT 2 MAXIMUM 100%
50 TACHO MODUL
50.01 PULSANTAL 2048 2048 2048 2048 2048
50.02 HAST MODE A B . A .B.. A .B.. A .B_ . A _B_ .
50.03 ENCODERFEJL ADVARSEL ADVARSEL ADVARSEL ADVARSEL ADVARSEL
50.04 ENCODER DELAY 1000 1000 1000 1000 1000
50.05 ENCODER KANAL KANAL 2 KANAL 2 KANAL 2 KANAL 2 KANAL 2
50.06 HAST FB VALG INTERN INTERN INTERN INTERN INTERN
51 KOMMUNIKATIONSMODUL
52 STANDARD MODBUS
52.01 STATIONSNUMMER 1 1 1 1 1
52.02 BAUDRATE 9600 9600 9600 9600 9600
52.03 PARITY OoDD OoDD ODD OoDD OoDD
70 DDCS STYRING
70.01 KANAL 0 ADDR 1 1 1 1 1
70.02 KANAL 3 ADDR 1 1 1 1 1
70.03 CH1 BAUDRATE 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits 2 Mbits
90 D SET REC ADDR
90.01 AUX DS REF3 0 0 0 0 0
90.02 AUX DS REF4 0 0 0 0 0
90.03 AUX DS REF5 0 0 0 0 0
90.04 MAIN DS SOURCE 1 1 1 1 1
90.05 AUX DS SOURCE 3 3 3 3 3
92 D SET TR ADDR
92.01 Main DS Status Word 302 302 302 302 302 FAST
92.02 MAIN DS ACT1 102 102 102 102 102
92.03 MAIN DS ACT2 105 105 105 105 105
92.04 AUX DS ACT3 305 305 305 305 305
92.05 AUX DS ACT4 308 308 308 308 308
92.06 AUX DS ACT5 306 306 306 306 306
96 EXTERNAL AO
96.01 EKST AO1 HAST HAST HAST HAST HAST
96.02 INVERT EKST AO1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
96.03 MINIMUM EKST AO1 0mA 0mA 0mA 0 mA 0 mA
96.04 FILTER EKST AO1 0.01s 0.01s 0.01s 0.01s 0.01s
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Parameter Fabrik Hand/Auto PID-styring N;?;':ﬁ]ngt' Ssetl;"’f:;' ianrsut%ﬁ:g
96.05 SKALA EKST AO1 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
96.06 EKST AO2 STROM STROM STROM STROM STROM
96.07 INVERT EKST AO2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
96.08 MINIMUM EKST AO2 0mA 0mA 0mA 0mA 0mA
96.09 FILTER EKST AO2 2.00s 2.00s 2.00's 2.00s 2.00s
96.10 SKALA EKST AO2 100 % 100 % 100 % 100 % 100 %
98 OPTIONSMODULER
98.01 TACHO MODUL NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
98.02 KOMM. MODUL LINK NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
98.03 EKST DI/O MODUL1 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
98.04 EKST DI/O MODUL2 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
98.05 EKST DI/O MODUL3 NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
98.06 EKST Al/O MODUL NEJ NEJ NEJ NEJ NEJ
98.07 KOMM PROFIL ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES ABB DRIVES

1) Parameter 30.05 MOT TERM B STATUS: For omformerne ACx 607-0400-3, -0490-3 -0490-6 og
hgjere er fabriksindstilingen BRUGERSTATUS.
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Appendiks C - Fieldbusstyring

Oversigt

ACS 600 kan veere forbundet til et eksternt kontrolsystem —
sadvanligvis en fieldbus — via et adapter modul (forbundet til fiber
optisk kanal CHO pa NDCO kortet og/eller via en tilsluttet

Modbusprotokol RS-485 (pa NIOC-01 kortet).

RS-485

|
I L I I I Fieldbus-
styring
Fieldbus
Andet
udstyr
- | CHO g
(DDCS) L
Fieldbus Adapter
Fieldbus Styring
Signalkilde [—
Veelg navn:

KOMM.MODULE

Ikke galvanisk isoleret

eller KOMM. REF RS-485
Standard Modbus Link
| | (Modbus RTU)
NBCI
.. . RS-232
Data Flow L f.eks. PC seriel port
<¢—— Kontrolord (CW) NPCU
<—— Referencer (REF1...REF5) ——
Statusord (SW) ——»
—— Akt. veerdier (ACT1...ACT5) —»
-
Parameter R/W Forespgrgsel/svar
|

Figur C-1  Fieldbusstyring.

Drevet kan indstilles til at modtage alle styreinformationer fra en
fieldbuskanal, eller styringen kan deles mellem to fieldbuskanaler og
andre tilgaengelige signalkilder, f.eks. digitale og analoge indgange.
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Styring via NDCO
kort, kanal CHO

Kommunikation med
Fieldbus Adapter

Den fiberoptiske DDCS protokol CHO pa det optiske fiberkort NDCO
anvendes til at tilslutte ACS 600 til et fieldbusadaptermodul. (NDCO
kortet kan bestilles monteret fra fabrikken eller optionsudstyr. Kortet er
ligeledes monteret pa fabrikken, hvis det er kraevet for andet
optionsudstyr).

Kanal CHO anvendes ogsa for tilslutning af ACS 600 til et Advant
styresystem. Set fra drevet, svarer Advant-tilslutningen til tilslutningen
til en fieldbusadapter.

For ACS 600 konfigureres for fieldbusstyring, skal fieldbusadapter-
modulet monteres fysisk og tilsluttes i henhold til instruktioner i

hardwaremanualen for drevet og manualen for modulet.

Kommunikationen mellem ACS 600 og fieldbusadaptermodulet aktiveres
ved at aktivere parameter 98.02 KOMM. MODUL LINK. Efter at
kommunikationen er initieret, kopieres modulets
konfigurationsparametre til parametergruppe 51. Disse parametre er
specifikke for det anvendte modul; se den tilhgrende Installations- og
opstartguide for de tilgaengelige parameterindstillinger.

Tabel C-1 Opseaetningsparametre for kommunikationkanal CHO (for fieldbusadaptertilsiutning).

Indstilling for styring

Parameter Alternativ indstilling . Funktion/information
via CHO

INITIALISERING AF KOMMUNIKATION

98.02 KOMM. MODUL NEJ; FIELDBUS; FIELDBUS Initialiserer kommunikationen mellem drev (fiber-

LINK ADVANT; STD MODBUS; optisk kanal CHO) og fieldbus adaptermodul.
CUSTOMISED Aktiverer modulparametre (gruppe 51).

98.07 KOMM PROFIL ABB DRIVES; ABB DRIVES Veelger den kommunikationsprofil, som drevet
CSA 2.8/3.0 anvender. Har indflydelse pa bade fieldbuskanal

CHO og Standard Modbus Link). Se
Kommunikationprofil omstaende.

KONFIGURATION AF ADAPTERMODUL (Modultypeafhaengig. Se manualen til modulet.)

51.01 (FIELDBUS
PARAMETER 1)

51.15 (FIELDBUS
PARAMETER 15)

Efter indstilling af parametrene i gruppe 51 skal, om ngdvendigt,
drevstyreparametrene (vist i tabel C-4) kontrolleres og indstilles.
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AF 100 tilslutning

Optiske komponenttyper

Appendiks C — Fieldbusstyring

Tilslutning af en ACS 600 til en AF (Advant Fieldbus) 100 bus svarer til
andre fieldbusser bortset fra, at een af de AF 100 interfaces, som er
naevnt nedenfor, erstattes af fieldbusadapteren. | modseetning til andre
fieldbusser indeholder parametergruppe 51 ikke indstillelige parametre.
Drevet (kanal CHO) er tillsuttet AF 100 interface ved hjeelp af
fiberoptiske kabler. Nedenstaende findens en liste over egnede
interfaces:

¢ CI810 Fieldbus Communication Interface
Der kraeves TB811 (5 MBd) eller TB810 (10 MBd) Optisk
ModuleBus Port Interface

e Advant Controller 70 (AC 70)
Der kraeves TB811 (5 MBd) eller TB810 (10 MBd) Optical
ModuleBus Port Interface

¢ Advant Controller 80 (AC 80)
Der kraeves Optical ModuleBus connection: TB811 (5 MBd) eller
TB810 (10 MBd) Optical ModuleBus Port Interface
DriveBus connection: Kan tillsuttes NAMC-11 kortet med optionen
NDCO-01 Communication.

En af ovennaevnte interfaces er maske allerede tilgaengelig pa AF 100
bussen. Hvis ikke dette er tilfaeldet, kan et separat Advant Fieldbus 100
Adapter kit (NAFA-01) leveres. Dette kit indeholder CI810 Fieldbus
Communication Interface, et TB811 Optical ModuleBus Port Interface,
og en TC505 Trunk Tap. (Der findes yderligere information om disse
komponenter i S800 I/O User’'s Guide, 3BSE 008 878 [ABB Industrial
Systems, Vasteras, Sweden]).

TB811 Optical ModuleBus Port Interface har 5 MBd optiske
komponenter, mens TB810 har 10 MBd komponenter. Alle optiske
komponenter pa den optiske link, skal veere af samme type, idet 5 MBd
komponenter ikke kan kommunikere med 10 MBd komponenter. Valget
mellem TB810 og TB811 afheenger af det udstyr, det tilsluttes.

TB811 (5 MBd) ber veelges, nar der tilsluttes drev med folgende udstyr:

¢ NAMC-03 kort (anvendes ikke med standard
applikationsprogram 5.2)

¢ NAMC-11 kort med NDCO-02 kommunikationsoption

¢ NAMC-11 kort med NDCO-03 kommunikationsoption

¢ NAMC-22 kort.

TB810 (10 MBd) ber veelges, nar der tilsluttes falgende udstyr:

¢ NAMC-11 kort med NDCO-01 kommunikationsoption
e NAMC-21 kort
* NDBU-85/95 DDCS Branching Units.

Bemeerk: Valget mellem 5 MBd /10 MBd komponenter afhaenger af
afstanden mellem ACS 600 og den tilkoblede PLC. Hvis der er under
10 meter, kan 5 MBd anvendes (benyt NDCO-03). ACS 600
SingleDrive med software 5.2 har som standard NAMC-11 kort!
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Kommunikations-
opseaetning

Kommunikation mellem ACS 600 og AF 100 interface aktiveres ved at
indstille parameter 98.02 KOMM. MODUL LINK til ADVANT.

Tabel C-2 Opseaetningsparametre for kommunikationkanal CHO (for AF 100 tilslutning).

Parameter

Alternative indstillinger

Indstilling for
styring via CHO

Funktion/Information

INITIALISERING AF KOMMUNIKATION

98.02 KOMM. MODUL NEJ; FIELDBUS; ADVANT Initialiserer kommunikationen mellem drev (fiber-

LINK ADVANT; STD MODBUS; optiskkanal CHO) og AF 100 interface.
CUSTOMISED Transmisionshastigheden er 4 Mbit/s.

98.07 KOMM PROFIL ABB DRIVES; ABB DRIVES Veelger den kommunikationsprofil, som drevet
CSA 2.8/3.0 anvender. Har indflydelse pa bade fieldbus kanal

CHO og Standard Modbus Link). Se
Kommunikationprofiler omstaende.

Efter aktivering af kommunikationsparametrene skal AF 100 interface
programmeres i henhold til dokumentationen, og drevstyre-
parametrene (vist i tabel C-4) kontrolleres og indstilles, om ngdvendigt.

Ved Optical ModuleBus tilslutning beregnes veerdien af
drevparameter 70.01 CHO NODE ADDRESS ud fra veerdien af
POSITION terminalen i det tilhgrende databaseelement (for AC 80,
DRISTD) pa felgende made:

1. Multiplicer hundrederne af vaerdien POSITION med 16.
2. Laegge tierne og enerne af veerdien POSITION til resultatet.

Hvis f.eks POSITION terminalen for DRISTD databaseelementet har
veerdien 110 (det tiende drev i den optiske ModuleBus ring), skal
parameter 70.01 indstilles til 16 x 1 + 10 = 26.

Ved AC 80 DriveBus tilslutning adresseres drevene fra 1 til 12.
Drevadressen (indstillet med parameter 70.01) er relateret til veerdien
af DRNR terminalen for ACSRX PC elementet.

Cc-4
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Styring via
Standard Modbus

Link

Kommunikations-
opsastning

Appendiks C — Fieldbusstyring

Modular jacks (X28 og X29) pa ACS 600 NIOC-01 kortet former
Standard Modbus forbindelsen. Forbindelsen kan anvendes for ekstern
styring med en Modbus RTU-protokolstyring. Styringen kan tillsuttes
enten direkte eller ved at anvende et NBCI-01 Panel Bus Connection
Interface modul (for galvanisk isolation og paralleltilslutning eller
langdistancetilslutning af flere drev.

En RS-232 port (f.eks en seriel port pa en PC) kan tilsluttes Standard
Modbus Link via en NPCU-01 PC tillsutningsenhed, som sikrer
galvanisk isolation samt RS-232/RS-485 omsaetning. (Drive Window
Light PC tool kan kun tilsluttes styrepanelstikket pA NAMC kortet)

Kommunikation via Standard Modbus Link initaliseres ved indstilling af
parameter 98.02 KOMM. MODUL LINK til STD MODBUS. Derneaest
skal kommunikationsparametrene i gruppe 52 indstilles. Se felgende
tabel.

Tabel C-3 Opseaetningsparametre for Standard Modbus Link.

Indstilling for
Parameter Alternative indstillinger styring via standard Funktion/Information
Modbuslink

INITIALISERING AF KOMMUNIKATION

98.02 KOMM. MODUL NEJ; FIELDBUS; STD MODBUS Initialiserer kommunikationen mellem drev

LINK ADVANT; STD MODBUS; (Standard Modbus Link) og Modbus-
CUSTOMISED protokollen. Aktiverer kommunikations-

parametre (gruppe 52).

98.07 KOMM PROFILE ABB DRIVES; ABB DRIVES Veelger den kommunikationsprofil, som drevet

CSA 2.8/3.0 anvender. Har indflydelse pa bade fieldbus

kanal CHO og Standard Modbus Link). Se
Kommunikationprofil omstaende.

KOMMUNIKATIONPARAMETRE

52.01 STATIONS-

1til 247

- Specificerer drevets stationsnummer for

NUMMER Standard Modbus link.

52.02 BAUDRATE 600; 1200; 2400; 4800; - Kommunikationshastighed for Standard
9600 Modbus Link.

52.03 PARITY ODD; EVEN; - Parity-indstilling for Standard Modbus Link.
NONE1STOPBIT;
NONE2STOPBIT

Efter indstilling af parameterne i grupe 52 skal drevstyreparametrene
(vist i tabel C-4) om ngdvendigt kontrolleres og indstilles.
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Drev styreparametre

Efter opsaetning af de valgte fieldbuskanaler, skal nedenstdende (tabel

C-4) styreparametre for drevet om ngdvendigt kontrolleres og indstilles.

| kolonnen Indstilling til fieldbusstyring angives den veerdi, som skal
anvendes, enten hvis fieldbuskanal (CHO eller Standard Modbus Link)
veelges som kilde eller som destination for det pageeldende signal. |

kolonnen Funktion/Information gives en beskrivelse af parameteren.

Fieldbus signalrute og meddelelseskomposition forklares senere i dette
afsnit under The Fieldbus Control Interface. Yderligere information
om de alternative parameterindstillinger gives ogsa i kapitel 6

Tabel C-4 Styreparametre for drevet, som skal kontrolleres og indstilles for fieldbusstyring.

Parameter

Alternativ indstilling

Indstilling for
fieldbusstyring

Funktion/information

VALG AF KILDE TIL STYR

EKOMMANDO

10.01 EKS1 IKKE VALGT; DI1; ...; KOMM. MODUL Aktiverer kontrolordet (undtaget bit 11) nar
STRT/STP/RET KOMM.MODUL EKS1 er valgt som styrested.

10.02 EKS2 IKKE VALGT; DI1; ..; KOMM. MODUL Aktiverer kontrolordet (undtaget bit 11) nar
STRT/STP/RET KOMM.MODUL EKS2 er valgt som styrested.

10.03 FORLANS; BAGLANS; VALGES Aktiverer styring af omlgbsretning som
OMLOBSRETNING VALGES defineret af parametrene 10.01 og 10.02.
10.02 EKS2 DI1; ...; KOMM.MODUL KOMM. MODUL Aktiverer EKS1/EKS2 valg ved kontrolord bit 11
STRT/STP/RET EXT CTRL LOC.

11.03 EKS REF1 VALGT | PANEL; ...; KOMM.REF; KOMM.REF, Fieldbusreference REF1 anvendes, nar EKS1

KOMMREF+AI1;
KOMMREF*AI1

KOMMREF+AI1, eller
KOMMREF*AI1

er valgt som styrested.
Se afsnittet Referencer neden for for
information om de alternative indstillinger.

11.06 EKS REF2 VALGT

PANEL; ...; KOMM.REF;
KOMMREF+AI1: KOMM.

KOMM.REF,
KOMMREF+AI1, eller
KOMMREF*AI1

Fieldbusreference REF2 anvendes, nar EKS2
er valgt som styrested.

Se afsnittet Referencer neden for for
information om de alternative indstillinger.
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Parameter Alternativ indstilling _Indstllllng f_or Funktion/information
fieldbusstyring
VALG AF KILDE TIL UDGANGSSIGNAL
14.01 RELA RO1 DRIFTSKLAR; ...; KOMM. MODUL Aktiverer styring af releeudgang RO1 ved
UDGANG KOMM.MODUL dataord 3.1 (REF3) bit 13.
14.02 RELA RO2 DRIFTSKLAR,; ...; KOMM. MODUL Aktiverer styring af releeudgang RO2 ved
UDGANG KOMM.MODUL dataord 3.1 (REF3) bit 14.
14.03 RELA RO3 DRIFTSKLAR,; ...; KOMM. MODUL Aktiverer styring af releeudgang RO3 ved
UDGANG KOMM.MODUL dataord 3.1 (REF3) bit 15.
15.01 ANALOG IKKE BRUGT; P HAST; ..; KOMM. MODUL Retter indholdet af dataord 3.2 (REF4) mod
UDGANG1 KOMM.MODUL analogudgang AO1.
Skalering: 20000 = 20 mA
15.06 ANALOG IKKE BRUGT; P HAST; ...; KOMM. MODUL Retter indholdet af dataord 3.3 (REF5) mod
UDGANG2 KOMM.MODUL analogudgang AO2.
Skalering: 20000 = 20 mA.
SYSTEM KONTROLINPUTS
16.01 START JA; DI1; ...; KOMM. MODUL COMM.MODULE Firger styring af startspaerringsignalet via
BLOKERET fieldbus kontrolord bit 3.
16.04 FEJL UDKOBLET; INDKOBLET; COMM.MODULE Friger reset via fieldbus kontrolord bit 7.
RESET VALG DI1; ...; KOMM. MODUL

16.07 PARAM GEM

GEM..; GJORT

Gemmer parameterveerdisendringer (inkl. de,
som er aéndret via fieldbusstyring) i den
permanente memory. Se Afsnit 6 —
Parametere.

KOMMUNIKATIONSFEJLFUNKTIONER

30.18 KOMM.
FEJL FUNK

NEJ; FEJL; KONST HA 15;
SIDSTE HAST

Bestemmer drevets handling i tilfeelde af, at
DDCS kommunikationen mellem drevet og
modulet forsvinder.

Note: Kommunikationstabsfunktionen er
baseret pa& overvagning af de modtagede
hoved- og hjeelpereferencedatasaet (se
parametergruppe 90).

30.19 KOMM FEJL
TID

0.1TIL60S

Definerer tiden mellem opdagelse af DDCS
kommunikationstab og handlingen, der er valgt
af parameter 30.18.

30.20 KOMM FEJL
RO/AO

OFF-STATUS;SIDSTE VARDI

Bestemmer den veerdi, som relseudgang RO1
til RO3 og analogudgang AO1 og AO2 indstilles
til ved DDCS kommunikationstab.

30.21 HJALP REF FEJL
TID

0.1til60s

Definerer tiden mellem dedektering af tabt
hjeelpereference til handling defineret med
parameter 30.18.

Bemaerk: Denne overvagningsfunktion er ikke
mulig, hvis parameter 90.01, 90.02 og 90.03 er
sat til 0.
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Parameter

Alternativ indstilling

Indstilling for
fieldbusstyring

Funktion/information

VALG AF FIELDBUSREFERENCEMAL (Kan ikke ses nar 98.02 er sat til NEJ)

90.01 AUX DS REF3

0... 8999
Standard: 0 (Ingen valgt)

Definerer det drevparameter, som veerdien af
dataord 3.1 (REF3) er skrevet ind i.

Format: xxyy, hvor xx = parametergruppe (10
til 89), yy = parameterindeks. F.eks. 3001 =
parameter 30.01.

90.02 AUX DS REF4

0...8999
Standard: 0 (Ingen valgt)

Definerer det drevparameter, som veerdien af
dataord 3.2 (REF4) er skrevet ind i.
Format: Se parameter 90.01.

90.03 AUX DS REF5

0...8999
Standard: 0 (Ingen valgt)

Definerer det drevparameter, som veerdien af
dataord 3.3 (REF5) er skrevet ind i.
Format: Se parameter 90.01.

90.04 MAIN DS 0...255 1 eller 81 Hvis 98.02 KOMM. MODUL LINK er indstillet til
SOURCE (1 = Fieldbus Adapter [CHO]; KUNDETILP, veelges med denne parameter
81 = Standard Modbus Link) den fieldbuskanal, hvorfra drevet laeser
Standard: 1 dataseet for hovedreference (inkl. fieldbus-
kontrolord, fieldbusreference REF1, og
fieldbusreference REF2).
90.05 AUX DS SRCE 0...255 3eller 83 Hvis 98.02 KOMM. MODUL LINK er indstillet til

(8 = Fieldbus Adapter [CHO];
83 = Standard Modbus Link)
Standard: 3

KUNDETILP, veelges med denne parameter
den fieldbuskanal, hvorfra drevet leeser
dataseet for hjeelpereference (inkl. fieldbus-
reference REF3, REF4 og REF5).
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Parameter

Alternativ indstilling

Indstilling for
fieldbusstyring

Funktion/information

VALG AF FIELDBUS AKTUEL SIGNAL (Kan ikke ses ndr 98.02 er sat til NEJ)

92.01 Main DS Status
Word

Fast til 302 (Aktuel signal
3.02 HOVED STATUSORD).

Statusordet sendes som dataord 2.1.
(Indstillingen kan ikke sendres)

92.02 MAIN DS ACT1

0...9999
Standard: 102 (Aktuel signal
1.02 HAST)

Veelger det aktuelle signal eller
parameterveerdien, der skal sendes som
dataord 2.2 (AKT1).

Format: (x)xyy, hvor (x)x = Aktuel
signalgruppe eller parametergruppe, yy =
Aktuelt signal eller parameterindeks.

F.eks. 103 = Aktuelt signal 1.03 FREKVENS;
2202 = parameter 22.02 ACCEL TID 1.

92.03 MAIN DS ACT2

0...9999
Standard: 105 (Aktuel signal
1.05 MOMENT)

Veelger det aktuelle signal eller
parameterveerdien, der skal sendes som
dataord 2.3 (AKT2).

Format: Se parameter 92.02.

92.04 AUX DS ACT3

0...9999
Standard: 305 (Aktuel signal
3.05 FEJLORD 1)

Veelger det aktuelle signal eller
parameterveerdien, der skal sendes som
dataord 4.1 (AKT3).

Format: Se parameter 92.02.

92.05 AUX DS ACT4

0...9999
Standard: 308 (Aktuel signal
3.08 ALARMORD 1)

Veelger det aktuelle signal eller
parameterveerdien, der skal sendes som
dataord 4.2 (AKT4).

Format: Se parameter 92.02.

92.06 AUX DS ACT5

0...9999
Standard: 306 (Aktuel signal
3.06 FEJLORD 2)

Veelger det aktuelle signal eller
parameterveerdien, der skal sendes som
dataord 4.3 (AKT5).

Format: Se parameter 92.02.
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Fieldbus-
styreinterface

Kontrolord og
statusord

Referencer

Valg og korrektion af
fieldbusreference

Kommunikationen mellem et fieldbussystem og ACS 600 omformeren
sker med dataseet. Et dataseet bestar af tre 16-bit ord. ACS 600
standardapplikationsprogram understetter anvendelsen af fire dataseet,
to i hver retning. ACS 600 har en memoryplads for to kontrol-datasaet
og to statusdataseet for hver fieldbuskanal (den fiberoptiske kanal CHO
og standardmodbusforbindelsen), i alt 4 input og 4 output
memorypladser. To af de fire inputdatasaet veelges med parameter
98.02 KOMM. MODUL LINK, 90.04 MAIN REF DS SOURCE og 90.05
AUX REF DS SOURCE. Det valgte dataseet bestemmer
hovedreferencedatasaettet og hjaelpereferencedatasaettet, som
anvendes til styring af drevet.

Statusinformationen, som sendes af drevet, veelges med parameterne
92.01 til 92.03 (Dataseet for hovedaktuelsignal), og parametrene 92.04
til 92.06 (Dataseet for hjeelpeaktuelsignal).

Opdateringstiden for dataseet for hovedreference og hovedaktuelsignal
er 12 millisekunder. For hjeelpereference og hjeelpeaktuelsignal er
opdateringstiden 100 millisekunder.

Figurerne C-2 og C-3 viser signalvejene for input- og outputsignaler
ved fieldbusstyring.

Kontrolordet er den vigtigste made at styre drevet pa ved hjeelp af et
fieldbussystem. Det er i kraft, nar det aktuelle styrested (EKS1 eller
EKS2, se parametrene 10.10g 10.2) er sat til KOMM. MODUL

Kontrolordet (beskrevet i Tabel C-2) sendes af fieldbus masterstationen
til drevet. Drevet skifter mellem dets tilstande (vist i Figur C-4) i henhold
til de bit-kodede instruktioner i kontrolordet.

Statusordet (SW) er et ord indeholdende statusinformation, sendt af
drevet til masterstationen. Statusordets sammensaetning er forklaret i
Tabel C-3.

Referencer (REF) er 16-bit ord indeholdende et symbolbit og en 15-bit
integer. En negativ reference (der indikerer omvendt omlgbsretning)
dannes ved at beregne de 2 komplementet fra den tilsvarende positive
referencevaerdi (parameter 10.01 EKS1 STRT/STP/RET eller 10.02
EKS2 STRT/STP/RET er KOMM. MODUL).

Fieldbusreference (kaldet KOMMREF i signalvalgsammenhaenge)
veelges ved at indstille et referencevalgsparameter — 11.03 EKS REF1
VALG eller 11.06 EKS REF2 VALG - til KOMMREF, KOMMREF+AI1
eller KOMMREF*AI1. De sidste to gor det muligt at korrigere
fieldbusreferencen ved at bruge analogindgang Al1. Den fglgende
tabel forklarer disse valg.
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Parameter- N . . o g
indstilling Virkning af Al1 indgangsspzending pa fieldbusreference
KOMMREF Ingen

KOMMREF+AI1

Fieldbusreference
Korrektionskoefficient
A

(100 + 0,5 » (Par. 13.03))%

100%

(100 = 0,5 » (Par. 13.03))%

0 5V 10V o Al1 Indgangs-
spaending

KOMMREF*AI1

Fieldbusreference
Korrektionskoefficient

A
100%

50%

0%

0 5V 10V T AN Indgangs-
spaending

Skalering af  Korrigerede (hvis korrektion anvendes; se ovenfor) fieldbusreferencer
fieldbusreference REF1 og REF2 skaleres som vist i tabellen nedenfor.

Anvendt
Ref.nr. applikations Reference- Skalering Noter
makro (par. type
99.02)
REF1 (vilkarlig) Hastighed 20000 = veerdi defineret med par. Omrade: -32765 ... 32765.
eller frekvens | 11.05 Ikke begreenset af parametre.

11.04/11.05.
(Sidste reference begreenset af 20.01/
20.02 (hastighed) eller 20.07/20.08
(frekvens)).
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Anvendt
Ref.nr. applikations Reference- Skalering Noter
makro (par. type
99.02)
REF2 FABRIK, Hastighed 20000 = veerdi defineret med par. Omréade: -32765 ... 32765.
HAND/AUTO eller frekvens | 11.08 Ikke begreenset af parametre.
eller SEKV- 11.07/11.08.
REGULER (Sidste reference begreenset af 20.01/
20.02 (hastighed) eller 20.07/20.08
(frekvens)).
MOM- Moment 10000 = veerdi defineret med par. Omréade: -32765 ... 32765.
REGULER 11.08 Ikke begreenset af parametre.
eller M/F 11.07/11.08.
(option) (Sidste reference begreenset af par.
20.04.)
PID-STYRING | PID-reference | 10000 = veerdi defineret med par. Omréade: -32765 ... 32765.

11.08 Ikke begreenset af parametre.

11.07/11.08.

Aktuelle veerdier

Modbusadressering

Aktuelle veerdier (AKT) er 16-bit ord indeholdende information om den
valgte drift af drevet. De funktioner, der skal overvages veelges med
parametrene i gruppe 92. Skaleringen af integerne, der sendes til
masteren som aktuelle veerdier, er afheengig af den valgte funktion; se i
kolonnen Skalering af fieldbus i tabellerne i Appendiks A.

Indholdet af aktuelle signaler i gruppe 3 vises i dette Appendiks fra
Tabel C-4 og frem. (Kontrolord og statusord er ogsa tilgeengelig som
Aktuel Signal 3.01 og 3.02)

| Modbus memory, gemmes kontrolord, statusord, referencer og
aktuelle veerdier som vist nedenfor:

‘ Adresse ‘ Indhold ‘ ‘ Adresse ‘ Indhold
40001 Kontrolord 40004 Statusord
40002 REF1 40005 ACT1
40003 REF2 40006 ACT2
40007 REF3 40010 ACT3
40008 REF4 40011 ACT4
40009 REF5 40012 ACT5

Yderligere information om Modbuskommunikation findes i separat
manual NMBA-01 Installation and Start-up Guide (3AFY 58919772
[English]; rekvireres fra ABB Industry Oy, Helsinki, Finland) og via
Modicon website http:\\www.modicon.com.
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Figur C-2 Styredatainput fra fieldbus.
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Kommunikations-
profiler

Appendiks C — Fieldbusstyring

Standard applikationsprogram 5.0 (eller nyere) understotter ABB
Drives kommunikationsprofil, og standardiserer dermed styreinterface
(som f.eks kontrol- og statusord) for ABB drives. ABB Drivesprofilen er
afledt fra PROFIBUS styreinterface og sikrer mangfoldige styre- og
diagnosefunktioner (se tabellerne C-5 og C-6, samt figur C-4).

For at sikre kompabilitet med tidligere standardapplikations-
programmer version 2.8 og 3.0, kan en egnet kommunikationsprofil
(CSA 2.8/3.0) veelges med parameter 98.07 KOMM PROFIL. Hverved
undgés det at skulle omprogrammere PLCér, hvis ACS 600 omformer
med programversion 2.8 eller 3.0 udskiftes.

Kontrol- og statusord for CSA 2.8/3.0 kommunikationprofil er beskrevet
i tabel C-15 henholdvis tabel C-16.

Bemeerk: Parameter 98.07 KOMM PROFILE for valg af
kommunikationsprofil har indflydelse pa bade den optiske kanal CHO
og standardmodbuskanalerne.
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Tabel C-5 Kontrolordet (Aktuel signal 3.01) for ABB Drives Kommunikationsprofil. Den fremhaevede
tekst med store bogstaver refererer til tilstandene vist i figur C-4.

Bit Navn Veerdi TILSTAND/beskrivelse
0 ON 1 Aktiver READY TO OPERATE
OFF1 0 Nadstop, stopper med den valgte decelerationsrampe (Group 22). Aktiver OFF1 ACTIVE;
fortseet med READY TO SWITCH ON, hvis ikke andre interlocks (OFF2, OFF3) er aktive
1 OFF2 1 Fortsaet (OFF2 ikke aktiv)
0 Nadstop OFF, stopper med udigb.
Aktiver OFF2 ACTIVE; fortseet med SWITCH ON INHIBITED

2 OFF3 1 Fortsaet (OFF3 ikke aktiv)

0 Nadstop, stopper med hurtigst mulige deceleration (begreenset af ACS 600°s stramgraense).
Aktiver OFF3 ACTIVE; Fortseset med SWITCH-ON INHIBITED. Advarsel: Det skal sikres, at
motor og omformer kan stoppes med stoptaste.

3 START 1 Aktiver OPERATION ENABLED (Bemazerk at start blokeret pa digitalindgang ogsa skal vaere
aktiv — se parameter 16.01. Hvis par. 16.01 er sat til KOMM. MODUL, aktiverer denne bit ogsa
signalet for start blokeret).

0 Drift speerret. Aktiver OPERATION INHIBITED
4 RAMP_OUT_ZER 1 Normal drift.
(6] Aktiver RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT ENABLED
0 Forceret rampefunktionsudgang til nul.
Drevramper til stop (begraensning af stram og DC speending i kraft)
5 RAMP_HOLD 1 Aktiver rampefunktion.
Aktiver RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLE
0 Holderampe (rampe for holdefunktion)
6 RAMP_IN_ZERO 1 Normal drift. Aktiver OPERATING
0 Forceret rampefunktionsudgang til nul.
7 RESET 1 = 0 | Fejlreset hvis der findes en aktiv fejl. Aktiver SWITCH-ON INHIBITED
0 (Fortsaetter normal drift)
8 INCHING_1 1 Ikke anvendt.
1= 0 | Ikke anvendt.
9 INCHING_2 1 Ikke anvendt.
1= 0 | Ikke anvendt.
10 REMOTE_CMD 1 Fieldbus (DDCS) styring aktiveret
0 Kontrolord <> 0 eller reference <> 0: Husk sidste kontrolord og reference
Kontrolord = 0 og reference = 0: Fieldbus (DDCS) styring aktiveret.
Reference og decelerations-/accelerationsrampe er laste.
11 EXT CTRL LOC 1 Veelg ekstern styrested 2 (EKS2). | kraft hvis par 11.02 ir sat til KOMM.MODUL
0 Veelg ekstern styrested 1 (EKS1). | kraft hvis par 11.02 ir sat til KOMM.MODUL
12t 15 Reserveret
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Tabel C-6 Statusordet (Aktuel signal 3.02) for ABB Drives Kommunikationsprofil. Den fremhaevede
tekst med store bogstaver refererer til tilstandene vist i figur C-4.

Bit Navn Value STATE/Description

0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON
0 NOT READY TO SWITCH ON

1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE
0 OFF1 ACTIVE

2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED
0

3 TRIPPED 1 FAULT
0 Ingen fejl

4 OFF_2_STA 1 OFF2 ikke aktiv
0 OFF2 ACTIVE

5 OFF_3_STA 1 OFF3 ikke aktiv
0 OFF3 ACTIVE

6 SWC_ON_INHIB 1 SWITCH-ON INHIBITED
0

7 ALARM 1 Advarsel/alarm
0 Ingen advarsel/alarm

8 AT_SETPOINT 1 OPERATING. Aktuelveerdi er lig ref.-veerdi (= ligger inden for tolerancegraenserne)
0 Aktuelveerdi afviger fra referenceveerdi (= ligger uden for tolerancegraenserne)

9 REMOTE 1 Styrested: REMOTE
0 Styrested: LOCAL

10 ABOVE_LIMIT 1 Aktuel frekvens eller hastighed er lig med eller storre end overvagningsgraensen (par.

32.03). Aktiv i begge omlgbsretninger uanset veerdien af parameter 32.03.

0 Aktuel frekvens eller hastighed ligger inden for overvagningsgraensen

11 EXT CTRL LOC 1 Ekstern styrested 2 (EKS2) er valgt
0 Ekstern styrested 1 (EKS1) er valgt

12 1 Signal for startblokering er modtage
0 Signal for startblokering er ikke modtaget

13 til 14

15 1 Kommunikationsfejl detekteret ved fieldbusadaptermodulet (pa fiberoptiskkanal CHO).

0 Fieldbus adapter (CHO) kommunikation OK
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Figur C-4 ACS 600 State Machine for standard applikationsprogram (ABB Drives
Kommunikationprofil), gaeldende ved fieldbusstyring.
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Tabel C-7 Hjeelpestatusordet (Aktuel signal 3.03).

Bit Navn ‘ Beskrivelse

0 Reserved

1 OUT OF WINDOW ‘ Hastighedsreference er uden for vinduet (ved hastighedkontrol)*.

2 Reserved

3 MAGNETIZED ‘ Fluxen er opbygget i motoren.

4 Reserved

5 SYNC RDY Positionsteeller er synkroniseret.

6 1 START NOT DONE Drevet har ikke veeret startet efter aendring af motorparametre i gruppe 99.
7 IDENTIF RUN DONE Motor ID kersel er gennemfert med succes.

8 START INHIBITION Aktiv beskyttelse af uventet opstart.

9 LIMITING Styring ved greense. Se aktuel signal 3.04 LIMIT WORD 1 nedenfor.

10 | TORQ CONTROL Momentreferencen folges*.

11 | ZERO SPEED Den absolutte veerdi for aktuel motorhastighed er under nulgreensen (4% af

den synkrone hastighed).

12 |INTERNAL SPEED FB Intern hastighedsfeedback felges.

13 | M/F COMM ERR Master/Follower link (pa CH2) kommunikationsfejl*.

14 | Reserveret

15 | Reserveret

*Se Supplement to Firmware Manual: Master/Follower Application Macro (3AFY 58962180).

Tabel C-8 Greenseord 1 (Aktuel signal 3.04).

Bit Navn Aktiv greense

0 TORQ MOTOR LIM Maksimalgraense

1 SPD_TOR_MIN_LIM Min. greense for hastighedskontrol

2 SPD_TOR_MAX_LIM Maks. greense for hastighedskontrol
3 | TORQ_USER_CUR_LIM Brugerdefineret stramgraense

4 | TORQ_INV_CUR_LIM Intern stromgraense

5 | TORQ_MIN_LIM Vilkarlig min. graense for moment

6 | TORQ_MAX_LIM Maks. greense for moment

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Min. greense for momentreference

8 TREF_TORQ_MAX_LIM Maks. greense for momentreference
9 FLUX_MIN_LIM Min. greense for fluxreference

10 | FREQ_MIN_LIMIT Min. greense for hastighed/frekvens
11 | FREQ_MAX_LIMIT Maks. greense for hastighed/frekvens
12 | DC_UNDERVOLT DC underpaendingsgraense

13 |DC_OVERVOLT DC overspaendingsgreense

14 | TORQUE LIMIT Vilkarlig momentgraense

15 | FREQ_LIMIT Vilkarlig hastigheds-/frekvensgraense
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Tabel C-9 Fejlord 1 (Aktuel signal 3.05).

Bit Name Description

0 |SHORT CIRC

1 OVERCURRENT

2 DC OVERVOLT Mulige arsager og mader til afhjaelpning er
3 ACx 600 TEMP beskrevet i Kapitel 7 — Fejlfinding.

4 | EARTH FAULT

5 | THERMISTOR

6 |MOTOR TEMP

7 SYSTEM_FAULT | En fejl indikeres af systemfejlordet (Aktuel

signal 3.07)

8 UNDERLOAD Mulige arsager og mader til afhjeelpning er
9 OVERFREQ beskrevet i Kapitel 7 — Fejlfinding.

10 | Reserveret

11 Reserveret

12 | Reserveret

13 | Reserveret

14 | Reserveret

15 | Reserveret

Tabel C-10 Fejlord 2 (Aktuel signal 3.06).

Bit Navn Beskrivelse
0 MGL NETFASE
_ Mulige arsager og mader til afhjaelpning er
! INGEN M-DATA beskrevet i Kapitel 7 — Fejlfinding.
2 DC UNDERSP
3 Reserveret
4 DRIFT DEAKTV
5 ENCODER FLT
Mulige arsager og mader til afhjeelpning er
6 V'O KOMM beskrevet i Kapitel 7 — Fejlfinding.
7 | OMGIV TEMP
8 EKSTERN FEJL
9 FLT (F2_8) Fejl ved skift af overfrekvens
10 |[Al<MIN
FUNKTION
11 | PPCC LINK
12 | KOMM MODUL Mulige arsager og mader til afhjeelpning er
beskrevet i Kapitel 7 — Fejlfinding.
13 | PANELFEJL
14 | MOTOR BLOKER
15 | MOTORFASE
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Tabel C-11 Systemfejlordet (Aktuel signal 3.07).

Bit Navn Beskrivelse

0 FLT (F1_7) Fejl i fil med fabriksindstillede parametre
1 BRUGERMAKRO | Fejl i brugermakrofil

2 |FLT (F1_4) FPROM driftsfejl

3 |FLT (F1_5) FPROM datafejl

4 FLT (F2_12) Overlgb af intern tidsniveau 2

5 FLT (F2_13) Overlgb af intern tidsniveau 3

6 FLT (F2_14) Overlgb af intern tidsniveau 4

7 FLT (F2_15) Overlgb af intern tidsniveau 5

8 FLT (F2_16) State machine overlgb

9 FLT (F2_17) Udfarselsfejl af applikationsprogrammet
10 |FLT (F2_18) Udfarselsfejl af applikationsprogrammet
11 | FLT (F2_19) Ulovlig instruktion

12 | FLT (F2_3) Registerstakoverlgb

13 | FLT (F2_1) Systemstakoverlob

14 | FLT (F2_0) Systemstakunderlgb

15 | Reserveret

Tabel C-12 Alarmord 1 (Aktuel signal 3.08).

Bit Name Description

0 START BLOKER | Mulige &rsager og mader til afhjaelpning er

beskrevet i Kapitel 7 — Fejlfinding.

1 Reserveret

2 Reserveret

3 |MOTOR TEMP

o [Aoxeon e | uloe s mace g o
5 | ENCODER ERR

6 Reserveret

7 Reserveret

8 Reserveret

9 Reserveret

10 | Reserveret

11 | Reserveret

12 | KOMM MODUL

1o [THERMISTOR |1 irser g e amning e
14 | JORDFEJL

15 | Reserveret
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Tabel C-13 Alarmord 2 (Aktuel signal 3.09).

Bit Navn Beskrivelse
0 |ALM(A_Q) Stremsvigtfil beskadiget
1 | UNDERLAST Mulige arsager og mader til afhjeelpning er
beskrevet i Kapitel 7 — Fejlfinding.
2 Reserveret
3 |DC UNDERSP
4 DC OVERSP Mulige arsager og mader til afhjaelpning er
5 OVERSTROM beskrevet i Kapitel 7 — Fejlfinding.
6 | OVERFREK
7 |ALM (A_16) Fejl ved gendannelse af ‘powerfail.ddf
8 |ALM (A_17) Fejl ved gendannelse af ‘powerdown.ddf’
9 | MOTOR BLOKER
Mulige arsager og mader til afhjeelpning er
10 |AI<MIN beskrevet i Kapitel 7 — Fejlfinding.
FUNKTION
11 Reserveret
12 | Reserveret
13 | PANELFEJL Mulige arsager og mader til afhjeelpning er
beskrevet i Kapitel 7 — Fejlfinding.
14 | Reserveret
15 | Reserveret
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Tabel C-14 NINT fejlinformationsord (Aktuel signal 3.12). Ordet inkluderer information om fejlsted for
fejlene PPCC LINK, OVERSTROM, JORDFEJL og KORTSLUTTET (se
tabel C-9 Fejlord 1, tabel C-10 Fejlord 2 og Afsnit 7 - Fejlsogning).

Bit Name Description

0 NINT 1 FLT Fejl p4 NINT 1 kortet*

1 NINT 2 FLT Fejl p4 NINT 2 kortet*

2 NINT 3 FLT Fejl pa NINT 3 kortet*

3 NINT 4 FLT Fejl pa4 NINT 4 kortet*

4 NPBU FLT Fejl pA NPBU kortet *

5 - Anvendes ikke

6 U-PHSCU Fase U overste gren, IGBT(s) kortsluttet

7 U-PHSCL Fase U nederste gren, IGBT(s) kortsluttet

8 V-PH SC U Fase V gverste gren, IGBT(s) kortsluttet

9 V-PHSC L Fase V nederste gren, IGBT(s) kortsluttet

10 W-PH SC U Fase W gverste gren, IGBT(s) kortsluttet

11 W-PH SC L Fase W nederste gren, IGBT(s) kortsluttet
12...15 Anvendes ikke

* Anvendes kun med parallelle invertere. NINT O er tilsluttet NPBU CH1, NINT 1 til CH2 etc.

Vekselretter blokdiagram

LE

@ Overste gren, IGBTs

NAMC Applikations- og motorstyrekort
NINT  Interfacekort for hovedkredsen
NPBU PPCS Link delmodul

i
NAMC — niNT| —
@ J@: J@s Nederste gren, IGBTs
! ! I
u V] w
Vekselretter blokdiagram (to til fire parallelle invertere)
NAMC| | NPBU CH3
CH1 CH2
—_— T

NINT]

L
2

NI
2

FenEl

I
T

| — NINT
¢

&
)
=
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Tabel C-15 Kontrolord for CSA 2.8/3.0 kommunikationsprofil.

Bit Navn Beskrivelse
0 Reserveret
1 ENABLE 1 = Aktiv
0 = Stop med udigb
2 Reserveret
3 START/STOP 0—1 = Start
0 = Stop iht. parameter 21.03 STOP FUNKTION.
4 Reserveret
5 CNTRL_MODE 1 = Veelger control mode 2
0 = Veelger control mode 1
6 Reserveret
7 Reserveret
8 RESET_FAULT 0—1 = Resetter drevfejl
9...15 | Reserveret

Tabel C-16 Statusord for CSA 2.8/3.0 kommunikationsprofil.

Bit Name Description

0 READY 1 = klar til start to start
0 = Initialising, eller initialiseringsfejl error

1 ENABLE 1 = Aktiv
0 = Stop med udlgb

2 Reserveret

3 RUNNING 1 = drift med den valgte reference
0 = Stoppet

4 Reserveret

5 REMOTE 1 = Drevet i fjernstyring
0 = Drevet i lokalstyringe

6 Reserveret

7 AT_SETPOINT 1 = Drevet ved referencen
0 = Drevet ikke ved referencen

8 FAULTED 1 = En fejl er aktiv
0 = Ingen aktive fejl

9 WARNING 1 = En advarsel er aktiv
0 = Ingen advarsler er aktive

10 LIMIT 1 = Drevet er ved en graense
0 = Drevet er ikke ved en greense

11...15 | Reserveret
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Hastighedsstyring via
NAIO

Basiskontrol

NAIO indstillinger

ACS 600 Parameter-
indstillinger

Dette afsnit beskriver anvendelse af analog udvidelsesmodul NAIO for
hastighedsstyring af ACS 600 med standardapplikationsprogram 5.2.

Der beskrives to varianter:
e Bipolar Input for basishastighedsstyring
* Bipolar Input for Joystickstyring

Kun anvendelse af et bipolarinput (+ signal) beskrives. Anvendelse af
unipolarinput svarer til standardinput nar:

e indstillinger beskrevet i Basiskontrol og NAIO indstillinger er
gennemfort (se nedenstaende), og

¢ kommunikation mellem modulet og drevet er aktiveret med
parameter 98.06 EKST Al/O MODUL.

Kontroller at ACS 600 er:

¢ installeret og idriftsat, og

* at ekstern start- stopsignaler er tilsluttede.

Kontroller NAIO modulet:

* indstillinger og tilpasninger. (Se NAIO indstillinger nedenstaende)

* installation og tilslutning af referencesignal til Al1.

e tillsutning til ACS 600.

Modul-nodeadressen indstilles til 5.
Veelg signaltype for input Al1 (DIP switch).

Veelg virkeméade for NAIO-03 modulet (DIP switch). Kan ikke veelges
ved NAIO-01 og NAIO-02 moduler. Se nedenstaende tabel.

Mode NAIO-01 | NAIO-02 | NAIO-03
Unipolar X - X
Bipolar - X X

Bemaerk: Kontroller at drevparameterindstillinger korresponderer med
NAIO modulets mode (98.06 EKST Al/O MODUL).

ACS 600 parametrene indstilles (se omstaende sider).

Firmware Manual
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Bipolar Input for
basishastighedsstyring

Nedenstaende tabel viser handlingen, nar drevet modtager
hastighedsreference via NAIO modulets bipolarinput Al1.

Parameter Indstilling
98.06 EKST Al/O MODUL BIPOLAR; BIPOLAR PRG
10.03 OMLOBSRETNING FORLANS; VALGES('; BAGLANS
10.02 EKS2 STRT/STP/RET EKS1
11.03 EKS REF1 VALG (O) Al2
11.04 EKS REF1 MINIMUM minREF1
11.05 EKS REF1 MAXIMUM maxREF1
13.06 MINIMUM Al2 minAl1
13.07 MAXIMUM AI2 maxAl1
13.08 SKALA AI2 100%
13.10 INVERT Al2 NEJ
30.01 Al<MIN FUNKTION @

1) For negativ hastighedsomrade skal drevet have separat reverseringskommando.
2) Indstilles hvis der anvendes “levende2 nul.

Nedenstaende figur viser hastighedsreferencen for NAIO modulets
bipolarinput Al1.

Driftsomrade

Skala . _ - . ..
maxREF1
110.03
o ! OMLOBSRETNING =
e : FORLANS eller
g . ‘ VALGES"
€ minREFT | /L
5
k-]
2 Z
D> -minREF1
= .
3
h ‘
110.03
OMLOBSRETNING =
BAGLANS eller
. X 1)
Skala | VALGES
maxREF1
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Analoginputsignal
minAl1 = 13.06 MINIMUM AI2 (i.e. NAIO Al1)
maxAl1 = 13.07 MAXIMUM AI2 (i.e. NAIO Al1)
scaled = 13.08 SKALA Al2 x 11.05 EKS REF1 MAXIMUM
maxREF1
minREF1 = 11.04 EKS REF1 MINIMUM
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Bipolar Input for
Joystickstyring

Appendiks D — Analog udvidelsemodul NAIO

Nedenstaende tabel viser handlingen, nar drevet modtager
hastighedsomlgbsreference via NAIO modulets bipolarinput Al1

Parameter

Indstilling

98.06 EKST Al/O MODUL

BIPOLAR; BIPOLAR PRG

10.03 OMLOBSRETNING

FORLANS; VALGES!": BAGLANS

11.02 EKS1/EKS2 VALGT (O)

EKS1

11.03 EKS REF1 VALG (O) AI2/JOYST
11.04 EKS REF1 MINIMUM minREF1
11.05 EKS REF1 MAXIMUM maxREF1
13.06 MINIMUM Al2 minAl1
13.07 MAXIMUM Al2 maxAl1
13.08 SKALA AI2 100%
13.10 INVERT Al2 NEJ

30.01 Al<MIN FUNKTION

@

) Muligger anvendelse af bade positiv og negativ hastighedsomrade.
2) Indstilles hvis der anvendes “levende” nul.

Nedenstaende figur viser hastighedsreferencen for NAIO modulets

bipolarinput Al1 i joystickmode.

Driftsomrade

Skala
maxREF1
: 10.03
° ' OMLOBSRETNING =
e FORLANS eller
e : VALGES"
€ minREF1 ©__
5
°
2 Z
D> -minREF1
= .
3
X .
110.03
' OMLOBSRETNING =
' BAGLANS eller
. i 1)
Skala VALGES
maxREF1
-maxAl1 -minAl1 minAl1 maxAl1
Analoginputsignal
minAl1 = 13.06 MINIMUM AI2 (i.e. NAIO Al1)
maxAl1 = 13.07 MAXIMUM AI2 (i.e. NAIO Al1)
scaled = 13.08 SKALA Al2 x 11.05 EKS REF1 MAXIMUM
maxREF1
minREF1 = 11.04 EKS REF1 MINIMUM
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