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Johdanto

Yleista

Tassa luvussa kuvataan tdman oppaan sisaltdéd. Luku sisaltdd myds tietoja oppaan
kayttotarkoituksesta, turvaohjeita ja tietoja oppaan kohderyhmasta.

Kayttotarkoitus

Tama opas on yhteensopiva:
« ACSB850-vakio-ohjausohjelman version UIFI2700 tai uudemman kanssa

» synkronisen reluktanssimoottorin ACS850-ohjausohjelman kanssa
(lisédvaruste +N7502)

Turvaohjeet

Noudata kaikkia taajuusmuuttajaa koskevia turvaohjeita.

* Lue kaikki turvaohjeet huolellisesti ennen taajuusmuuttajan asennusta,
kayttdonottoa ja kayttda. Taydelliset turvaohjeet on annettu /aiteoppaan alussa.

* Lue ohjelmiston toimintoja koskevat varoitukset ja huomautukset, ennen
kuin muutat toiminnon oletusasetuksia. Kunkin toiminnon varoitukset ja

huomautukset I6ytyvat kyseiseen toimintoon liittyvia, kayttdjan maaritettavissa
olevia parametreja kasittelevista kohdista.

Kohderyhma

Oppaan lukijan oletetaan hallitsevan tavalliset sahkotyot seka tuntevan
elektroniikkakomponentit ja sédhkopiirustukset.
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Oppaan sisalto

Tama opas sisaltda seuraavat luvut:

* ACS850-ohjauspaneeli siséltda ohjauspaneelin kuvauksen ja kayttdohjeet.

» Ohjauspaikan sijainti ja kéyttétilat sisaltda kuvauksen taajuusmuuttajan
ohjaustoimintojen paikoista ja kayttétiloista.

» Ohjelman ominaisuudet sisaltda kuvaukset ACS850-vakio-ohjausohjelman
toiminnoista.

» Sovellusmakrot sisaltda lyhyet kuvaukset makrojen toiminnasta ja liitantakaaviot.

» Parametrit sisaltda kuvauksen taajuusmuuttajan parametreista.

» Parametrien lisétiedot sisaltaa lisatietoja parametreista.

» Vianhaku sisaltaa luettelon halytyksista (varoituksista) ja tilaviesteista seka
mahdolliset syyt ja korjaustoimenpiteet.

» Ohjaus sisdénrakennetun kenttdvéyléaliitdnndn kautta sisaltaa kuvauksen
tiedonsiirrosta kenttavaylaverkon kanssa sisdanrakennetun kenttavaylaliitdnnan
avulla.

» Ohjaus kenttévéylasovittimen kautta sisaltda kuvauksen tiedonsiirrosta
kenttavaylaverkon kanssa lisavarusteena saatavan kenttavaylasovitinmoduulin
avulla.

» Taajuusmuuttajien vélinen liitdnta sisaltda kuvauksen taajuusmuuttajien valisen
litannan avulla kytkettyjen taajuusmuuttajien valisesta tiedonsiirrosta.

» Ohjausketjun ja taajuusmuuttajan logiikan kaaviot.

Muut kayttooppaat
Taajuusmuuttajan mukana toimitetaan monikielinen pika-aloitusopas.

Luettelo kaikista kayttdoppaista on painettu etukannen sisdpuolelle.

Termit ja lyhenteet

Termi/lyhenne Maaritelma

Al Analogiatulo; analogiatulosignaalien liitanta

AO Analogialahtd; analogialahtdsignaalien liitanta
Tasajannitevalipiiri Tasasuuntaajan ja vaihtosuuntaajan valinen tasajannitepiiri

DI Digitaalitulo; digitaalitulosignaalien liitanta

DO Digitaalilaht; digitaalilahtésignaalien liitanta

DTC Suora momenttisaatd (DTC-tila)

SKV Sisaanrakennettu kenttavayla

FBA Kenttavaylasovitin

FEN-01 ACSB850:een lisavarusteena saatava TTL-anturin liitdntdmoduuli
FEN-11 ACSB850:een lisavarusteena saatava absoluuttianturin liitdntdmoduuli
FEN-21 ACSB850:een lisavarusteena saatava resolveriliitantamoduuli
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Termi/lyhenne

Maaritelma

FEN-31

ACS850:een lisdvarusteena saatava HTL-anturin litdntdmoduuli

F10-01 ACSB850:een lisdvarusteena saatava digitaalinen 1/0O-laajennusmoduuli

FIO-11 ACSB850:een lisdvarusteena saatava analoginen I/O-laajennusmoduuli

F10-21 ACSB850:een lisdvarusteena saatava analoginen/digitaalinen 1/0-
laajennusmoduuli

FCAN-0x ACS850:een lisdvarusteena saatava CANopen-sovitin

FDNA-0x ACS850:een lisévarusteena saatava DeviceNet-sovitin

FECA-01 ACS850:een lisévarusteena saatava EtherCAT®-sovitin

FENA-Ox ACSB850:een lisdvarusteena saatava Ethernet/IP-sovitin

FLON-0x ACS850:een lisavarusteena saatava LONWORKS®-sovitin

FPBA-0x ACSB850:een lisdvarusteena saatava PROFIBUS DP -sovitin

FSCA-0x ACS850:een lisévarusteena saatava Modbus-sovitin

HTL Korkeakynnyslogiikka (high-threshold logic)

ID-ajo Moottorin tunnistusajo. Moottorin tunnistusajon aikana taajuusmuuttaja
tunnistaa moottorin ominaisuudet optimaalista moottorinohjausta varten.

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor; janniteohjattu puolijohde, jota
kaytetaan yleisesti vaihtosuuntaajissa sen helpon ohjattavuuden ja
korkean kytkentataajuuden vuoksi.

110 Input/Output = tulo/I1&aht6

JCU Taajuusmuuttajamoduulin ohjausyksikkd. JCU on asennettu tehoyksikon
yldosaan. Ulkoiset I/0-ohjaussignaalit kytketdan JCU:hun tai siihen
asennettuihin lisdvarusteena saataviin 1/0-laajennuksiin.

JMU Taajuusmuuttajan ohjausyksikkdon liitetty muistiyksikkd

JPU Tehoyksikké; katso maaritelma jaljempana.

LSB Vahiten merkitseva bitti

LSW Vahiten merkitseva sana

MSB Eniten merkitseva bitti

MSW Eniten merkitseva sana

Parametri Kayttéjan asetettavissa oleva taajuusmuuttajakomento tai
taajuusmuuttajan mittaama tai laskema signaali.

Pl-saadin Verrannollisuus-integraali-saadin

PID-saataja Verrannollisuus-intergaali-derivaatta-saadin. Taajuusmuuttajan
nopeusohje perustuu PID-algoritmiin.

PLC Ohjelmoitava logiikkaohjain

Tehoyksikkd Sisaltaa taajuusmuuttajamoduulin tehoelektroniikan ja -kytkennat. JCU
on kytketty tehoyksikk&on.

PTC Positiivinen 1ampétilakerroin

RFG Ramppigeneraattori

RO Relelahtd; digitaalilahtdsignaalin liitanta. Toteutetaan releella.

SSI Synkroninen sarjaliitanta

STO Safe torque off -toiminto

TTL TTL-logiikka (transistor-transistor logic)

UIFT xxxx ACS850-taajuusmuuttajan ohjelmisto

UPS Keskeytymatdn tehonsy6ttd; akulla varustettu tehonsyéttolaitteisto, joka

yllapitaa lahtéjannitettd sahkodkatkon aikana
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ACS850-ohjauspaneeli

Yleista

Téassa luvussa kuvataan ACS850-ohjauspaneelin toimintoja ja kayttoa.

Ohjauspaneelin avulla voidaan ohjata taajuusmuuttajaa, lukea tilatietoja ja asettaa
parametreja.

Ominaisuudet

» aakkosnumeerinen ohjauspaneeli, jossa on LCD-naytt6

kopiointitoiminto — parametrit voidaan kopioida ohjauspaneelin muistiin ja siirtaa
myd&hemmin muihin taajuusmuuttajiin tai jarjestelman varmuuskopioiksi.

* naytossa nakyvat ohjeet

+ reaaliaikakello.
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Asentaminen

B Mekaaninen asennus
Kiinnitysvaihtoehdoista on tietoja taajuusmuuttajan laiteoppaassa.

Ohjauspaneelin kiinnittdmisesta kaapin oveen on tietoja oppaassa ACS-CP-U
Control Panel IP54 Mounting Platform Kit Installation Guide (3AUA0000049072
[englanninkielinen]).

B Sahkoliitannat

Kayta suoraan kytkettya verkkokaapelia CAT5, jonka pituus on enintdén kolme
metrid. Sopivia kaapeleita voi tilata ABB:Ita.

Ohjauspaneelin liittimen paikka taajuusmuuttajassa on kerrottu taajuusmuuttajan
laiteoppaassa.
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Sijoittelukuva

30.00rpm

Nro |Kayttotarkoitus

1 Tila-LED — Vihrea = normaali toiminta; vilkkuva vihrea = halytys on aktiivinen; punainen = vika on
aktiivinen.
2 LCD-naytto — Jaettu kolmeen alueeseen:

Tilarivi — muuttuja, riippuu toimintatilasta, katso kohta Tilarivi sivulla 18.

Keskirivi — muuttuja, yleensa signaali- tai parametriarvo, valikko tai luettelo. Nayttda myos vika- ja
halytyskoodit.

Alarivi — nayttaa kahden valintanappaimen toiminnot ja kellondkyman, jos valittuna.

3 Valintanappéin 1 — Toiminto vaihtelee. LCD-ndytén vasemmassa alakulmassa oleva teksti ilmoittaa
kaytdsséa olevan toiminnon.

4 Valintanappain 2 — Toiminto vaihtelee. LCD-nayt6n oikeassa alakulmassa oleva teksti ilmoittaa
kaytdssa olevan toiminnon.

5 YIos —

Siirtyy ylospain LCD-nayton keskiosassa nakyvassa valikossa tai luettelossa.
Suurentaa arvoa, jos parametri on valittuna.

Suurentaa ohjearvoa, jos oikea ylakulma on korostettuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetdéan painettuna.

6 Alas —

Siirtyy alaspain LCD-nayton keskiosassa nékyvéassa valikossa tai luettelossa.
Pienentaa arvoa, jos parametri on valittuna.

Pienentaa ohjearvoa, jos oikea yldkulma on korostettuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetdéan painettuna.

LOC/REM - Taajuusmuuttajan vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin.

8 Ohje — Naytdssa nakyvat ohjeet avataan painiketta painamalla. Ohjeet koskevat naytén keskiosassa
korostettuna olevaa kohdetta.

9 STOP — Pysayttaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.

10 START - Kaynnistéda taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.
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B Tilarivi

LCD-naytdn ylarivilld ndkyvat taajuusmuuttajan tilaa koskevat perustiedot.

‘ LOC & 30.00rpm ‘ ‘ LOCY PAAVALIKKO —1 ‘
Nro |Kentta Vaihtoehdot Selitys
1 Ohjauspaikka LOC Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, eli sita
ohjataan ohjauspaneelista.
REM Taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa, eli sita ohjaa
taajuusmuuttajan 1/0 tai kenttavayla.
2 Tila 1 Akselin suunta on eteen.
N} Akselin suunta on taakse.
Suuntanuoli py®&rii Taajuusmuuttaja on kdynnissé ohjearvossa.
Katkoviivanuoli Taajuusmuuttaja on kdynnissa, mutta ei ohjearvossa.
pyorii
Nuoli palaa Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.
Katkoviivanuoli Kéynnistyskomento on annettu, mutta moottori ei ole
palaa kaynnissa. Esim. kaynnistyslupasignaali puuttuu.
3 Paneelin toimintatila * Nykyisen tilan nimi
* Naytdsséa nakyvan luettelon tai valikon nimi
« Toimintatilan nimi, esim. REF EDIT.
4 Valitun kohteen « Ohjearvo ohjaustilassa (Output)

ohjearvo tai numero

« Korostettujen kohteiden numero, esim. tila,
parametriryhma tai vika.
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Kayttoohjeet

B Kayton periaatteet

Ohjauspanecelia kaytetaan valikoiden ja painikkeiden avulla. Ohjauspaneelissa on
kaksi valintandppainta, joiden toiminto on tilannekohtainen ja nakyy painikkeen
ylapuolella teksting.

Vaihtoehto, esim. toimintatila tai parametri, valitaan valitsemalla VALIKKO-tila
valintanappaimella 2, selaamalla /~~a™\- ja ¥ _-nuolinappaimilla oikean
vaihtoehdon kohdalle ja painamalla sopivaa valintanappainta. Oikeanpuoleista
valintandppainta kaytetdan yleensa tilan valintaan, vaihtoehdon hyvaksymiseen tai
muutosten tallentamiseen. Vasemmanpuoleisella valintanappaimella perutaan
muutokset ja palataan edelliselle tasolle.

Ohjauspaneelin padvalikossa on kymmenen valintavaihtoehtoa: Parametrit,
Assistantit, Muutetut parametrit, Vikanaytto, Aika ja paivays, parametrien
varmuuskopiointi (PAR BACKUP), I/O-asetukset, Ohjearvojen muokkaus (REF
EDIT), Taajuusmuuttajan tiedot (DRIVE INFO) ja Parametrien muutosloki (PAR CHG
LOG). Téaman liséksi ohjauspaneelissa on ohjaustila, joka on kaytdssa
oletusarvoisesti. Vian tai halytyksen esiintyessa paneeli siirtyy automaattisesti
vikatilaan, ja naytolla nakyy vika- tai halytyskoodi. Vian voi kuitata ohjaus- tai
vikatilassa. Tassa luvussa kuvataan ohjauspaneelin toimintoja eri tilojen ja
vaihtoehtojen avulla.

Ohjauspaneeli on aluksi ohjaustilassa (Output), jossa [ oc @, 30. 00rpm|
voidaan suorittaa seuraavat toiminnot: kaynnistys, 49 10 Hz
pysaytys, pydrimissuunnan vaihto, vaihto paikallis- ja -
kauko-ohjauksen valilla, ohjearvon muuttaminen ja 1(') 7 ';‘/

[ ] 0

enintdan kolmen oloarvon valvonta. Muiden
tehtavien valintaa varten on ensin siirryttava

SUUNTA| 00:00 [VALIKKO

paavalikkoon ja valittava vastaava tila. Tilarivilla LOC Y PAAVALIKKO —1
(katso kohta Tilarivi sivulla 18) nékyy nykyisen PARAMETRIT
valikon, tilan tai kohteen nimi. ASSISTANTIT

MUUTETUT PAR
POTSTU] 00:00 [VALITSE
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B Tehtaviluettelo

Seuraavassa taulukossa on luettelo yleisimmista tehtavista, niiden suorittamiseen
tarvittavasta tilasta, paavalikon valintojen lyhenteet sekd tehtdvakohtaisten ohjeiden

sivunumero.

Tehtava Tila / Paavalikon Paavalikon Sivu
vaihtoehto vaihtoehtojen

lyhtenteet *

Ohjeet Mikéa tahansa - 21

Paneeliversion selvittdminen Mik4 tahansa - 21

Taajuusmuuttajan kaynnistys ja pysaytys Ohjaustila - 22

Vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja Mikéa tahansa - 22

painvastoin

Moottorin pydrimissuunnan vaihto Mika tahansa - 23

Nopeus-, taajuus- tai momenttiohjeen maarittdminen | Ohjaustila - 23

ohjaustilassa

Nayton kontrastin saaté Ohjaustila - 24

Parametriarvon muuttaminen Parametrit PARAMETRIT 25

Arvoa osoittavien parametrien arvojen muuttaminen | Parametrit PARAMETRIT 26

Bittia osoittavien parametrien arvojen muuttaminen Parametrit PARAMETRIT 28

Bittia osoittavan parametrin arvon muuttaminen Parametrit PARAMETRIT 30

kiintedksi 0 (EPATOSI) tai 1 (TOSI)

Valvottujen signaalien valinta Parametrit PARAMETRIT 31

Assistantin ohjaamat tehtavat (toisiinsa liittyvien Assistantit ASSISTANTIT 32

parametrisarjojen maaritys)

Parametrien selaaminen ja muuttaminen Muutetut parametrit |MUUTETUT PAR 34

Vikatietojen katselu Vikanayttd VIKANAYTTO 36

Vikojen ja halytysten kuittaus Vikanayttd VIKANAYTTO 37

Kellon nayttd/piilotus, paivdmaaran ja kellonajan Aika ja paivays AIKA&PAIVAYS 38

esitystavan muuttaminen, kellon asetus ja kellonajan

automaattinen paivitys kesaajan mukaan

Parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta Parametrien PAR BACKUP 41

ohjauspaneeliin varmuuskopiointi

Parametrien siirto ohjauspaneelista Parametrien PAR BACKUP 41

taajuusmuuttajaan varmuuskopiointi

Varmuuskopion tietojen katselu Parametrien PAR BACKUP 46
varmuuskopiointi

1/O-liittimien parametriasetusten muokkaus ja 1/0-asetukset 1/0 ASETUS 48

vaihtaminen

Ohjearvon muokkaaminen Ohjearvojen REF EDIT 50
muokkaus

Taajuusmuuttajan tietojen nayttdminen Taajuusmuuttajan DRIVE INFO 51
tiedot

Askettain muutettujen parametrien selaaminen ja Parametrien PAR CHG LOG 52

muuttaminen muutosloki

* Ohjauspaneelissa nakyvat paavalikon vaihtoehtot.




ACS850-ohjauspaneeli 21

B Ohje ja ohjauspaneelin versio — Mika tahansa tila

Ohjeet

Vaihe | Toiminto

Nayttd

1. Paina @ , niin korostetun aiheen tilannekohtaiset
ohjeet tulevat nayttoon.

Jos korostetusta kohteesta on olemassa ohjeet, ne
nakyvat naytéssa.

LOC & AIKA&PAIVAYS — 6
AJAN ESITYSTAPA
PAIVAYKSEN ESITYSTAPA
ASETA AIKA

ASETA PAIVAYS
[KESAATKA |
POISTU| 00:00 IVALITSE

LOCY HELP——
Ota automaattinen
kesdajan pdivitys
kdyttdoon tai poista
se” kaytosta

POISTU | 00:00

2. Jos teksti ei ndy kokonaan, selaa riveja eteenpain

AN ja ¥ _V-painikkeilla.

LOCYT HELP——

Ota automaattinen
kesdajan paivitys
kdyttdoon tai poista
se kdytosta

POISTU| 00:00

3. Tekstin IukemiseTQjélkeen edelliseen nayttdon palataan

valitsemalla 7

LOC Y AIKA&PAIVAYS — 6
AJAN ESITYSTAPA
PAIVAYKSEN ESITYSTAPA
ASETA AIKA

ASETA PAIVAYS
KESAAIKA

POISTU| 00:00 [VALITSE

Paneeliversion selvittaminen

Vaihe | Toiminto

Nayttd

1. Jos virta on kytketty, kytke se pois paalta.

- Jos ohjauspaneelin kaapeli voidaan irrottaa helposti,
irrota kaapeli ohjauspaneelista TAI

- Jos ohjauspaneelin kaapelia ei voi irrottaa helposti,
katkaise ohjauskortin tai taajuusmuuttajan virta.

2. Paina pitkdan @ -painiketta samalla, kun kytket virran
paalle ja luet tiedot. Paneelin tiedot nakyvat naytdssa:
Panel SW: Paneelin ohjelmaversio

ROM CRC: Paneelin ROM-tarkistussumma

Flash Rev: Flash-siséllon versio

Flash-sisallén kommentti.

Kun vapautat painikkeen @ , paneeli siirtyy
ohjaustilaan.

PANEL VERSION INFO

Panel Sw: X . XX
Rom CRC: XXXXXXXXXX
Flash Rev: X . XX

XXXXXXXXXXXXX XXX XXX XX
XXXXXXXXXXXXX XXX XXX XX
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B Perustoiminnot — Mika tahansa tila

Kaynnistys, pysdytys ja vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja
painvastoin

Voit kaynnistaa ja pysayttaa taajuusmuuttajan ja vaihtaa paikallisohjauksesta kauko-
ohjaukseen ja painvastoin missa tahansa tilassa. Taajuusmuuttajan taytyy olla
paikallisohjauksessa, jotta sen voi kdynnistaa ja pysayttda ohjauspaneelin avulla.

Vaihe

Toiminto

Naytto

1.

Vaihda kauko-ohjauksesta (tilarivilla nakyy REM)
paikallisohjaukseen (tilarivilla ndkyy LOC) ja painvastoin
valitsemalla .

Huomautus: Paikallisohjauksen valinta voidaan estaa
parametrilla 16.01 Paikallislukko.

Kun taajuusmuuttaja kaynnistetadn ensimmaisen kerran,
se on kauko-ohjaustilassa (REM) ja sitd ohjataan
taajuusmuuttajan 1/O-liittimien kautta.
Paikallisohjaukseen (LOC), jolloin taajuusmuuttajaa
ohjataan ohjauspaneelista, vaihdetaan valitsemalla .
Tulos riippuu siita, kuinka pitkdan painiketta painetaan:
Jos vapautat painikkeen heti (ndytdssa vilkkuu Vaihto
paikallisohjaukseen -teksti), taajuusmuuttaja pysahtyy.
Aseta paikallisohjauksen ohjearvo sivulla 23 olevan
ohjeen mukaan.

Jos painat painiketta niin kauan, ettad nayttoon tulee
Kaytto jatkaa toimintaa -teksti, taajuusmuuttaja jatkaa
toimintaansa samalla tavalla. Taajuusmuuttaja kopioi
seka kauko-ohjauksen arvot kay/seis-tilaa varten etta
ohjearvon ja kayttaa niita paikallisohjauksen
alkuasetuksina.

Pysayta taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa
valitsemalla

Kéynnista taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa
valitsemalla

LOCY VIESTI
vaihto_ . .
paikallisohjaukseen.

00:00

Tilarivin nuolen (Y tai J)
pyorimisliike pysahtyy.

Tilarivin nuoli (Y tai ) alkaa pyoria.
Nuoli nakyy katkoviivana, kunnes
taajuusmuuttaja saavuttaa ohjearvon.




B Ohjaustila

Ohjaustilassa (Output) valittavat toiminnot:

+ enintdan kolmen signaalin oloarvojen valvonta

* moottorin pydrimissuunnan vaihto

* nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus

* naytdn kontrastin saato
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* kaynnistys, pysaytys ja py6érimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

Ohjaustilaan palataan valitsemalla F%J toistuvasti.

Ohjearvo nakyy nayton oikeassa yldkulmassa.
Keskiriville voidaan maarittdd nakymaan enintdan
kolmen signaalin arvot tai pylvasdiagrammit. Ohjeet
valvottavien signaalien valintaa ja muokkausta varten
ovat sivulla 37.

Moottorin pyérimissuunnan vaihto

49, 1OHZ
0.50 A

7%
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO

Locy

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos ohjaustila eij ole viela valittuna, siirry siihen REM &, 0.00rp
painamalla -painiketta toistuvasti, kunnes
ohjaustila au%eaa 49 . 10 Hz
L] 0
10.7 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
2. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (tilarivilla LOC Y, 0.00rp
nakyy REM), vaihda paikallisohjaukseen valitsemalla 49 10
. Naytdssa nakyy nopeasti viesti tilan vaihtumisesta. L] Hz
Ohjaustila avautuu sen jalkeen. 0 . 5 0 A
7%
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
3. Jos suuntana on eteen (tilarivilla ndkyy ¥ ), voit vaihtaa

suunnaksi taakse (t||ar|V|IIa nakyy J) tai painvastoin

SU
valitsemalla 7

Nopeus-, taajuus- tai momenttiohjeen maarittiminen ohjaustilassa

Katso my0s kohta Ohjearvojen muokkaus sivulla 50.

Vaihe

Toiminto

Nayttd

1.

Jos ohjaustila ei ole viela valittuna, siirry siihen
painamalla ? -painiketta toistuvasti, kunnes
ohjaustila aukeaa

49. 10 Hz
0.50 a

.7 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO

REM L
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Vaihe | Toiminto Naytto
2. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (tilarivilla LOCY, 30.00rpm
nakyy REM), vaihda paikallisohjaukseen valitsemalla 4 9 10
. Naytdssa nakyy nopeasti viesti tilan vaihtumisesta. . Hz
Ohjaustila avautuu sen jalkeen. O . 5 A
10.7 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
3. Voit suurentaa nayton oikeassa ylakulmassa nakyvaa LOC & 31.00rpm

korostettua ohjearvoa painamalla <A \-painiketta. Arvo
muuttuu heti. Arvo tallentuu taajuusmuuttajan pysyvaan
muistiin, ja se palautetaan automaattisesti virran
katkaisun jalkeen.

Ohjearvoa pienennetaan valitsemalla \_¥_~.

49.10 uz

.50 a
7/ %

SUUNTA | 00:00 [VALIKKO

Nayton kontrastin saato

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos ohjaustila_ei ole viela valittuna, siirry siihen LOCY 0.00rp
painamalla -painiketta toistuvasti, kunnes
ohjaustila au&eaa. 49 . 10 Hz
0.50 A
10.7 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
2. Né&yton kontrastia lisatdan painamalla samanaikaisesti LoCv™ 0.00rp
UL ja CA-painiketta. 49 10
Naytdn kontrastia vahennetaan painamalla . Hz
samanaikaisesti V%O ja ¥ _-painiketta. O 5 A

10.7 «
SUUNTA| 00:00 [VALIKKO




B Parametrit

Parametritilassa valittavat toiminnot:

» parametriarvojen katselu ja muuttaminen
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* kaynnistys, pysaytys ja py6érimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

Parametrin valinta ja parametriarvon muuttaminen

Vaihe

Toiminto

Nayttd

1.

= P : VALIKKO
Siirry paavalikkoon valitsemalla .
POISTL

Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valitse
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin.

LOC T, PAAVALIKKO ——1
PARAMETRIT
ASSISTANTIT

MUUTETUT PAR
POISTU] 00:00 [VALITSE

Siirry parametritilaan valitsemalla valikosta
PARAMETRIT (_A™- ja (¥ _-painikkeilla sek&

VALITSE

valitsemalla ﬁ .

LOCY PAR RYHMAT——O01
0l oloarvot

02 I/0 tiedot

03 ohjearvot,

04 sovellustiedot

06 tilatiedot

POISTU | 00:00 [VALITSE

Valitse parametriryhma ¢~ A\~ ja \.¥_“-painikkeilla.

VALITSE

Paina ﬁ .

LOC Y PAR RYHMAT——99
99 kayttoonottotiedot
01 oloarvot

02 1/0 tiedot

03 ohjearvot

04 sovellustiedot
POISTU]| 00:00 [VALITSE

LOCY PARAMETRIT

9901 Kield ]
Englanti

9904 Moottorin tyypp1

9905 Moottoriohjaus

9906 Moot nim virta

POISTU]| 00:00 [MUOKKAA

Valitse parametri A \- ja ¥ _7-painikkeilla.
Parametrin nykyinen arvo nakyy valitun parametrin
alapuolella. Tassa kaytetaan esimerkkina parametria
99.06 Moottorin nimellisvirta.

MUOKKAA

Paina ﬁ .

LOCY PARAMETRIT
9901 kieli .
9904 Moottorin tyyppi
9905 Moottoriohjaus
9906 Moot nim virta

0.0 A
POISTU| 00:00 [MUOKKAA
LOC U PAR MUOKKAUS —

9906 Moot nim virta
| A

PERUUTA| 00:00 [TALLETA
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Vaihe

Toiminto

Nayttd

Maarita parametrille uusi arvo A\ ja ¥ -
painikkeilla.

Yksi nuolipainikkeen painallus suurentaa tai pienentaa
arvoa. Kun pidat painiketta hetken painettuna, arvo
muuttuu ensin nopeasti ja sitten kohdistin siirtyy yhden
paikan vasemmalle. Tama toistuu, kunnes painike
vapautetaan.

Kun painike on vapautettu, aktiivista numeroa voi
muuttaa askel kerrallaan. Jos kumpaakaan painiketta ei
paineta vahaan aikaan, kohdistin palaa yhden paikan
kerrallaan oikealle.

Jos molempia painikkeita painetaan yhta aikaa, naytdssa
nakyva arvo vaihtuu oletusarvoon.

LOC U PAR MUOKKAUS —

9906 Moot nim virta
.54

PERUUTA| 00:00 [TALLETA

. . TALLETA
Tallenna uusi arvo valitsemalla .

Hylkaa uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo valitsemalla
PERUUTA

LOCY PARAMETRIT—
9906 Moot3n15m virta
A

9907 Moot ]m jannite
9908 Moot nim taajuus
9909 Moot nim

nopeus
POISTU] 00:00 IMUOKKAA

Arvoa osoittavien parametrien arvojen muuttaminen

Tassa esitettyjen parametrien lisdksi on kahdenlaisia parametriosoittimia: arvoa
osoittavia parametreja ja bittid osoittavia parametreja. Arvoa osoittava parametri
viittaa toisen parametrin arvoon.

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla U — LOC Y, PAAVALIKKO —1
Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valitse
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin. PARAM ETRIT
ASSISTANTIT
MUUTETUT PAR
POISTU| 00:00 [VALITSE
2. Siirry parametritilaan valitsemalla valikosta AT—
PARAMETRIT (_A™- ja \.¥_/-painikkeilla seké C YHMAT o
valitsemalla "%E . 2 1/0 tiedot
03 ohjearvot,
04 sovellustiedot
06 tilatiedot
POISTU| 00:00 IVALITSE
3. Valitse parametriryhma (~A\- ja \_¥_"-painikkeilla.

Téassa on kaytetty esimerkkind arvoa osoittavaa
parametria 271.01 NopOhje1 valinta.

LOC & PAR RYHMAT—21
15 Analogialahdot

16 Systeemiohjaus

19 Nopeuden Taskenta

20 Rajat
21 Nopeusohje |

e
POISTU | 00:00 IVALITSE
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Vaihe | Toiminto Naytto
4. Valitse parametriryhma V%E -painikkeella. Valitse LOC &, PARAMETRIT
parametriryhmé ~a™~\-ja -painikkeilla. Jokaisen 2101 NopO _']el valinta
parametrin nykyinen arvo nakyy parametrin alla. AT2 skaalatt
2102 NopOhje2 valinta
2103 NopOhjel
toiminta
POISTU| 00:00 [MUOKKAA
5. Paina S . Naytéssa nakyy arvoa osoittavan LOC Y, PAR MUOKKAUS —
parametrin nykyinen arvo seka parametri, johon se
osoittaa. 2101 Nopohjel yalinta
ATl skaalatt
[P.02.05]
PERUUTA|] 00:00 [VALITSE
6. Maaérité uusi arvo painikkeilla <A ja ¥ . LOC Y PAR MUOKKAUS —
Parametri, johon arvoa osoittava parametri viittaa,
muuttuu vastaavasti. 2101 NOpOhj el valinta
FBA refl
[P.02.05]
PERUUTA|l 00:00 [VALITSE
7. Hy‘véiksy esi\)Q\%IIitTlétEarvotja palaa parametriluetteloon LOC &, PARAMETRIT
painamalla 2101 NopOhjel valinta
Uusi arvo ndkyy parametriluettelossa. FBA refl
2102 NopOhje2 valinta
2103 NopOhjel
toiminta
POISTU| 00:00 IMUOKKAA
Jos haluat vapaasti maarittaa arvoksi anﬁlogisen LOC Y, PAR MUOKKAUS —
signaalin, valitse Pointer ja paina . Nayttoon
tulee parametriryhma ja parametri. 2101 NOpOh iel valinta
Valitse parametriryhma (“A™\- ja ¥ _/-painikkeilla. [ﬁ
Kohdistimen alla oleva teksti nayttaa talla hetkella valitun "h -
parametriryhman. 02 I/0 tiedot
PERUUTAIl 00:00 [TALLETA
. . SEURAAVA ..
8. Valitse parametri -painikkeella. LOCY, PAR MUOKKAUS —
Osoittimen alla oleva teksti ilmoittaa tdmanhetkisen
asetuksen. 2101 Nopohiflrva11nta
0207 AI2 skaalatt
PERUUTA| 00:00 [TALLETA
9. Talll_enna parametriosoittimen uusi arvo valitsemalla

TALLETA

Uusi arvo nakyy parametriluettelossa.

LOC & PARAMETRIT—
2101 NopOhjel valinta

AI2 skaalatt
2102 NopOhje2 valinta
2103 NopOhjel
toiminta

POISTU| 00:00 [MUOKKAA
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Bittid osoittavien parametrien arvojen muuttaminen

Bittia osoittava parametri osoittaa toisen signaalin bitin arvoon tai voidaan maarittaa
kiinteasti arvoon 0 (EPATOSI) tai 1 (TOSI). Jalkimmaisessa tapauksessa katso sivu
30. Bittia osoittava parametri osoittaa yhden bitin arvoon (0 tai 1) 32-bittisessa

signaalissa. Ensimmainen bitti vasemmalta on bitti numero 31, ja ensimmainen bitti
oikealta on bitti numero 0.

Vaihe

Toiminto

Nayttd

1.

. v . . VALIKKO
Siirry paavalikkoon valitsemalla .

Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valits
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin.

POISTU

LOCT, PAAVALIKKO —1
PARAMETRIT
ASSISTANTIT

MUUTETUT PAR
POISTU] 00:00 VALITSE

Siirry parametritilaan valitsemalla valikosta
PARAMETRIT (“A™- ja ¥ _-painikkeilla sek&
valitsemalla V%E .

LOCYL PAR RYHMAT——O01
01 Oloarvot

02 I/0 tiedot

03 ohjearvot.

04 sovellustiedot

06 tilatiedot

POISTU| 00:00 [VALITSE

Valitse parametriryhméa A\~ ja ¥ _“-painikkeilla.

Tassa on kaytetty esimerkkina bittia osoittavaa
parametria 10.02Ulk1 K&ynTulo 1.

LOCY PAR RYHMAT——10
10 _Kdynt./sels/suunta
11 Kaynt./sei1s tapa
12 ohjaustapa

13 Analogiatulot

14 pigitaali 1I/0
POISTU]| 00:00 IVALITSE

. . . .. /ALITSE .
Valitse sopiva parametriryhma -painikkeella.
Jokaisen parametrin nykyinen arvo nakyy parametrin
nimen alla.

Valitse parametri 10.02 Ulk1 KéynTulo 1 £ A - ja
¥ _-painikkeilla.

LOC & PARAMETRIT
1001 ulkl K%iy\lla inta

Tulo
1002 ulkl KaynTulo 1
1003 Ulkl KdaynTulo 2
1004 ulk2 kayvalinta
POISTU] 00:00 [MUOKKAA

LOC L PARAMETRIT
1001 ulkl Kayvalinta
1002 UTkl KaynTulo 1

DIL
1003 Ulkl KdaynTulo 2
1004 uUlk2 kayvalinta
POISTU]| 00:00 [MUOKKAA

MUOKKAA

Valitse T] .

LOCY PAR MUOKKAUS —
1002 ulkl Kéij/-nTMo 1

[P.02.01.00]
PERUUTA| 00:00 [VALITSE
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Vaihe | Toiminto Naytto
6. Maaérité uusi arvo painikkeilla <A™ ja ¥ . LOCY PAR MUOKKAUS —
Kohdistimen alla oleva teksti iimoittaa parametriryhman,
parametrin ja bitin. 1002 ulkl KéénTu'Io 1
[P.02.01.05]
PERUUTA| 00:00 [VALITSE
7. Hyvaksy esivalitug arvot ja palaa parametriluetteloon LOC &, PARAMETRIT
H VALITSE T
valitsemalla Swik 1002 U 1D§%yn-|—u o1
1003 Ulkl KaynTulo 2
1004 ulk2 kayvalinta
1005 UTk2 KaynTulo 1
POISTU | 00:00 [MUOKKAA
Jos haluat vapaasti maarittda arvoksi binaariparametrin LOC Y, PAR MUOKKAUS——
bitin, valitse Pointteri ja paina SF{‘%’M. Nayttoon tulee
parametriryhma ja bitti. 1002 ulkl KaynTulo 1
Valitse parametriryhméa (A \- ja \.¥_-painikkeilla. P m Oi
Kohdistimen alla oleva teksti nayttaa talla hetkella valitun " " .
parametriryhman. 02 1I/0 tiedot
PERUUTA|] 00:00 [TALLETA
8. Valitse parametri e -painikkeella. LOC Y, PAR MUOKKAUS——
Osoittimen alla oleva teksti ilmoittaa tdmanhetkisen
asetuksen. 1002 uylkl KéﬁnTM 01
0201 DI tilatiedot
PERUUTA|] 00:00 [TALLETA
) Valitse bitti 521" -painikkeella. LOC %, PAR MUOKKAUS —
Osoittimen alla oleva teksti ilmoittaa tdmanhetkisen
asetuksen. 1002 uylkl KdynTulo 1
P.02.01.[exl
01 pI12
PERUUTAIl 00:00 [TALLETA
10.

Tallenna parametriosoittimen uusi arvo valitsemalla
TALLETA

Uusi arvo nakyy parametriluettelossa.

LOC L PARAMETRIT
1002 UTkl KaynTulo 1
P.02.01.01
1003 Ulkl KaynTulo 2
1004 ulk2 kdyvalinta
1005 Ulk2 KdaynTulo 1
POISTU| 00:00 IMUOKKAA
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Bittia osoittavan parametrin arvon muuttaminen kiinteiiksi 0 (EPATOSI) tai 1

(TOSI)

Bitti& osoittava parametri voidaan kiinnittaa vakioarvoon 0 (EPATOSI) tai 1 (TOSI).

Kun bittia osoittavaa arvoa saadetaan ohjauspaneelissa, VAKIO valitaan, jotta
arvoksi voidaan kiinnittaa 0 (nékyy muodossa C.FALSE) tai 1 (C.TRUE).

Vaihe

Toiminto

Nayttd

1.

VALIKKO
Siirry paavalikkoon valitsemalla
POISTY

Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valltse
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin.

LOC & PAAVALIKKO —1
PARAMETRIT
ASSISTANTIT

MUUTETUT PAR
POTSTU 00:00 VALITSE

Siirry parametritilaan valitsemalla valikosta
PARAMETRIT (A™\- ja ¥ _-painikkeilla sek&

VALITSE

valitsemalla @ .

Valitse parametriryhma A\~ ja ¥ _“-painikkeilla.
Tassa kaytetdan esimerkkina bittia osoittavaa parametria
14.07 DIO2 léhde.

LOCY PAR RYHMAT——O1
01 Oloarvot

02 I/0 tiedot

03 ohjearvot

04 sovellustiedot

06 tilatiedot

POISTU]| 00:00 [VALITSE

LOCY PAR RYHMAT—14
10 Kaynt./seis/suunta
11 Kdynt./seis tapa
12 oOhjaustapa

13 Analogiatulot

POISTU| 00:00 [VALITSE

V’T’ -painikkeella.
Valitse parametri ~~“a~\- ja C§y_r-painikkeilla. Jokaisen

parametrin nykyinen arvo nakyy parametrin nimen alla.

. . . .. VALITSE
Valitse sopiva parametriryhma

LOCY PARAMETRIT
1404 prol
vetoviive

1405 DIO1 paastoviive
1407 DI02 léahde

POISTU| 00:00 [MUOKKAA

MUOKKAA

Valitse ﬁ .

Valitse VAKIO painikkeilla < A ja ¥ .

LOCY PAR MUOKKAUS —
1407 DIO2, Tahde
Pointteri
PERUUTA| 00:00 [SEURAAV
LOCY PAR MUOKKAUS——
1407 DIO2 J]dhde
vakio

PERUUTA| 00:00 [SEURAAV
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Vaihe | Toiminto

Nayttd

5. Valitse SEURAAVA

LOCY PAR MUOKKAUS——
1407 DIO2 lahde

C.[=ilye]
[0]
PERUUTA 00:00 [TALLETA

6. Maaérita uusi vakioarvo (TOSI tai EI TOSI) bittia
osoittavalle parametrille

painikkeilla <A™ ja ¥ .

LOCY PAR MUOKKAUS —
1407 DI02 lahde

[@NMTOST
[1]
PERUUTA 00:00 [TALLETA

TALLETA

7. Jatka valitsemalla ﬁ .
Hylkaa uusi arvo ja sailyta alkuperéinen arvo valitsemalla
PERUUTA

usi arvo nakyy parametriluettelossa.

LOC T PARAMETRIT

1407 D102 ladhde
C.TOSI

1408 DIO2 vetoviive

1409 DIO2 pddstoviive
1410 DIO3 toiminta

POISTU| 00:00 [MUOKKAA

Valvottujen signaalien valinta

Vaihe | Toiminto

Nayttd

1. Voit valita ohjaustilassa (Output) valvottavat signaalit ja
sen, kuinka ne nakyvat ryhman 56 Paneelinéyttd
parametreissa. Lisétietoja parametriarvojen
muuttamisesta on sivulla 25.

Huomautus: Jos maaritat jonkin parametreista
56.01...56.03 nollaksi, ohjaustilassa voit nahda kahden
jaljelle jadgneen signaalin nimet. Nimet nékyvat myds, jos
madaritat yhden tilaparametreista 56.04...56.06 pois
kaytosta (Disabled).

LOCY PAR MUOKKAUS —
5601 S'Bnaaﬁ 1 param

PERUUTA| 00:00 [SEURAAV

LOCYL PAR MUOKKAUS —
5602 Si&naah’ 2 param

PERUUTA| 00:00 [SEURAAV

LOCY PAR MUOKKAUS —
5603 Si&naah’ 3 param

PERUUTA| 00:00 [SEURAAV
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B Assistantit

Assistantit ovat toimintosarjoja, joiden avulla kayttaja voi maarittda keskeisia
parametriasetuksia. Nama asetukset liittyvat tiettyihin tehtaviin, esimerkiksi
sovellusmakron valintaan, moottoritietojen syéttdmiseen tai ohjearvon valintaan.

Assistant-tilassa valittavat toiminnot:

» Assistantit opastavat kayttajaa perusparametrien asettamisessa

» kaynnistys, pysaytys ja pyOrimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

Assistantin kaytto

Assistantien kaynnistaminen on kuvattu alla olevassa taulukossa. Esimerkkind on
kaytetty moottorin kayttdonotossa opastavaa Assistantia.

Vaihe

Toiminto

Nayttd

1.

VALIKKO
Siirry paavalikkoon valitsemalla
POISTU

Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valltse
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin.

LOC UPAAVALIKKO —1
PARAMETRIT

ASSTISTANTIT
MUUTETUT PAR

Siirry Assistant-tilaan valitsemalla valikosta

ASSISTANTIT (A~ ja ¥ _“-painikkeilla seka
VALITSE

valitsemalla @ .

POISTU| 00:00 [VALITSE

LOC U VALINTA 1/5

Select assistant
[Application Macro

Motor Set-up
Start/Stop Control
Reference select

POISTU | 00:00 OK

Esimerkkina on kaytetty moottorin kayttéonotossa
opastavaa Assistant-toimintoa.
Valitse Motor Set-up (AN - ja ¥ _-painikkeilla ja

valitse sitten ﬁ

LOC U PAR MUOKKAUS —

9904 Moottorin tyyppi
Asynkroni

[0]

POISTU| 00:00 ITALLETA

Valitse moottorin tyyppi ¢ A \- ja ¥ _“-painikkeilla.

LOC U PAR MUOKKAUS —

9904 Moottorin tyyppi
Kestomagneet
[1]

POISTU | 00:00 [TALLETA
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Vaihe

Toiminto

Nayttd

Hyvaksy uusi arvo ja siirry seuraavaan parametriin
valitsemalla "4&E

Kun kaikki Assistant-ohjelman parametrit on maaritetty,
nayttéon tulee paavalikko. Voit suorittaa toisen Assistant-
ohjelman toistamalla edella kuvatut vaiheet vaiheesta 2
alkaen.

Voit keskeyttda Assistant-ohjelman missa tahansa
i i POISTU
vaiheessa valitsemalla = -

LOC U PAR MUOKKAUS —
9905 Moottoriohjaus

(0]
POISTU] 00:00 [TALLETA
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B Muutetut parametrit

Muutetut parametrit -tilassa valittavat toiminnot:

* luettelo kaikista parametreista, joita on muokattu makron oletusarvoista

* naiden parametrien muuttaminen

+ kaynnistys, pysaytys ja pyérimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

Muutettujen parametrien katselu ja muuttaminen

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla &P — LOC & PAAVALIKKO ——1
Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valits
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin. PARAM ETRIT
POISTU]| 00:00 [VALITSE
2. Siirry Muutetut parametrit —_tilaan valitsz—_:n)allal val_ikostg LOCY, VIESTI
gliltLtJeL:]'l'vIEL‘l;LTJs'I;.PAR A ja ¥ 7-painikkeilla ja valitse | |E- parametreja
Jos parametreja ei ole muutettu aiemmin, nayttéon tulee
siité ilmoittava teksti.
00:00
Jos parametreja on muutettu, niiden luettelo tulee LOC ® MUUTETUT
nayttéon. Valitse muutettava parametri luettelosta 90906 Moot nim virta
(A- ja ¥ _“-painikkeilla. Valitun parametrin arvo 3.5 A
nakyy parametrin alapuolella. 9907 Moot nim J annite
9908 Moot nim taajuus
9909 Moot nim nopeus
POISTU] 00:00 [MUOKKAA
3. Paina M%A , jos haluat muokata arvoa. LOC  PAR MUOKKAUS —
9906 Moot nim virta
.5 A
PERUUTA| 00:00 [TALLETA
4. Maarita parametrille uusi arvo A \-ja ¥ -

painikkeilla.

Yksi painikkeen painallus suurentaa tai pienentaa arvoa.
Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetaan
painettuna. Jos painikkeita painetaan yhta aikaa,
naytdéssa nakyvéa arvo vaihtuu oletusarvoon.

LOC U PAR MUOKKAUS —

9906 Moot nim v1'0rta
| | A

PERUUTA| 00:00 [TALLETA
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Vaihe

Toiminto

Naytto

. . . TALLETA .
Hyvaksy uusi arvo valitsemalla . Jos uusi arvo on

oletusarvo, parametri poistetaan muutettujen
parametrien luettelosta.

Hxlk'aé uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo valitsemalla
PERUUTA

LOC L MUUTETUT
9906 Moot nim virta
3.0 A

9907 Moot 1_m jannite
9908 Moot nim taajuus

9909 Moot nim nopeus
POISTU] 00:00 MUOKKAA
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B Vikanaytto

Vikanaytto-tilassa valittavat toiminnot:

+ taajuusmuuttajan vikamuistin selaaminen

+ viimeisimpien vikojen tietojen nayttdminen

* vian ohjetekstin lukeminen ja korjaustoimenpiteiden tekeminen

+ kaynnistys, pysaytys ja pyOrimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

Vikojen katselu

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla o S LOC®, PAAVALIKKO —1
Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valltse
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin. PARAM ETRIT
POISTU| 00:00 [VALITSE
2. Siirry Vikanaytt6-asetukseen valitsemalla valikosta
VIKANAYTTO A ™\- ja (¥ _’-painikkeilla ja valitse \L/?Ea%n\éltgsr:ga
Sltten VALITSE e-| _l Oydy
Jos V|kah|stor|assa ei ole vikoja, naytt6on tulee siita
ilmoittava teksti.
— ——
Jos vikahistoriassa on tapahtumia, nayttéon tulee LOCY VIKANAYTTO —1
vikaloki, joka alkaa vimeisimmasta viasta. Rivilla nakyvéa | |g¥aR PANEELIVIKA
numero on vikakoodi, jonka mukaan syyt ja korjaustoimet 29.04.08 10:45:58
on lueteltu luvussa Vianhaku (sivu 307).
POISTU| 00:00 | KUVAUS
3. Avaa valitun vian kuvaus pawﬂr&alla A N-ja ¥ - LOCY, PANEELIVIKA
painikkeita ja valitse sitten ATKA
Selaa tekstia <A\ ja galnlkkeilla 10:45:58
Voit palata edelliseen nayttoon valitsemalla Po%?m VIKAKOODI
36
VIKAKOODIN LAAJENNUS
POISTU| 00:00 DIAG
4. DIAG

Jos haluat apua vianmaaritykseen, valitse i

LOCY, -
Tarkista parametrin
30.0

3 Paneelivika ase
tus. Tarkasta PC-

Mﬂ
POISTU OK
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Vaihe | Toiminto Naytto
5. Paina 5. Ohjauspaneelin avulla voit muokata LOC ® PAR MUOKKAUS——
tarvittavia parametreja, jotta vika saadaan korjattua.
3003 Paneelivika
Vika

[1]

POISTU| 00:00 [TALLETA
6. Maarita parametrille uusi arvo ¢ A ja ¥ -

painikkeilla.
Hyvéksy uusi arvo valitsemalla

Hylkaa uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo valitsemalla
POISTU

TALLETA

LOC U PAR MUOKKAUS —

3003 Paneelivika
Turvanopeus
[2]

POISTU] 00:00 [TALLETA

Vikojen kuittaaminen

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Kun jérjestelmassa ilmenee vika, nayttdon tulee vian LOC Y VIKA
tunnisteteksti. qEsET
Voit plat edliseen niytsn valsamalia VIKA 36
' PANEELTIVIKA
KUITTAA POISTU
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B Aika ja paivays

Aika ja paivays -tilassa valittavat toiminnot:

» kellon valinta kayttdéon tai pois kaytosta

* paivadmaaran ja ajan esitystavan muuttaminen

* paivamaaran ja ajan asetus

» kellonajan automaattisen kesaajan paivitystoiminnon asettaminen paalle tai pois

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

Ohjauspaneelin paristo varmistaa kellon toiminnan myds silloin, kun ohjauspaneeli ei
saa virtaa taajuusmuuttajasta.

Kellon nayttd/piilotus, esitystavan muuttaminen, paivimaaran ja ajan asetus ja
kellonajan automaattinen paivitys kesdaajan mukaan

Vaihe | Toiminto Naytto
1. JSiirryIpiéévaIikkocl)(n .vali:]s.ema:_llla V%Ort. — LOC®, PAAVALIKKO —1
os olet muussa kuin ohjaustilassa, valits
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nékyviin? PARAM ETRIT
ASSISTANTIT

MUUTETUT PAR
POTSTU] 00:00 VALITSE

2. Siirry Aika ja paivays -tilaan valitsemalla valikosta A AY—
AIKA&PAIVAYS A™- ja ¥ /-painikkeilla ja AIVAY :
R VALITSE
valitsemalla = - AJAN ESITYSTAPA

PAIVAYKSEN ESITYSTAPA
ASETA AIKA

ASETA PAIVAYS

POISTU| 00:00 VALITSE

3. Ota kello kayttd6n tai pois kaytosta valitsemalla valikosta | [| oCc®, KELLON NAYTT -1
KELLON NAYTTO, valitse V“X%E , valitse Nayta kello tai | | NEIVEETIIRD)
Piilota kello painikkeilla ~ A ~'ja ¥ _~. Piilota kello
. . VALITSE . a .
Valitse sitten . Voit my6s palata edelliseen

nayttoon tekemétta muutoksia valitsemalla 752 .

POISTU| 00:00 [VALITSE

Aseta kellonajan muato valitsemalla valikosta AJAN LOCY AJAN ES.TAPA —1
ESITYSTAPA, paina V%E ja valitse sopiva muoto d =¥
painikkeilla <A™ ja _¥_~. Tallenna muutokset 12-tuntinen

valitsemalla VALLISE tai peruuta muutokset valitsemalla
PERUUTA T]

PERUUTA| 00:00 [VALITSE
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Vaihe

Toiminto

Nayttd

Aseta paivéméaaran muoto valitsemal}\@@l&kosta
PAIVAYKSEN ESITYSTAPA, paina N -painiketta ja
valitse sopiva muoto.

. 0K .
Tallenna painamalla N tai peruuta muutokset

valitsemalla TERWTS

VAAsgtTe;Eaika valitsemalla valikosta ASETA AIKA ja valitse
N
Ageta tunnit AN ja ¥ P-painikkeilla ja valitse

L . . . oK )
Aseta sitten minuutit. Tallenna painamalla ﬁ tai
i PERUUTA
peruuta muutokset valitsemalla =

LOCY PAIV.ES.TAPA —3
d.mm.yy

mm/dd/yy
Cd
mm yyyy

PERUUTA| 00:00 oK

LOCT ASETA AIKA

ig:41
PERUUTA ok

Aseta paivamaara valitsemalla valikosta ASETA
PAIVAYS ja valitse VA%TSE .

Aseta paivamaaran ensimmainen osa (paiva tai kuukausi
valitun esitystavan mukaan) A \-ja ¥ /-
painikkeilla ja valitse . Aseta paivamaaran toin%Q
osa samalla tavalla. Kun vuosi on asetettu, valitse ﬁ
Peru muutokset valitsemalla "E"ﬁ’*.

LOCY ASET. PAIVAYS —

iE].03.2008

PERUUTA| 00:00 OK

Ota automaattinen kesaajan paivitys kayttoon tai poista
se kaytosta valitsemalla valikosta KESAAIKA ja
valitsemalla ‘&&=

Kun painat @ -painiketta, nayttéon avautuvat ohjeet,
joissa nakyvat kesaajan alkamis- ja loppumispaivat
kussakin maassa tai alue, jonka kesaaikaa haluat
kayttaa. Selaa tekstia A - ja @-Eainikkeilla. Voit
palata edelliseen naytt6én valitsemalla 2L

Poista automaattinen kesaajan péivit)és kaytosta
valitsemalla Off ja valitsemalla RSB

Ota automaattinen kesaajan paivitys kayttéon
valitsemalla maa tai alue, jonka kesaaikaa haluat
kayttaa, ja valitsemalla YAZLSF .

Palaa edellisP%?QTUéyttE)én tekematta muutoksia
valitsemalla 7 -

LOCY KESAAJAN TAL—1
off
EU

us . .
Australijal:NsSw,vict.
Australia2:Tasmania.

POISTU| 00:00 IVALITSE

LOCY HELP
EU:

Maalis viim sunn
Loka viim sunn

on:
off:

US:
POISTU | 00:00
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B Parametrien varmuuskopiointi

Parametrien varmuuskopiointi (Parameter Backup) -toimintoa kaytetddn parametrien
siirtdmiseen yhdesta taajuusmuuttajasta toiseen tai taajuusmuuttajan parametrien
varmuuskopiointiin. Kopiointi tallentaa ohjauspaneeliin kaikki taajuusmuuttajan
parametrit, mukaan lukien enintdan nelja kayttajan parametrisarjaa.
Varmuuskopiotiedoston valittavissa olevat versiot voidaan palauttaa/ladata
ohjauspaneelista samaan taajuusmuuttajaan tai toiseen samantyyppiseen
taajuusmuuttajaan.

Parametrien varmuuskopiointi (Parameter Backup) -tilassa valittavat toiminnot:

Kaikkien parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin (MAKE
BACKUP TO PANEL). Tama toiminto sisaltda kaikki maaritetyt kayttajan
parametrisarjat ja sisdiset parametrit (joita kayttaja ei voi muuttaa), kuten ID-ajon
aikana tarvittavat parametrit.

Ohjauspaneeliin tallennetun varmuuskopion tietojen katselu (SHOW BACKUP
INFO). Tama sisaltda esimerkiksi ohjauspaneelin nykyisen
varmuuskopiotiedoston versiotiedot. Nama tiedot kannattaa tarkistaa, kun
parametrit aiotaan palauttaa toiseen taajuusmuuttajaan RESTORE PARS ALL
-toiminnolla. Nain varmistetaan, etta taajuusmuuttajat ovat yhteensopivia.

Koko parametrisarjan palauttaminen ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan
RESTORE PARS ALL -komennolla. Parametrien palautustoiminto lataa
taajuusmuuttajaan kaikki parametrit, my0s sisaiset moottoriparametrit, joita
kayttaja ei voi muuttaa. Toiminto EI KOSKE kayttajan parametrisarjoja.

Huomaa: Taté toimintoa kaytetdan vain silloin, kun parametrit palautetaan
varmuuskopiosta tai kun parametrit palautetaan yhteensopiviin jarjestelmiin.

Palauta kaikki parametrit (ei kuitenkaan moottoritietoja) taajuusmuuttajaan
RESTORE PARS NO-IDRUN -komennolla.

Palauta vain moottoritietoparametrit taajuusmuuttajaan RESTORE PARS IDRUN
-komennolla.

Palauta kaikki kayttajan parametrisarjat taajuusmuuttajaan RESTORE ALL USER
SETS -komennolla.

Palauta vain kayttajan parametrisarja 1...4 taajuusmuuttajaan RESTORE USER
SET 1...RESTORE USER SET 4 -komennolla.
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Kaikki kaytettavissa olevat varmuuskopiointi- ja palautustoiminnot ovat sivulla 40.

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla & pozSTL LOC?®, PAAVALIKKO —1
Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valltse
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin. PA RAM ETRIT
ASSISTANTIT
MUUTETUT PAR
POISTU| 00:00 IVALITSE
2. Siirry Parametrien varmuuskopiointi -tilaan valitsemalla

valikosta PAR BACKUP (“A™- ja \.W_-painikkeilla ja
valitsemalla VALZISF |
~N

LOCY, PAR BACKUP 1
IMAKE _BACKUP_TO_PANEL |
SHOW BACKUP INFO
RESTORE PARS ALL
RESTORE PARS NO-IDRUN
RESTORE PARS IDRUN
POISTU| 00:00 [VALITSE

Kopioi kaikki parametrit (mukaan lukien kayttajamakrot ja

sisdiset parametrit) taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin,

valitse varmuuskopiointivalikosta (Par Backup) MAKE

BACKUP TO PANEL (~A™\- ja ¥ _“-painikkeilla ja
VALITSE KESKEYT

valitse . Toiminto kdynnistyy. Paina = - ,jos

haluat pysayttaa toiminnon.

Kun varmuuskopiointi on suoritettu, nayttéén tulee viesti
toiminnon onnistumisesta. Palaa

L . . OK .
varmuuskopiointivalikkoon painamalla N -painiketta.

LOCY PAR BACKUP
Copying file 1/2

KESKEYT| 00:00

LOCY VIESTI —
Parametrien tallennus
taajuusmuuttajasta
paneeliin onnistui

OK 00:00

Suorita parametrien palautustoimintoja valitsemalla
varmuuskopiointivalikosta toiminto (tdssé esimerkissa
RESTORE PARS ALL) (“A™\- ja C.¥_“-painikkeilla ja
valitsemalla

W . . VALITSE
Palaa varmuuskopiointivalikkoon valitsemalla N

Parametrien palauttaminen kaynnistyy.

Jos haluat jatkaa, valitse %’. Paina T=52 , jos

haluat pysayttaa toiminnon. Jos lataaminen jatkuu,
nayttéon tulee siita kertova viesti.

LOCT PAR BACKUP——3
MAKE BACKUP TO PANEL
SHOW BACKUP INFO
RESTORE_PARS ALL |
RESTORE PARS NO-IDRUN
RESTORE PARS IDRUN
POISTU] 00:00 [VALITSE

LOCY, PAR BACKUP
In1t'|a'l1z1ng param
restore operat1on

00:00

LOCY, PAR BACKUP
In1t'|a'l1z1ng param.
restore operat1on

00:00
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Vaihe | Toiminto

Nayttd

Lataaminen jatkuu, taajuusmuuttaja kdynnistetdan
uudelleen.

LOCYL PAR BACKUP
Restarting drive

00:00

Siirron tila ndkyy naytéssa prosentteina.

Lataaminen paattyy.

LOCYL PAR BACKUP

Restoring/downloading
all parameters

B 50k
| |

LOCYT PAR BACKUP
Finishing restore
operation

_

Parametrivirheet

Jos yritat varmuuskopioida ja palauttaa parametreja eri ohjelmaversiosta toiseen,

ohjauspaneeli ilmoittaa seuraavat parametrivirhetiedot:

Vaihe | Toiminto

Naytto

1. Palautustoiminto kdynnistyy normaalisti. LOC b PAR BACKUP
Initializi ng param.
restore operation

00:00
2. Ohjelmaversio tarkistetaan. LOCY VER CHECK
Voit nahda ohjauspaneelista, ettd ohjelmaversiot eivat
ole samat.

Selaa tekstia @ Aa ¥ -painikkeilla.

Jatka valitsemalla ﬁ Pysayta toiminto painamalla
PERUUTA .

UIFI, 1010

TUOTEVARIANTTI
PERUUTA| 00:00 CONT

LOCU VER CHECK —2
OHJELMAVERSIO
TUOTEVARIAEITTI

3

OK
PERUUTA] 00:00 CONT
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Vaihe

Toiminto

Nayttd

Jos lataaminen jatkuu, naytt6on tulee siitd kertova viesti.

LOCY PAR BACKUP
Initializing param
restore operation

00:00

Lataaminen jatkuu, taajuusmuuttaja kaynnistetdan
uudelleen.

LOCYL PAR BACKUP
Restarting drive

00:00

Siirron tila nakyy naytdssa prosentteina.

LOCYU PAR BACKUP

Restoring/downloading
all parameters

B 50
| |

Lataaminen jatkuu.

LOCY PAR BACKUP
Restarting drive

~_100:00 [

Lataaminen paattyy.

LOCYL PAR BACKUP
Finishing restore
operation

— —

Ohjaupaneelissa nékyy virheellisten parametrien luettelo.

Voit selata parametreja ¢ A\~ ja \¥_“-painikkeilla.
My®s parametrivirheen syy nakyy naytossa.

LOCYL PARAM VRHE — 1

?
VAARA ARVO TYYPPI
940

VALMIS] 00: 00

LOCY PARAM VIRHE —13
21110
21201

?
PARAMETRI EI LOYDY

VALMIS]| 00:00
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Paina 2 -painiketta, kun haluat lopettaa parametrien
muokkaamisen.

Vaihe | Toiminto Naytto
5. Voit muokata parametreja painamalla e -painiketta, | [ 0C®, PAR MUOKKAUS —
kun MUOKKAA-komento on nakyvissa. Parametria 95.01
OhjKortin sydtté kaytetdan esimerkkina. 9501 Oh] Kortin s)ﬁ)tto
Muokkaa parametria kohdassa Parametrit sivulla 25 U-I k01 n e n
kuvatulla tavalla. [1]
PERUUTA| 00:00 [TALLETA
6. Tallenna uusi arvo painamalla T%A -painiketta. LOC Y PAR MUOKKAUS——
Palaa virheellisten parametrien luetteloon painamalla 9501 Oh_] Ko rtin s otto
7" peiniketa Sisainen
(o]
PERUUTA| 00:00 [TALLETA
7. Valittu parametrin arvo nakyy parametrin nimen alla.

LOCb PARAM VIRHE —9
9501 O jK05t1n Syotto

0]
VAARA ARVO TYYPPI
950

VALMIS| 00:00 [MUOKKAA

Yritys palauttaa kayttdjan parametrisarjat eri ohjelmaversiosta toiseen

Jos yritat varmuuskopioida ja palauttaa kayttajan parametreja eri ohjelmaversiosta
toiseen, ohjauspaneeli ilmoittaa seuraavat halytystiedot:

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Palautustoiminto kdynnistyy normaalisti. LOC b PAR BACKUP
Initializi ng param
restore operation
00:00
2. Myds version tarkistus on OK.

Voit nahda ohjauspaneelista, ettd ohjelmaversiot eivat
ole samat.

Voit selata tekstia A\ - ja ¥ _7-painikkeilla.

LOCYT VER CHECK

1010

TUOTEVARIANTTI
PERUUTA| 00:00 CONT

UIFI,

LOCU VER CHECK

OHJELMAVERSIO

TUOTEVARIAEITTI
3

OK
PERUUTA] 00:00 CONT

—2
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Vaihe

Toiminto

Nayttd

Jos lataaminen jatkuu, naytt6on tulee siitd kertova viesti.

LOCY PAR BACKUP
Initializing param
restore operation

00:00

Lataaminen jatkuu, taajuusmuuttaja kaynnistetdan
uudelleen.

LOCYL PAR BACKUP
Restarting drive

00:00

Siirron tila nakyy naytdssa prosentteina.

LOCYU PAR BACKUP

Restoring/downloading
user set 1

B 50
| |

Lataaminen jatkuu.

LOCY, PAR BACKUP
In1t1a'|1z1ng param
restore operat1on

00:00

Lataaminen jatkuu, taajuusmuuttaja kaynnistetdan
uudelleen.

LOCYL PAR BACKUP
Restarting drive

~_100:00 [

Lataaminen paattyy.

LOCYL PAR BACKUP
Finishing restore
operation

— —

Paneeli nayttaa halytyksen tunnistustekstin ja palaa
varmuuskopiointivalikkoon (Par Backup).

LOCY HALYTYS

HALYTYS 2036
PALAUTUS

POISTU
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Yritys ladata kdyttajan parametrisarjat eri ohjelmaversiosta toiseen

Jos yritat ladata kayttajan parametreja eri ohjelmaversiosta toiseen, ohjauspaneeli
ilmoittaa seuraavat halytystiedot:

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry parametritilaan valitsemalla paévalikosta AT—
PARAMETRIT, katso esimerkki kohdassa Parametrit Iigcol}il J l;ﬁ'; thI;MAT 16
sivulla 25. 13 Analogiatulot
Kayttajan parametrisarja ladataan parametrin 716.09 14 Digitaali I/0
Ké&ytt. ParamVal kautta. Valitse parametriryhma 16 15 Analogialahdot
Systeemiohjaus (A~ ja \¥_-painikkeilla.
POISTU| 00:00 IVALITSE
. . . . VALITSE
2. Valitse parametriryhma 16 painamalla Y} LOCY, PARAMETRIT
-painiketta. Valitse parametri 16.09 Kéytt. ParamVal 1603 salasana
(AN ja ¥ _-painikkeilla. Jokaisen parametrin 1604 Paramet palautus
nykyinen arvo nakyy parametrin nimen alla. 1607 Paramet talletus
1609 Kdytt. Paramval
E1 ntoa
POISTU| 00:00 IMUOKKAA
. VMUOKKAA
8. Paina "X~ - LOCYT PAR MUOKKAUS—
1609, Kaytt. Paramval
E1 pyyntoa
[1]
PERUUTAI 00:00 [TALLETA
Valitse painikkeilla A ja ¥ kéyttéjén parametrit, |[T0C ¢, PAR MUOKKAUS ——
jotka haluat ladata.
TALLETA 1609 gdytt. Paramval
Paina N Pa auta
[2]
PERUUTA| 00:00 ITALLETA
4. Ohjauspaneelissa nakyy viasta ilmoittava teksti. LOCY, VIKA
VIKA 310
KAYT.PAR LUKU
PALAUTU POISTU
Varmuuskopion tietojen katselu
Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla S . S LOC &, PAAVALIKKO —1
Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valits
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin. PARAM ETRIT

MUUTETUT PAR
POISTU] 00:00 VALITSE
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Vaihe | Toiminto Naytto
2. Siirry parametrien varmuuskopiointitilaan valitsemalla R
valikosta PA\I}LBACKUP (A N-ja ¥ _-painikkeilla ja IM%EEL BzéEU%AgrléU l|-?>'A‘NE|_ 2
valitsemalla SHOW BACKUP INFO
Valitse SHOW BACKUP INFO AN ja ¥ - RESTORE PARS ALL
painikkeilla. RESTORE PARS NO-IDRUN
RESTORE PARS IDRUN
POISTU| 00:00 IVALITSE
3. Valitse parametriryhméa 16 painamalla ST Naytéssa | [ oC T, BACKUP INFO——
nakyvat tiedot siita taajuusmuuttajasta, josta KOPIO RAJAPINTA VER
varmuuskopio tehtiin: 0.4
KOPIO RAJAPINTA VER: Varmuuskopiotiedoston versio 0.4
OHJELMAVERSIO: Ohjelmiston tiedot OHJ ELMAVERSIO
UIFI: ACS850-taajuusmuuttajan ohjelmisto UTFI
2020: Ohjelmiston versio POI STU 00 00
0: Ohjelmistopaivityksen versio
TUOTEVARIANTTI: LOCYL BACKUP INFO——
3: ACS850 (Vakio-ohjausohjelma) 05%%“"’%58560
Voit selata tietoja (A~ ja ¥ _-painikkeilla. UIFI,1010.0,
TUOTEVARIANTTI
POI STU| 00:00
4. Palaa varmuuskopiointivalikkoon (Par Backup) 1

painamalla Pc’%ﬁ’ -painiketta.

LOCY, PAR BACKUP
SHOW BACKUP INFO
RESTORE PARS ALL
RESTORE PARS NO-IDRUN
RESTORE PARS IDRUN

POISTU | 00:00 [VALITSE
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B |/O-asetukset

I/O-asetukset-tilassa valittavat toiminnot:

+ taajuusmuuttajan I/O-liitantdjen asetuksia maarittavien parametrien tarkistus

» parametrien, joiden lahteeksi tai kohteeksi on valittu 1&ht6 tai tulo, tarkistus

+ parametriasetuksen muokkaus

+ kaynnistys, pysaytys ja pyOrimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

1/O-liittimien parametriasetusten muokkaus ja vaihtaminen

litdntaan [iittyvat tiedot (tdssa tapauksessa DI1).
Voit selata tietoja A \- ja < ¥_7-painikkeilla.
Palaa digitaalituloihin painamalla ’%J -painiketta.

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla P S LOC & PAAVALIKKO ——1
Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valits
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin. PARAM ETRIT
POISTU| 00:00 [VALITSE
2. Siirry 1/O-asetukset-tilaan valitsemalla valikosta I/O _
ASETUS CA™N- ja ¥ “-painikkeilla ja valitsemalla 1 I o A,‘US x
sitten UG- Analog inputs
Digital I/Os
Digital inputs
Relay outputs
POISTU| 00:00 [VALITSE
Va]it§e I{O-ryhmé, esim. Digitaalitulot < A™\- ja ¥ LOC_ L II/O ASETUS —4
painikkeilla. Anal og outputs
Analog_inputs
Digital I/0s
g D
Relay outputs
POISTU| 00:00 IVALITSE
3. Valitse ‘S=T . Digitaalitulojen asetukset nakyvat LOC & II/O ASETUS —1
naytdssa hetken kuluttua.
Voit selata digitaalilahtéja ja parametreja painikkeilla 1] KaynTulo
ja DI2
DI3 X i
1010 vian kuittaus
POISTU| 00:00 INFO
4. Valitse &= Ohjauspaneeliin tulee valittuun 1/0-

LOCY I/0 INFO
gUM OF I/0 ITEMS

SLOT NUMBER
NODE NUMBER

POISTU| 00:00
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Vaihe | Toiminto Naytto
5. Valitse asetus (parametrin numeron sisaltava rivi) ¢ A - _
ja O¥_~-painikkeilla. Voit muokata parametreja (INFO- Iﬁgg_ U I/0 ASETUS 1
valinta muuttuu MUOKKAA-valinnaksi). 1002 ulkl KaynTulo 1
DI
DI3 i .
1010 vian kuittaus
POISTU| 00:00 IMUOKKAA
6. valitse “ LOC U PAR MUOKKAUS——
1002 ulkl KéinTu'I ol
[P.02.01.00]
PERUUTA|] 00:00 [VALITSE
7. Méarita asetukselle uusi arvo A \-ja (¥ /- LOC T PAR MUOKKAUS —
painikkeilla.
Yksi painikkeen painallus suurentaa tai pienenta arvoa. | 11002 UTk1l KdynTulo 1
Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetaan DI 04
painettuna. Jos painikkeita painetaan yhta aikaa,
naytéssa nakyva arvo vaihtuu oletusarvoon. [P.02.03.03]
PERUUTA|l 00:00 [VALITSE
8. Tallenna uusi arvo valitsemalla $e=] . LOC & I/O ASETUS —1
Hylk&a uusi arvo ja séilyta alkuperainen arvo valitsemalla | (DT 1
K 28 1002 UTk1l KaynTulo 1
DI
DI3

1010 vian kuittaus
POISTU| 00:00 IMUOKKAA
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B Ohjearvojen muokkaus

Ohjearvojen muokkaustilassa valittavat toiminnot:
+ paikallisen ohjearvon tarkka ohjaus

* kaynnistys, pysaytys ja py6rimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.

Ohjearvon muokkaaminen

Vaihe | Toiminto

Naytto

1. Jos ohjauspaneeli on kauko-ohjaustilassa (tilarivilla
nakyy REM), vaihda paikallisohjaukseen (tilarivilla lukee
LOC) valitsemalla . (Lisatietoja vaihdosta
paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin on
sivulla 22.)
Huomautus: Ohjearvon muokkaaminen on
oletusarvoisesti mahdollista vain paikallisohjaustilassa.
Kauko-ohjaustilassa ohjearvoa voidaan muokata
paneelista vain, jos se (parametri 02.34 Paneeliohje) on
maaritetty aktiivisen ulkoisen ohjeen lahteeksi.
Oikealla nakyva viesti tulee nayttdon, jos ohjearvoa ei voi
muokata paneelista.

REMT VIESTI —
Reference editing
enabled only_in
Tocal control mode

00:00

2. Muussa tapauksessa siirry paavalikkoon painamalla
EEED painiketta.

Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valitse

toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin.

POISTU

LOC U PAAVALIKKO —1
PARAMETRIT
ASSISTANTIT

MUUTETUT PAR
POISTU] 00:00 VALITSE

3. Siirry ohjearvojen muokkaustilaan valitsemalla valikosta

ﬁFIﬁsEDIT (AN-ja ¥ _-painikkeilla ja valitsemalla

LOCY REF EDIT

E20000.00 rpn

PERUUTA| 00:00 [SEURAAV

4. Valitse oikea etumerkki ¢“A™\- ja ¥ -painikkeilla ja
. SEURAAV . N Il .
valitse S| - Valitse oikeat numerot painikkeilla A

ja S.¥_~. Paina jokaisen valitun numeron jalkeen

LOCY REF EDIT

-1250.00) rpm

SEURAAV .
PERUUTA| 00:00 [TALLETA
5. Kun viimeinen numero on valittu, paina ‘8= . LOC v -1250.00rpm

Ohjaustila avataan valitsemalla '%J . Valittu ohjearvo

nakyy tilarivilla.

49.10 w2
0.50

] A
10.7 «
SUUNTA| 00:00 [VALIKKO




B Taajuusmuuttajan tiedot

ACS850-ohjauspaneeli 51

Taajuusmuuttajan tiedot nayttavassa tilassa valittavat toiminnot:
+ taajuusmuuttajan tietojen nayttaminen

* kaynnistys, pysaytys ja py6érimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

Taajuusmuuttajan tietojen nayttdaminen

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla &P -paipOiII(éeTtEa. LOC N PAAVALIKKO —1
Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valitse
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin. PA RAM ETRIT
POISTU| 00:00 IVALITSE
2. Siirry taajuusmuuttajan tiedot -tilaan valitsemalla _
valikosta DRIVE INFO (“A™- ja \.¥_/-painikkeilla ja ng\% I,?ll}:a\]/:E INFO
valitsemalla V%E . -
DRIVE TYYPPI
ACS850
DRIVE MALLI
POISTU]| 00:00
3. Taajuusmuuttajan tiedot tulevat nayttéon. Voit selata

tietoja <A \- ja ¥_7-painikkeilla. Huomautus:
Nayttéon tulevat tiedot voivat vaihdella taajuusmuuttajan
ohjelmistoversion mukaan.

DRIVE NIMI: Taajuusmuuttajan nimi DriveStudio-
ohjelmassa (kayttdonotto- ja yllapitotydkalussa)
maaritetyssd muodossa

DRIVE TYYPPI: Esim. ACS850

DRIVE MALLI: Taajuusmuuttajan tyyppikoodi

FW VERSION: Katso sivu 46.
SOVELLUSOHJELMA: Aktiivisen sovellusohjelman
versiotiedot

PERUSSOVELLUSOHJELMA: Aktiivisen
sovellusohjelmamallin versiotiedot
VAKIOKIRJASTO: Vakiokirjaston versiotiedot
TEKNOLOGIAKIRJASTO: Ei koske ACS850-
taajuusmuuttajaa

TEHO-OSA SN: Tehoasteen (JPU) sarjanumero
MUISTI HW SN: Muistiyksikén (JMU) valmistusnumero
MUISTI ASETUS SN: Muistiyksikdn (JMU)
konfiguroitinumero

Palaa paavalikkoon painamalla Po%?m -painiketta.

LOCY DRIVE INFO——
FW VERSION

UIFI, 2020, O,
SOVELLUSOHJELMA

PERUSSOVELLUSOHJELMA

POISTU| 00:00
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B Parametrien muutosloki

Parametrien muutosloki -tilassa valittavat toiminnot:

+ viimeisimpien ohjauspaneelin tai PC-tyokalun kautta tehtyjen muutosten
nayttdminen

* parametrien muokkaaminen

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

Viimeisimpien parametrimuutosten nayttdminen ja parametrien muokkaaminen

painikkeilla.

Tallenna uusi arvo valitsemalla
Hylkaa uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo valitsemalla
PERUUTA

TALLETA

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla S — LOC ® PAAVALIKKO ——1
Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, valltse
toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin. PARAM ETRIT
POISTU| 00:00 [VALITSE
2. Siirry Parametrien muutosloki -tilaan valitsemalla LOCY, VIESTI
valikosta PAR CHG LOG (“A™- ja (¥ “-painikkeillaja | [No parameters
valitse sitten ‘4&=F . available
Jos parametreja ei ole muutettu aiemmin, nayttéon tulee
siité ilmoittava teksti.
00:00
Jos parametreja on muutettu aiemmin, ohjauspaneeli LOC Y LAST CHANGES— 1
nayttada viimeisimpien parametrimuutosten luettelon. 2
Viimeisin muutos nakyy ensimmaisena. Muutosten
jarjestys naytetddn myos numerona oikeassa : .
ylakulmassa (1 tarkoittaa viimeisintd muutosta, 2 toiseksi 9401 |_-| sa I/Ol va'l int
viimeistéd muutosta jne.). Jos parametria on muutettu 9402 Lisa I/02 valint
kahdesti, se nakyy luettelossa yhtena muutoksena. POISTU]| 00:00 [MUOKKAA
Parametrin nykyinen arvo ja parametrin
muutospaivamaara ja -aika nakyvat myos valittujen
parametrien alla. Voit selata parametreja < A \-ja
¥ _-painikkeilla.
3. Jos haluat muokata parametria, valitse parametrit LOC PAR MUOKKAUS —
- ja S.¥_“-painikkeilla ja valitse M”"%“ . v
9402 Lisg I/02 valint
E1 mitaan
(0]
PERUUTA| 00:00 ITALLETA
4. Maarita parametrille uusi arvo < A\ ja ¥ /-

LOC™® PAR MUOKKAUS
9402 Lisa I/02 valint

FIO-
[1]

PERUUTAI| 00:00 [TALLETA
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Vaihe

Toiminto

Naytto

Parametrin muutos nakyy ensimmaisena viimeisimpien
parametrimuutosten luettelossa.

Huomautus: Voit tyhjentda parametrien muutoslokin
valitsemalla parametrin 16.74 MuutPar nollaus arvoksi
Nollaa.

LOCY LAST CHANGES—1

9402 Lisa I/02 valint
FI0-01
12.09.2008 15:09:33
9402 Lisa I/02 valint
9401 Lisa I/01 valint

POISTU| 00:00 [MUOKKAA
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Ohjauspaikan sijainti ja
kayttotilat

Yleista

Tama luku sisaltda kuvauksen taajuusmuuttajan ohjaustoimintojen paikoista ja
kayttotiloista.
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Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus

Taajuusmuuttajassa on kaksi padohjauspaikkaa: ulkoinen ja paikallinen.
Ohjauspaikka valitaan LOC/REM-avaimella ohjauspaneelin tai PC-tydkalun avulla
(Take/Release-painike).

ACS850
r— — — = — — — — — "
§ Ulkoinen ohjaus
2)3) i [ [
1)3
—~<l lf—+ 10 )3) [
@<z @
P — e | |
Paikallisohjaus | pLC |
| | (Ohjelmoitava
[ logiikkaohjain) [
| | _
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Anturi

1) Ylimaaraisia tuloja/lahtdja voidaan lisata asentamalla lisdvarusteena saatava 1/O-
laajennusmoduuli (FIO-01 tai FIO-11) taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1/2.

2) Anturin tai resolverin litdntdmoduuli (FEN-xx) asennettuna taajuusmuuttajan
korttipaikkaan 1/2

3) Kahta samantyyppista anturi/resolveri-liitdntdmoduulia ei sallita.

B Paikallisohjaus

Kun taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, ohjauskomennot annetaan
ohjauspaneelin nappaimistdsta tai PC:std, johon on asennettu DriveStudio.
Nopeuden ja momentin saatdtilat ovat kaytettdvissa paikallisohjauksessa.

Paikallisohjausta kaytetaadn paaasiassa taajuusmuuttajan kayttéonoton ja huollon
aikana. Ohjauspaneeli ohittaa aina ulkoiset ohjaussignaalilahteet, kun sita kaytetaan
paikallisohjaukseen. Paikallisohjaukseen vaihtaminen voidaan estéa parametrilla
16.01 Paikallislukko.

Parametrilla (30.03 PaikOhjausKatkos) valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi
ohjauspaneelin tai PC-tydkalun yhteyden katkeamiseen.
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B Ulkoinen ohjaus

Kun taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa, ohjauskomennot annetaan
kenttavaylaliitannan (sisdadnrakennettu liitdnta tai lisdvarusteena saatava
kenttavaylasovitinmoduuli), I/O-liittimien (digitaali- ja analogiatulot), lisdvarusteena
saatavien 1/O-laajennusmoduulien tai taajuusmuuttajien valisen liitAnnan kautta.
Ulkoiset ohjeet annetaan kenttavaylaliitinnan, analogisten tulojen, taajuusmuuttajien
valisen liitdnnan ja anturitulojen kautta.

Kaytettavissa on kaksi ulkoista ohjauspaikkaa, EXT1 ja EXT2. Kayttaja voi valita
ohjaussignaalit (esim. kaynnistys-/pysaytyskomennot) ja ohjaustilat molemmille
ulkoisille ohjauspaikoille. Ainoastaan EXT1 tai EXT2 voi olla kerrallaan aktiivinen
kayttajan valinnan mukaan. Valinta EXT1:n ja EXT2:n valilla tehdaan digitaalisten
tulojen tai kenttavaylan ohjaussanan avulla.

Taajuusmuuttajan toimintatilat

Taajuusmuuttaja voi toimia useissa saatotiloissa.

B Nopeussaatotila

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

Nopeussaatétila on kaytettavissa seka paikallisohjauksessa etta ulkoisessa
ohjauksessa.

B Momenttisaatotila

Moottorin momentti on verrannollinen taajuusmuuttajaan annettuun
momenttiohjeeseen. Tata tilaa voidaan kayttaa anturin tai resolverin kanssa tai ilman
niitd. Kun anturi tai resolveri ovat kaytdssa momenttisaatotilassa, moottorin ohjaus on
tarkempaa ja dynaamisempaa kuin ilman niita.

Momenttisdatétila on kaytettavissa seka paikallisohjauksessa etta ulkoisessa
ohjauksessa.

B Erikoissaatotilat
Nopeussaato- ja momenttisaatétilojen lisaksi valittavissa on seuraavat
erikoissaatotilat:

» Hatapysaytystilat OFF1 ja OFF3: Taajuusmuuttaja pysahtyy maaritellyn
hidastusrampin mukaisesti ja taajuusmuuttajan modulointi pysahtyy.

« Jog-tila: Taajuusmuuttaja kaynnistyy ja kiihdyttad maariteltyyn nopeuteen, kun
Jog-signaali on aktivoitu.
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Lisatietoja on parametriryhmaa 10 Kédynt./seis/suunta kuvaavassa kohdassa sivulla
131.
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Ohjelman ominaisuudet

Yleista

Tassa luvussa kuvataan ohjausohjelman ominaisuuksia.

Taajuusmuuttajan konfigurointi ja ohjelmointi

Taajuusmuuttajan ohjausohjelmassa on kaksi osaa:
+ laiteohjelmisto
» sovellusohjelmisto.

Taajuusmuuttajan ohjausohjelma

Sovellusohjelmisto Laiteohjelmisto

Toe- Nopeussaatd
Toimintolohko- | [ ohjelmiston | | | | Momenttisaato
ohjelma toiminto- | Taajuusmuuttajan
lohkot logiikka
- (parametri- ja I/O-liitanta M
Vakio- signaali-  |g— Kenttavaylaliitanta
lohkokirjasto litanta) Suojaukset B I
Takaisinkytkenta

Laiteohjelmisto suorittaa pdaohjaustoiminnot, kuten nopeuden ja momentin saadon,
taajuusmuuttajan logiikkatoiminnot (k&ynnistys/pysaytys) seka 1/O-, takaisinkytkenta-,
tiedonsiirto- ja suojaustoiminnot. Laiteohjelmiston toiminnot konfiguroidaan ja
ohjelmoidaan parametrien avulla.
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B Ohjelmointi parametrien avulla

Parametrit voidaan asettaa
» ohjauspaneelista, kuten luvussa ACS850-ohjauspaneeli on kuvattu

+ DriveStudio-PC-ty6kalun avulla, kuten oppaassa DriveStudio User Manual
(BAFE68749026 [englanninkielinen]) on kuvattu

+ kenttadvaylaliitdnnan kautta, kuten luvuissa Ohjaus sisddnrakennetun
kenttévayléliitdnnén kautta ja Ohjaus kenttdvéyléasovittimen kautta on kuvattu.

Kaikki parametriasetukset tallennetaan automaattisesti taajuusmuuttajan
pysyvaismuistiin. Parametrimuutosten jalkeen on erittdin suositeltavaa tehda
pakotettu tallennus parametrilla 16.07 Paramet talletus ennen virran katkaisemista
ohjausyksikosta.

Tarvittaessa parametrien oletusarvot voidaan palauttaa parametrilla 16.04 Paramet
palautus.

Huomautus: Jos vain osa parametreista on nékyvissa, aseta parametrin 76.15
ParLista valinta arvoksi Lataa pitké.

B Sovellusohjelmointi

Laiteohjelmiston toimintoja voidaan laajentaa sovellusohjelmoinnin avulla.
(Taajuusmuuttajan vakiotoimitus ei sisalla sovellusohjelmaa.) Sovellusohjelmia
voidaan rakentaa IEC-61131 -standardin mukaisista toimintolohkoista. Joitakin
taajuusmuuttajan parametreja kaytetaan laiteohjelmiston toimintolohkojen tuloina,
joten niitad voidaan muuttaa myds sovellusohjelman kautta. Huomaa, etta
sovellusohjelman kautta tehdyt parametrien muutokset ohittavat DriveStudio-PC-
tydkalun kautta tehdyt muutokset.

Lisatietoja on

» oppaassa Application guide: Application programming for ACS850 drives
(3AUA0000078664 [englanninkielinen])

» oppaassa DriveSPC User Manual (SAFE68836590 [englanninkielinen]).

Sovellusohjelman lisenssit ja suojaus

Taajuusmuuttajalle voidaan antaa DriveSPC-tyokalulla sovelluslisenssi, joka sisaltéda
tunnuksen ja salasanan. Vastaavasti DriveSPC-tydkalulla luotu sovellusohjelma
voidaan suojata tunnuksella ja salasanalla.

Jos suojattu sovellusohjelma ladataan taajuusmuuttajaan, joka sisaltaa lisenssin,
sovelluksen ja taajuusmuuttajan tunnusten ja salasanojen taytyy vastata toisiaan.
Suojattua sovellusta ei voi ladata taajuusmuuttajaan, joka ei sisalla lisenssia.
Suojaamaton sovellus voidaan kuitenkin ladata taajuusmuuttajaan, joka sisaltaa
lisenssin.
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Sovelluslisenssin tunnus nakyy DriveStudio-tytkalussa taajuusmuuttajan ohjelmiston
ominaisuuksissa kohdassa APPL LICENCE. Jos arvona on 0, taajuusmuuttajalle ei
ole annettu lisenssia.

Huomaa:

» Sovelluslisenssi voidaan antaa vain varsinaiselle taajuusmuuttajalle, ei erilliselle
ohjausyksikoélle.

» Suojattu sovellus voidaan ladata vain varsinaiseen taajuusmuuttajaan, ei
erilliseen ohjausyksikkdon.

Ohjausliitannat

B Ohjelmoitavat analogiatulot

Taajuusmuuttajassa on kaksi ohjelmoitavaa analogiatuloa. Kukin tulo voidaan
maarittaa erikseen jannitetuloksi (0/2...10 V tai -10...10 V) tai virtatuloksi (0/
4...20 mA) JCU-ohjausyksikon siirtoliittimelld. Kukin tulo voidaan suodattaa,
invertoida tai skaalata. Analogiatulojen maaraa voidaan lisata FIO-xx I/O-
laajennuksilla.

Asetukset

Parametriryhmé 13 Analogiatulot (sivu 142).

B Ohjelmoitavat analogialahdot

Taajuusmuuttajassa on kaksi analogista virtalaht6a. Kukin 1&htd voidaan suodattaa,
invertoida tai skaalata. Analogialahtdjen maaraa voidaan lisata FIO-xx 1/0O-
laajennuksilla.

Asetukset
Parametriryhma 15 Analogialdhd6t (sivu 162).

B Ohjelmoitavat digitaaliset tulot ja lahdot

Taajuusmuuttajassa on kuusi digitaalituloa, digitaalinen kaynnistyksen lukitustulo ja
kaksi digitaalista tuloa/lahtoa.

Yksi digitaalitulo (DI6) toimii PTC-termistoritulona. Lisatietoja on kohdassa Mooftorin
lampdsuojaus sivulla 83.

Yhta digitaalisista tuloista/lahddista voidaan kayttaa taajuustulona ja yhta
taajuuslahtona.

Digitaalitulojen/-lahtdjen maaraa voidaan lisata FIO-xx I/0O-laajennuksilla.

Asetukset

Parametriryhma 14 Digitaali I/O (sivu 149).
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B Ohjelmoitavat I/O-laajennukset

Tulojen ja l1&htdjen maaraa voidaan lisatad FIO-xx I/O-laajennuksilla. Taajuusmuuttajan
I/O-konfigurointiparametreilla (parametriryhmat 13, 14 ja 15) voidaan valita
maksimimaara eri FIO-xx-yhdistelmilla kaytettavissa olevia DI-, DIO-, Al-, AO- ja RO-

liitantoja.

Alla olevassa taulukossa on taajuusmuuttajan mahdolliset I/O-yhdistelmat

_ Digitaali- Digi- Analogia- | 5\ ogia- | Relelihdat
Sijainti tulot taalinen 1/0 tulot I3hdst (AO) (RO)
(DI) (DIO) (A1)
JCU-ohjausyksikkd 7 2 2 2
FIO-01 - 4 - -
FIO-11 - 2 3 1 -
FlO-21 1 - 1 - 2

Esimerkiksi jos taajuusmuuttajaan on kytketty FIO-01 ja FIO-21, liitantéja DI1...8,
DIO1...6, Al1...3, AO1...2 ja RO1...7 ohjaavat parametrit ovat kaytdssa.

Asetukset

Parametriryhmat 13 Analogiatulot (sivu 142), 14 Digitaali I/O (sivu 149), 15
Analogialdhdét (sivu 162) ja 94 Lisé I/O asetukset (sivu 270).

B Ohjelmoitavat releldhdot

Taajuusmuuttajassa on kolme relelahtoa. Lahtéjen ilmaisema signaali voidaan valita
parametreilla.

Relelahtéjen maaraa voidaan lisata FIO-xx 1/O-laajennuksilla.

Asetukset

Parametriryhma 14 Digitaali I/0 (sivu 149).

B Kenttavaylaohjaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea useisiin erilaisiin automaatiojarjestelmiin
kenttavaylaliitdnnan kautta. Lisatietoja on luvuissa Ohjaus sisdénrakennetun
kenttévéyléliitdénnan kautta (sivu 331) ja Ohjaus kenttdvéylasovittimen kautta (sivu
359).

Asetukset

Parametriryhmat 50 Kenttévéyla (sivu 247), 51 FBA asetukset (sivu 250), 52 FBA
data in (sivu 257), 53 FBA data out (sivu 252) ja 58 Sisdinen Modbus (sivu 256).
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Moottorin ohjaus

B Vakionopeudet

Jarjestelmaan voidaan maarittda valmiiksi 7 vakionopeutta. Vakionopeudet voidaan
aktivoida esimerkiksi digitaalitulojen kautta. Vakionopeusasetukset ohittavat
nopeusohjeen.

Asetukset

Parametriryhma 26 Vakionopeudet (sivu 197).

B Kriittiset nopeudet

Kriittisen nopeuden toimintoa voidaan kayttaa sovelluksissa, joissa on valtettava
tiettyjd moottorin nopeuksia tai nopeusalueita, jotka voivat esimerkiksi aiheuttaa
mekaanisia resonanssiongelmia.

Asetukset

Parametriryhma 25 Kriitt. nopeudet (sivu 195).

B Nopeussaatimen viritys

Taajuusmuuttajan nopeussaadinta voidaan saataa automaattisesti automaattisen
viritystoiminnon avulla (parametri 23.20 Pl autom.viritys). Automaattinen viritys
perustuu moottorin ja laitteen kuormitukseen ja hitausmomenttiin. Saatimen
vahvistus, integrointiaika ja derivointiaika voidaan saatda myds manuaalisesti.

Automaattinen viritys voidaan suorittaa neljalla eri tavalla parametrin 23.20 PI
autom.viritys asetuksen mukaan. Valinnat Pehmeé, Keskimé&éar ja Nopea maarittavat,
kuinka taajuusmuuttajan momenttiohjeen tulee reagoida nopeusohjeaskeleeseen
virityksen jalkeen. Valinta Pehmed tuottaa hitaan vasteen ja Nopea nopean vasteen.
Valinta Kayttaja sallii raataldidyn ohjausherkkyyden saadon parametreilla 23.217
Viritys taajuus ja 23.22 ViritykVaimennus. Parametri 06.03 NopSé&étimen tila sisaltaa
tarkat virityksen tilatiedot. Jos automaattinen viritystoiminto epdonnistuu, halytys
NOP.SAAT VIRITYS VIKA nakyy noin 15 sekunnin ajan. Jos taajuusmuuttajalle
annetaan pysaytyskomento automaattisen virityksen aikana, toiminto keskeytetaan.
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Automaattisen viritystoiminnon suorittaminen edellyttda seuraavia ennakkoehtoja:
» |D-ajo on suoritettu onnistuneesti.

* Nopeuden, momentin, virran ja kiihdytyksen rajat (parametriryhmat 20 Rajat ja 22
Nop.ohjeen rampit) on asetettu.

* Nopeuden takaisinkytkennan suodatus, nopeusvirheen suodatus ja nollanopeus
on asetettu (parametriryhméat 19 Nopeuden laskenta ja 23 Nopeussédadin).

+ Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

Automaattisen viritystoiminnon tulokset siirretddn automaattisesti seuraaviin
parametreihin:

» 23.01 Vahvistus (nopeussaatimen suhteellinen vahvistus)

» 23.02 Integrointiaika (nopeussaatimen integrointiaika)

* 01.31 Mek. aikavakio (koneiston mekaaninen aikavakio).

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

A: Alikompensoitu
B: Normaalisti viritetty (automaattinen viritys)

C: Normaalisti viritetty (kasinviritys). Dynaaminen suorituskyky parempi kuin kohdassa B
D: Ylikompensoitu nopeussaadin
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Alla on yksinkertainen nopeussaatimen lohkokaavio. S&atimen 18ht6 on
momenttisdatimen ohje.

Derivoitu
kiihtyvyyden
kompensointi

Suhteellinen,

Nopeus- + _ Virhe- integroitu + +Momentti-
ohje % arvo &g.ohje

Derivoitu

Nopeuden oloarvo

Asetukset

Parametriryhma 23 Nopeussééadin (sivu 185).

B Anturin tuki

Ohjelma tukee kahta anturia (tai resolveria), joille on maaritetty numerot 1 ja 2.
Monikierrosanturi on aina anturi 1. Saatavana on nelja vaihtoehtoista
lityntdmoduulia:

* TTL-anturiliitdntd FEN-01: kaksi TTL-tuloa, TTL-l&htd (anturin emulointi ja
kaiutus) seka kaksi digitaalista tuloa asennonlukitusta varten

¢ Absoluuttianturin liitanta FEN-11: absoluuttianturin tulo, TTL-tulo, TTL-lahtd
(anturin emulointi ja kaiutus) seka kaksi digitaalista tuloa asennonlukitusta varten

* Resolveriliitdntd FEN-21: resolverin tulo, TTL-tulo, TTL-1&ht6 (anturin emulointi ja
kaiutus) seka kaksi digitaalista tuloa asennonlukitusta varten

* HTL-anturin liitdntd FEN-31: HTL-anturin tulo, TTL-I&htd (anturin emulointi ja
kaiutus) sekéa kaksi digitaalista tuloa asennonlukitusta varten

Liitdntdmoduuli on kytketty taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1 tai 2. Huomaa: Kahta
samantyyppistd anturilitdntdmoduulia ei sallita.

Asetukset

Parametriryhmét 97 Abs ant. asetus (sivu 266), 92 Resolverin aset. (sivu 269) ja 93
Puls.anturin aset. (sivu 269).
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B Jog-toiminto

Kaytettavissa on kaksi jog-toimintoa (1 ja 2). Kun Jog-toiminto aktivoituu,
taajuusmuuttaja kaynnistyy ja kiihdyttdd maaritettyyn jog-nopeuteen maaritettya jog-
kiihdytysramppia pitkin. Kun toiminto lopetetaan, taajuusmuuttaja hidastaa ja
pysahtyy maaritettya Jog-hidastusramppia pitkin. Jog-toiminnon aikana
taajuusmuuttaja voidaan kaynnistaa ja pysayttaa yhdella painikkeella. Jog-toimintoa
kaytetaan yleensa laitteiston ohjaukseen paikallisesti huollon tai kayttédnoton aikana.

Jog-toiminnot 1 ja 2 aktivoidaan parametrin avulla tai kenttéavaylan kautta.
Kenttavaylaaktivoinnista on lisatietoja parametrissa 02.22 KV p&déohj. sana tai 02.36
Sis.KV ohj.sana.

Seuraavassa kuvassa ja taulukossa kuvataan taajuusmuuttajan toimintaa jog-
toiminnon aikana. (Huomaa, etta kuvaa ja taulukkoa ei voi suoraan soveltaa
kenttavaylan kautta annettuihin jog-komentoihin, silla ne eivat vaadi
kayttddnottosignaalia; katso parametri 70.09 NykAjo sallittu). Kuvassa ja taulukossa
kuvataan myos, kuinka taajuusmuuttaja siirtyy normaaliin toimintatilaan (= Jog-
toiminto ei ole kaytdssa), kun taajuusmuuttajan kdynnistyskasky on kaytdssa. Jog-
komento = Jog-tulon tila; NykAjo sallittu = Parametrin mukaisen lahteen kautta
kayttoon otettu Jog 710.09 NykAjo sallittu; Kaynnistyskomento = Taajuusmuuttajan
kaynnistyskomennon tila.

Nopeus Jog-esimerkki

t t t t |
1 12 13 14 15 16 Aika
Vaihe | J°9- | NykAjo| Kaynn. Kuvaus
kom.| sallittu| kom.
1-2 1 1 0 Taajuusmuuttaja kiihdyttaa Jog-nopeuteen Jog-toiminnon
kiihdytysrampin mukaisesti.
2-3 1 1 0 Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.
3-4 0 1 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-toiminnon
hidastusrampin mukaisesti.
4-5 0 1 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.
5-6 1 1 0 Taajuusmuuttaja kiihdyttéad Jog-nopeuteen Jog-toiminnon
kiihdytysrampin mukaisesti.
6-7 1 1 0 Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.
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Vaihe | 709" | NykAjo| Kaynn. Kuvaus
kom. | sallittu| kom.
7-8 X 0 1 Jog enable -parametri ei ole aktiivinen; normaali toiminta
jatkuu.
8-9 X 0 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon. Taajuusmuuttaja
noudattaa nopeusohjetta.

9-10 X 0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen aktiivisen
hidastusrampin mukaisesti.

10-11 X 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

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

12-13 1 1 1 Kaynnistyskomento ohittaa NykAjo sallittu -signaalin.

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

14-15 1 1 Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.

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

Huomautus: Jog ei ole kaytéssa, kun taajuusmuuttajan kaynnistyskomento on
aktiivinen tai taajuusmuuttajaa ohjataan paikallisesti.

Huomautus: Jog-toiminnon aikana rampin pydristysajaksi on asetettu nolla.

B Moottorin skalaarisdato

Skalaarisaaté voidaan valita moottorin ohjaustavaksi suoran momenttisdddén (DTC)
sijaan. Skalaarisaatotilassa taajuusmuuttajaa ohjataan taajuusohjeella. Skalaarisaato
ei kuitenkaan ylla suoran momenttisdadon erinomaiseen suorituskykyyn.

Skalaarisaatoé kannattaa valita moottorin ohjaustavaksi seuraavissa tilanteissa:

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

* jos moottorin nimellisvirta on alle 1/6 taajuusmuuttajan nimellislahtévirrasta

* jos taajuusmuuttajaan ei ole kytketty moottoria (esimerkiksi testauskayttd)

* jos taajuusmuuttaja kayttaa keskijannitemoottoria jannitteennostomuuntajan

kautta.

Jotkin vakiotoiminnot eivat ole kdytdssa skalaarisdatoa kaytettdessa.
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Skalaarisaadetyn taajuusmuuttajan IR-kompensointi

IR-kompensointi on aktiivinen vain

Moottorin jénnite

moottorin skalaarisdatoa kaytettdessa.

Kun IR-kompensointi on valittu,
taajuusmuuttaja sy6ttaa moottoriin
ylimaaraista jannitetta hitailla
nopeuksilla. IR-kompensointi on
hyddyllinen sovelluksissa, jotka
edellyttavat suurta irrotusmomenttia.

Suorassa momenttisdadossa IR-
kompensointia ei voi eika ole tarpeen
kayttaa.

IR-kompensointi

/

~— Ei kompensointia

f(Hz)

B Kayttdjan maarittdma kuormituskayra

Taajuusmuuttajan 18ht6a voidaan rajoittaa maarittdmalla kayttdjan maarittdma
kuormituskayra. Kaytanndssa kayton kuormituskayra koostuu ylikuormitus- ja
alikuormituskayrasta, vaikka kumpikaan ei ole pakollinen. Kumpikin kdyra muodostuu
viidesta pisteesta, jotka edustavat lahtdvirtaa tai momenttia taajuuden funktiona.

Halytys tai vika voidaan maarittdd muodostumaan aina, kun kayra ylittyy. Ylarajaa
(ylikuormituskayraa) voidaan kayttaa myés momentin tai virran rajoittamiseen.

Kuorma (%)

A ‘
\ [
\ Ylikuormitusalue |
I T
w 3414 f
\ '\./_c
| 34.15 3416 34.17
34.13  sallittu toimintoalue 3411 3412
= |
34.08 " |
S 34’0/9// Alikuormitusalue |
[ |
[ |
f T T T t—» f(Hz)
Par. 34.03 Par. 34.04 Par. 34.05 Par. 34.06 Par. 34.07
Asetukset

Parametriryhma 34 Kéyt. kuorm. kayréa (sivu 217).
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B Kayttdjan maarittama U/f-kayra

Kéayttaja voi maarittdd oman U/f-kédyran (Iahtdjannite taajuuden funktiona). Kéyraa
voidaan kayttaa erikoissovelluksissa, joissa lineaarinen tai nelidllinen U/f~suhde ei
riita (jos tarvitaan esimerkiksi suurempaa moottorin kaynnistysmomenttia).

Jénnite (V) Kayttajan maarittama U/f-suhde

A
Par. 3813 - — — — — — — — — — = — = — = — — — — — — — — — — 2
Par.3812 -~~~ =~ -~~~ ===~ = — = =~ —

Par.3811f -~ — = — — — —

Par. 3810 | - - - — _ _ _ _
Par. 38.09 | — —

‘ ‘ ‘ » f (Hz)
Par. 38.04 Par. 38.05 Par. 38.06 Par. 38.07 Par. 38.08

Huomaa: U/f-kdyraa voidaan kayttaa vain skalaariohjauksessa eli silloin, kun
parametrin 99.05 Moottoriohjaus asetus on Skalaari.

Huomautus: Jokaisen kayttajan maarittdman pisteen taajuuden ja jannitteen on
oltava suurempi kuin edellisen pisteen taajuus ja jannite.

VAROITUS! Alhaisilla taajuuksilla kaytetty suurempi jannite saattaa
A heikentaa suorituskykya tai vaurioittaa moottoria (ylikuumentuminen).

Asetukset

Parametriryhméa 38 Vuo-ohje (sivu 230).

B Automaattinen vaiheistus

Automaattinen vaiheistus on automaattinen mittaus, jolla maaritetdan
kestomagneettimoottorin magneettivuon kulma tai reluktanssimoottorin magneettinen
akseli. Moottorin momentin tarkkaa ohjausta varten on tunnettava roottorivuon
absoluuttinen asento.
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Absoluuttiantureiden ja resolvereiden kaltaiset anturit ilmaisevat roottorin kulloisenkin
asennon sen jalkeen, kun roottorin nollakulman ja anturin valinen poikkeama on
maaritetty. Tavallinen pulssianturi taas maarittda roottorin asennon, kun se pyorii,
mutta alkuasento ei ole tunnettu. Pulssianturia voidaan kuitenkin kayttaa
absoluuttianturina, jos se on varustettu Hall-antureilla, vaikkakin alkuasennon
tarkkuus on karkea. Hall-sensorit tuottavat niin sanottuja kommutointipulsseja, jotka
muuttavat tilaansa kuusi kertaa yhden kierroksen aikana. Nain voidaan tietda
ainoastaan, missa 60 asteen sektorissa kokonaisesta kierroksesta alkuasento on.

Roottori e

Absoluuttianturi/resolveri

Automaattinen vaiheistus suoritetaan kestomagneettimoottoreilla ja
reluktanssimoottoreilla seuraavissa tapauksissa:

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

2. jokaisen kaynnistyksen yhteydessa, kun kaytetdan inkrementtianturia

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

Avoimen silmukan toimintatilassa roottorin nollakulma maaritetaan ennen
kaynnistysta. Suljetun silmukan toimintatilassa roottorin todellinen kulma maaritetaan
automaattisella vaiheistuksella, kun anturi ilmaisee nollakulmaa. Kulman poikkeama
taytyy maarittaa, koska anturin ja roottorin todelliset nollakulmat eivat tavallisesti
vastaa toisiaan. Automaattisen vaiheistuksen tapa maarittaa, kuinka tdma toiminto
suoritetaan seka avoimen etta suljetun silmukan toimintatilassa.

Huomautus: Avoimen silmukan tilassa moottori pyérahtaa aina, kun se
kaynnistetaan, koska akselia on kdannetty remanenssivuon suuntaan.

Myds kayttaja voi maarittda moottorin ohjauksessa kaytettavan roottorin asennon
poikkeaman. Katso parametri 97.20 Pm kulman offset.

Huomautus: Samaa parametria kaytetdadn automaattisessa vaiheistustoiminnossa,
joka kirjoittaa tuloksensa aina parametriin 97.20 Pm kulman offset. Automaattisen
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vaiheistuksen ID-ajon tulokset paivitetdan, vaikka kayttajatila ei olisi kaytéssa (katso
parametri 97.01 Kéytd AnnetParam).

Kaytettavissa on useita automaattisen vaiheistuksen tapoja (katso parametri 11.07
AutoVaiheistTapa).

Kaantamistavan kayttdminen on suositeltavaa etenkin ensimmaisessa tapauksessa
(katso ylla oleva luettelo), koska se on vakain ja tarkin menetelma. Kaantamistapaa
kaytettdessa roottorin asento maaritetdan kadantadmalla moottorin akselia eteen- ja
taaksepain (+360/napaparit)°. Kolmannessa tapauksessa (avoin silmukka) akselia
kdannetdan vain yhteen suuntaan ja kulma on pienempi.

Jos moottoria ei voi kaantaa (siihen on esimerkiksi kytketty kuorma), voidaan kayttaa
paikallaan suoritettavia tapoja. Koska moottorien ja kuormien ominaisuudet
vaihtelevat, sopivin paikallaan suoritettava tapa taytyy selvittaa testaamalla.

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

Automaattinen vaiheistustoiminto voi epaonnistua, minka takia on suositeltavaa
suorittaa automaattinen vaiheistus useita kertoja ja tarkistaa parametrin 97.20 Pm
kulman offset arvo.

Automaattisen vaiheistuksen vika voi esiintya pyérivassa moottorissa, jos roottorin
arvioitu kulma poikkeaa liikaa roottorin mitatusta kulmasta. Yksi syy arvioidun ja
mitatun kulman eri arvoihin on, ettd anturin litdnndssa moottorin akseliin on jattdma.

Toinen syy automaattisen vaiheistuksen vikaan on automaattisen
vaiheistustoiminnon epaonnistuminen. Toisin sanoen parametrin 97.20 Pm kulman
offset arvo on ollut vaara alusta alkaen.

Kolmas syy automaattisen vaiheistuksen vikaan pyoérivassa moottorissa on, etta
ohjausohjelmassa on vaara moottorityyppi tai ettd moottorin ID-ajo on epdonnistunut.

Lisaksi vika 0026 AUTOVAIHEISTUS (0x3187) voi esiintya automaattisen
vaiheistustoiminnon aikana, jos parametrin 77.07 AutoVaiheistTapa arvoksi on
asetettu Kddntden. Kaantamistapa edellyttaa, etta roottoria voidaan kaantaa
automaattisen vaiheistustoiminnon aikana. Jos roottori on lukittu, sité ei voi helposti
kaantaa tai se kdantyy ulkoisen voimanlahteen voimalla, automaattisen
vaiheistuksen vika laukaistaan. Valitusta tavasta riippumatta automaattisen
vaiheistuksen vika ilmenee, jos roottori pydrii, ennen kuin automaattinen
vaiheistustoiminto kaynnistetaan.
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B Vuojarrutus

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

Moottorin .
(%) Tgr = Jarrutusmomentti
nopeus :
Ty =100 Nm
Ei vuojarrutusta
/ Vuojarrutus

Vuojarrutus Ei vuojarrutusta

. . . 1 ~ f(Hz)

t(s)

Taajuusmuuttaja valvoo moottorin tilaa jatkuvasti, myos vuojarrutuksen aikana.
Taman ansiosta vuojarrutusta voidaan kayttda seka moottorin pysayttdmiseen etta
moottorin nopeuden muuttamiseen. Muita vuojarrutuksen etuja ovat seuraavat:

» Jarrutus alkaa heti pysaytyskomennon antamisen jalkeen. Toiminto aloittaa
jarrutuksen heti, eika sen tarvitse odottaa vuon pienenemista.

« Epatahtimoottori jdahtyy tehokkaasti. Moottorin staattorivirta kasvaa
vuojarrutuksen aikana, roottorivirta ei. Staattori jaahtyy paljon roottoria
tehokkaammin.

* Vuojarrutusta voidaan kayttda epatahtimoottoreilla ja kestomagneettimoottoreilla.

Jarrutustasoja on kaksi:

» Hidastavan jarrutuksen avulla hidastus on nopeampi kuin tilanteessa, jossa
vuojarrutus ei ole kaytdssa. Moottorin vuotaso rajoittuu moottorin
ylikuumenemisen estamiseen.

+ Taydessa jarrutuksessa lahes kaikki kaytettavissa oleva virta kaytetdan
mekaanisen jarrutusenergian muuttamiseen moottorin Iampdenergiaksi.
Jarrutusaika on lyhyempi hidastavaan jarrutukseen verrattuna. Jaksollisessa
kaytdssa moottori voi kuumeta merkittavasti.

Asetukset

Parametri 40.10 Vuojarrutus (sivu 233)




Ohjelman ominaisuudet 73

Sovellusohjaus

B Sovellusmakrot

Lisatietoja on luvussa Sovellusmakrot (sivu 93).

B PID-saatoé

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

PID-saat6a kaytettdessa taajuusmuuttajaan kytketaan prosessin ohje (ohjearvo)
nopeusohjeen sijaan. Prosessin oloarvo tuodaan myés taajuusmuuttajalle. PID-s&atdé
ohjaa taajuusmuuttajan nopeutta, jotta mitattu prosessimuuttuja (oloarvo) pysyy
halutulla tasolla (ohjearvo).

Seuraava yksinkertaistettu lohkokaavio kuvaa PID-saatoa.

Ohjearvo ———p»

PID- :
All — saato | -
Al2 =B brosessi B i >
o oloarvot

D2D —1
FBA —9»

Yksityiskohtaiset kaaviot ovat sivulla 384.

Prosessin PID-sditimen pikakonfigurointi

1. Valitse ohjearvolahde (27.01 PID ohjearvo Val).

2. Valitse takaisinkytkennan ldhde ja aseta sen minimi- ja maksimitaso (27.03 PID
olo 1 lahde, 27.05 PID oloarvo1 max, 27.06 PID oloarvo1 min). Jos toista
takaisinkytkennan lahdetta kaytetdan, aseta myds parametrit 27.02 PID oloarvon
Val, 27.04 PID olo 2 ldhde, 27.07 PID oloarvo2 max ja 27.08 PID oloarvo2 min.

3. Aseta vahvistus, integrointiaika, derivointiaika ja PID-lahtétasot (27.72 PID
vahvistus, 27.13 PID IntegrointAika, 27.14 PID deriv. aika, 27.18 PID maksimi ja
27.19 PID minimi).

4. PID-saatimen 1ahto nakyy parametrissa 04.05 Pros PID 14ht6. Valitse se
esimerkiksi parametrin 21.01 NopOhje1 valinta tai 24.01 MomOAhj 1 valinta
lahteeksi.
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PID-sdadon nukkumistoiminto
Seuraava esimerkki havainnollistaa nukkumistoimintoa.

Taajuusmuuttajalla ohjataan paineenkorotuspumppua. Veden kulutus vahenee yolla.
Sen seurauksena prosessin PID-saataja vahentaa moottorin nopeutta. Koska
keskipakopumppu ei toimi tehokkaasti pienilld nopeuksilla, moottori ei pysahtyisi
koskaan. Nukkumistoiminto havaitsee hitaan py&rimisliikkeen ja keskeyttaa
tarpeettoman pumppauksen, kun nukkumisviive on kulunut. Taajuusmuuttaja siirtyy
nukkumistilaan, mutta valvoo yha painetta. Pumppaus alkaa uudelleen, kun paine
laskee maaritetyn vahimmaisrajan alle ja kun havahtumisviive on kulunut.

Moottorin nopeus
ty = nukkumisviive (27.24)
twg = havahtumisviive (27.26)

Nukkumis-

raja
(27.23) NUKK.TOIM.
. Aika
Oloarvo STOP START

Heraamisraja

Ei invertiontia (27.16:n lhde = 0) Lo

Aika
Oloarvo

Invertointi (27.76:n lahde = 1)

Aika

Asetukset

Parametriryhma 27 Prosessi PID (sivu 199) ja parametri 23.08 Nopeuden lisdys (sivu
189).

PID-ohjausmakro voidaan aktivoida ohjauspaneelin paavalikosta valitsemalla
ASSISTANTS - Firmware assistants — Application Macro — PID control. Lisétietoja on
sivulla 98.
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B Mekaanisen jarrun ohjaus

Mekaanista jarrua voidaan kayttaa pitdmaan moottori ja kaytettavat laitteet
nollanopeudessa, kun taajuusmuuttaja on pysahtynyt tai siihen ei ole kytketty virtaa.

Parametrit 03.15 Jarrun MomMuisti ja 03.16 Jarrun ohjaus nayttdvat momenttiarvon,
joka tallentuu jarrun sulkukomentoa annettaessa, seka jarrun komennon arvon.

Asetukset

Parametriryhma 42 Jarrun ohjaus (sivu 234).

BSM = jarrun tilakaavio Mista tahansa tilasta

* Parametrin 42.12 Jar vikatoiminto - )
mukaisesti ]
BSM
sTopPED [ 00/11
<1
—p0) - - 2)
Vika/halytys* BSM
JARRU EI KIINNI START [ onin
|
m—— 10) * 3)
Vika/halytys* OPEN 111000 A
JARRU AUKI MOM BRAKE
<3 |
= A
RELEASE
= 11) RAMP [ 100 5)
<1 1
| i - 6)
12)
CLOSE
BRAKE [ 0/1/1/0 e §)
<I. T
*13) - 7)
— —— EXTENDED
Vika/halytys* Vika/halytys* RUN
JARRU EI AUKI JARRU EI KIINNI .
+ 14)

Tila (symboli WIX/Y/Z)

- NN: Tilan nimi
- WIX/Y/Z: Tilan 1ahdét/toiminnot

W: 1 = Jarrun avauskomento on aktiivinen. 0 = Jarrun sulkukomento on aktiivinen. (Ohjaus
valitun digitaalisen/relelahddn kautta, signaali 03.16 Jarrun ohjaus.)

X: 1 = Pakotettu kaynnistys (vaihtosuuntaaja moduloi). Téma toiminto pitaa sisdisen Start-
signaalin paalla, kunnes jarru on suljettu ulkoisen pysaytyskomennon tilasta riippumatta.
Toiminnassa vain, kun pysaytystavaksi on valittu ramppipysaytys (71.03 Pyséytystapa).
Kayntilupasignaali (Kaynninesto) ja viat ohittavat pakotetun kaynnistyksen. 0 = Ei
pakotettua kaynnistysta (normaali toiminta).

Y: 1 = Taajuusmuuttajan ohjaustapana on pakotettu nopeus-/skalaarisaato.
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Z: 1 = Ohjeen ramppigeneraattorin l1&htd pakotetaan nollaan.
0 = Ohjeen ramppigeneraattorin 18htd on kaytdssa (normaali toiminta).

Tilanmuutosehdot (symboli mmmm )

1) Jarrun ohjaus on aktiivinen (42.01 Jarrunohjaus = Takaisinkytk tai Ei tak.kytk.) TAl
taajuusmuuttajan modulaatiolle annetaan pysaytyspyyntd. Taajuusmuuttajan
ohjaustapana on pakotettu nopeus-/skalaarisaato.

2) Ulkoinen kaynnistyskomento on voimassa JA jarrun avauspyynt6 on voimassa
(parametrilla 42.10 Jarr sulkupyynté valittu 1ahde on 0) JA uudelleenavausviive (42.07
Uudel.avausviive) on kulunut.

3) Jarrun vapautuksen vaatima kaynnistysmomentti saavutetaan (42.08 Avausmomentti)
JA jarrun pito ei ole aktiivisena (42.11 Jarr avauks pito). Huomautus: Skalaarisaat6a
kaytettdessa maaritetylla aloitusmomentilla ei ole vaikutusta.

4) Jarru on avoinna (parametrin 42.02 Jarr tak.kytkentd maarittdma kuittauslahde on 1) JA
jarrun avausviive on kulunut (42.03 Avausviive). Start = 1.

5) 6) Start = 0 TAIl jarrun sulkukomento on aktiivinen JA todellinen moottorin nopeus < jarrun
sulkunopeus (42.05 Sulkunopeus) JA sulkukomennon viive (42.06 Sulku kédskyviive) on
kulunut.

7) Jarru on suljettuna (kuittaus = 0) JA jarrun sulkuviive (42.04 Sulkuviive) on kulunut.
Start = 0.

8) Start = 1 JA jarrun avauspyyntd on voimassa (parametrilla 42.70 Jarr sulkupyynté valittu
lahde on 0) JA uudelleenavausviive on kulunut.

9) Jarru on avoinna (kuittaus = 1) JA jarrun sulkuviive on kulunut.

10) Jarrun vapautukselle maaritettya aloitusmomenttia ei ole saavutettu.

11)  Jarru on suljettuna (kuittaus = 0) JA jarrun avausviive on kulunut.

12) Jarru on suljettuna (kuittaus = 0).

13) Jarru on avoinna (kuittaus = 1) JA jarrun sulkuviive on kulunut. Vika ilmenee jarrun
sulkuvikaviiveen (42.13 Jarrun vika-aika) kuluttua.

14) Jarru on suljettuna (kuittaus = 1) JA pidennetty kayntiviive (42.14 Jatkettu kdynti) on
kulunut. Start = 0.
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Seuraavassa yksinkertaistetussa aikakaaviossa kuvataan jarrun ohjauksen toimintaa.

Kaynnistys- f
komento 4
(06.02 b0) |

Ohjeen
rampin tulo
(03.03)

Modulointi
(06.02 b3)

Ref_Running
(06.02 b4)

Jarrun avaus-
kom. (03.16)

-

rampin 1ahto

|

|
Ohjeen |
I
(03.05) |
|

Ts Aloitusmomentti jarrun vapautuessa (parametri 42.08 Avausmomentti)

Tmem  Tallennettu momenttiarvo jarrun sulkeutuessa (signaali 03.15 Jarrun MomMuisti)

tmd Moottorin magnetointiviive

tog Jarrun avautumisviive (parametri 42.03 Avausviive)

Nes Jarrun sulkeutumisnopeus (parametri 42.05 Sulkunopeus)

tocd Jarrun sulkeutumiskomennon viive (parametri 42.06 Sulku késkyviive)
teg Jarrun sulkeutumisviive (parametri 42.04 Sulkuviive)

fox Pidennetty kdyntiaika
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Esimerkki

Alla olevassa kuvassa on esimerkki jarrun ohjauksen sovelluksesta.

2 VAROITUS! Varmista, etta jarrun ohjauksella varustettu taajuusmuuttaja

litetdan laitteeseen, joka tayttda turvamaaraykset. Huomaa, ettd EU:n
konedirektiivin ja siihen liittyvien harmonisoitujen standardien mukaan
taajuusmuuttajaa (tdydellinen kayttdomoduuli (CDM) tai peruskayttomoduuli
(BDM), maaritelty standardissa IEC 61800-2) ei pideta turvalaitteena. Taman
vuoksi laitteen kayttajien turvallisuus ei saa perustua tiettyyn
taajuusmuuttajan ominaisuuteen (kuten jarrun ohjaukseen), vaan se on
varmistettava sovelluskohtaisten maaraysten mukaan.

Jarrun kayttdéa ohjataan signaalilla 03.16 Jarrun ohjaus. Jarrun valvonnan lahde valitaan
parametrilla 42.02 Jarr tak.kytkenta.

Kayttaja asentaa jarrun ohjauksen ja tekee tarvittavat liitdnnat.

Jarrun ohjaus paalla/pois valitun relelahdén / digitaalisen lahdon kautta.
Jarrun valvonta valitun digitaalitulon kautta.
Hatajarrukytkin jarrunohjauspiirissa.

Jarrun ohjaus paalla/pois relelahddn kautta (parametrin 714.42 RO1 ldhde asetus on
P.03.16.00 = 03.16 Jarrun ohjaus).

Jarrun valvonta digitaalitulon DI5 kautta (parametrin 42.02 Jarr tak.kytkentd asetus on
P.02.01.04 = 02.01 Dl tilatiedot, bitti 4)

" “Jarun 1 | JCU-yksikké

ohjauslaitteisto i X2
| Z0VAC . |1 [Rrot
- — 2 RO1

7]

RO1

G-

=
. Hatajarru
L

X3
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B Ajastimet

Jarjestelmaan voidaan maarittaa nelja paivittaista tai viikoittaista aikajaksoa.
Aikajaksoilla voidaan hallita neljaa ajastinta. Neljan ajastimen aktiivisuutta ilmaistaan
parametrin 06.74 Ajastimen tila biteilla 0...3. Tasta parametrista signaali voidaan
kytkead mihin tahansa parametriin bittiosoitinasetuksella (katso sivu 706). Lisaksi
parametrin 06.74 bitti 4 on kaytdssa, jos jokin neljasta ajastimesta on kaytdssa.

Kukin aikajakso voidaan liittdéad useaan ajastimeen. Vastaavasti yhta ajastinta voidaan
ohjata usean aikajakson avulla.

Seuraavassa kuvassa kuvataan eri aikajaksojen aktiivisuutta paiva- ja viikkotiloissa.

Aikajakso 1: Aloitusaika 00:00:00; paattymisaika 00:00:00 tai 24:00:00; aloituspaiva tiistai;
paattymispaiva sunnuntai

Aikajakso 2: Aloitusaika 03:00:00; paattymisaika 23:00:00; aloituspaiva keskiviikko;
paattymispaiva keskiviikko

Aikajakso 3: Aloitusaika 21:00:00; paattymisaika 03:00:00; aloituspaiva tiistai; paattymispaiva
lauantai

Aikajakso 4: Aloitusaika 12:00:00; paattymisaika 00:00:00 tai 24:00:00; aloituspaiva torstai;
paattymispaiva tiistai

Aikajakso 1

(viikoittainen)

Aikajakso 1

(paivittainen)

Aikajakso 2 |
(viikoittainen)

Aikajakso 2 |
(paivittainen)

Aikajakso 3 |

(viikoittainen) |

|

|

|

I

Aikajakso 3
(paivittéinen)

001

Aikajakso 4
(viikoittainen)
Aikajakso 4
(paivittainen)

Tiistai
Torstai

Perjantai |—

Lauantai |—
Sunnuntai | —
Manantai |—

Maanantai
Keskiviikko
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Ajastimien aktivointia varten on kaytettavissd myds tehostustoiminto: voidaan valita
signaalilahde, jonka avulla parametrilla sdadettdvan aikajakson aktivoitumisaikaa
voidaan jatkaa.

Ajastin aktiivinen
Ajastimen

kayttdonottosignaali

Tehostussignaali |_|

I Tehostettu aika

Asetukset

Parametriryhma 36 Ajastintoiminnot (sivu 225).
Tasajannitevalipiirin jannitteen ohjaus

B Ylijannitesaato

Tasajannitevalipiirin ylijannitesdatoéa tarvitaan taajuusmuuttajissa, joissa ei ole
verkkoonjarrutuslaitteistoa tai jarrukatkojaa/-vastusta, kun moottori toimii
jarruttavassa kvadrantissa. Jotta valipiirin jannite ei ylittaisi ylijannitteen
valvontarajaa, ylijannitesaatd pienentaa jarrutusmomenttia automaattisesti, kun raja
saavutetaan.

B Alijinnites3itd

Jos saapuva syottojannite katkeaa, taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa kayttamalla
pyorivan moottorin liilke-energiaa. Taajuusmuuttaja on taysin toimintakykyinen niin
kauan kuin moottori pyorii ja tuottaa energiaa taajuusmuuttajalle. Taajuusmuuttaja voi
jatkaa toimintaansa katkon jalkeen, jos paakontaktori pysyi suljettuna.
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Huomautus:Laitteet, joissa on padkontaktori, on varustettava ns. pitopiirilla (esim.
UPS), joka pitda kontaktorin ohjauspiirin suljettuna verkkojannitteen lyhyen

katkoksen aikana.
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Upc = Taajuusmuuttajan valipiirin jénnite, fizns = Taajuusmuuttajan lahtétaajuus,

Ty = Moottorin momentti
Syéttéjannitehavid nimelliskuormituksessa (fiznys = 40 Hz). Valipiirin tasajannite putoaa véahimmaisrajan
alapuolelle. Saadin pitaa jannitteen tasaisena niin kauan kuin verkkovirta on katkaistuna. Taajuusmuuttaja
pyorittdd moottoria generaattoritilassa. Moottorin nopeus pienenee, mutta taajuusmuuttaja on
toimintakykyinen niin kauan kuin moottorilla on riittévasti liike-energiaa.

B Jannitteen ohjaus- ja laukaisurajat

Valipiirin tasajannitteen sadatajan ohjaus- ja laukaisurajat ovat suhteessa joko
kayttajan antamaan syoéttdjannitteen arvoon tai automaattisesti maaraytyneeseen
syo6ttdjannitteeseen. Parametri 01.19 Verkkojénnite ilmaisee kaytdssa olevan
jannitteen. Tasajannite (Upc) on 1,35 kertaa tdma arvo.

Syéttdjannitteen automaattinen tunnistus suoritetaan joka kerta, kun
taajuusmuuttajaan kytketdan virta. Automaattinen tunnistus voidaan poistaa kaytosta
parametrilla 47.03 Syéttdj. autotun. Kayttaja voi maarittaa jannitteen manuaalisesti

parametrilla 47.04 Syéttéjannite.
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- — — T — — - VYlijénnitevian raja (Upc, yl& + 70 V; enintaén 880 V)

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

01.07 Dc-voltage

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

— — — T — — — Alijannitevian raja (Upcala —50 V; vahintaan 350 V)

Upc = 1,35 x 01.19 Verkkojénnite
UDC’ yIa =1,25 % UDC
UDC' ala=0,8 x UDC

*Taajuusmuuttajat, joissa on 230 V:n syéttdjannite (ACS850-04-xxxx-2):
Ylijannitteen vikatasoksi on asetettu 500 V.

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

Asetukset

Parametriryhma 47 Jannitesdéato (sivu 245).

B Jarrukatkoja

Taajuusmuuttajan sisddnrakennetun jarrukatkojan avulla moottorin jarrutuksessa
syntyva sahkbenergia voidaan johtaa jarruvastukseen.

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

Upc gr = 1,35 x 1,25 x 01.19 Verkkojénnite.
Asetukset

Parametriryhma 48 Jarrukatkoja (sivu 246).
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Turvallisuus ja suojaus

B Hatapysaytys

Huomautus: Kayttaja vastaa hatapysaytyslaitteiden ja muiden hatapysaytyksessa
tarvittavien laitteiden asentamisesta vaaditun hatapysaytysluokituksen mukaisesti.
Lisatietoja saa ABB:n paikalliselta edustajalta.

Hatapysaytyssignaali kytketdan digitaalituloon, joka valitaan hatapysaytyksen
aktivoinnin lahteeksi (parametri 10.13 Hétaseis off3 tai 10.15 Héatéseis off1).
Hatapysaytys voidaan aktivoida my0ds kenttavaylan valityksella (02.22 KV pééohj.
sana tai 02.36 Sis.KV ohj.sana).

Huomaa:

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

+ Jos minimimomenttirajaksi (tai maksimimomenttirajaksi) on asetettu 0 %,
taajuusmuuttajaa ei valttamatta pysty pysayttdmaan hatapysaytystoiminnolla.

B Moottorin lamposuojaus

Moottori voidaan suojata ylikuumenemista vastaan seuraavilla tavoilla:
* moottorin [Ampd&suojausmallia kayttamalla

* mittaamalla moottorin lampétila PTC-, Pt100- tai KTY84-antureilla. Talla
menetelmalld saadaan tarkempi moottorimalli.

Moottorin lampdsuojausmalli
Taajuusmuuttaja laskee moottorin lampdtilan seuraavien oletusten perusteella:

1) Kun taajuusmuuttajaan kytketaan virta ensimmaisen kerran, moottorin Iampétila
vastaa ymparistén l[Ampdétilaa (maaritetdan parametrilla 37.09 Moot ympér.lampé).
Kun taajuusmuuttajaan tdman jalkeen kytketaan virta, moottorin oletetaan olevan
arvioidussa lampétilassa.

2) Moottorin lampdtila lasketaan kayttajan sdadettavissa olevan moottorin lampdajan
ja moottorin kuormituskayran perusteella. Kuormituskayraa on saadettava, jos
ymparistdn lampétila on yli 30 °C.

Moottorin Iampétilan valvontarajoja voidaan saataa. Voidaan myds valita, kuinka
taajuusmuuttaja reagoi havaittuun ylikuumenemiseen.

Huomautus: Moottorin Iampdmallia voi kayttaa, kun vaihtosuuntaajaan on kytketty
vain yksi moottori.
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Lampétilan valvonta PTC-antureilla

PTC-anturi voidaan kytked +24 V-liittimen ja taajuusmuuttajan digitaalitulon DI6 tai
valinnaisen FEN-xx-anturiliityntdmoduulin valille.

Anturin resistanssi kasvaa, kun moottorin [ampétila ylittda anturin ohjelampdétilan
(Tref)- MyOs vastuksen yli meneva jannite nousee.

Seuraavassa kaaviossa ja taulukossa on kuvattu tyypillisia PTC-anturin
resistanssiarvoja moottorin kaytt6ldmpdétilan funktiona.

Ohm
4000
1330
Lampétila PTC-resistanssi
Normaali 0...1 kohm 550
Ylilampo > 4 kohm*
*Ylikuumenemisen tunnistusraja on 100
2,5 kohm.

Lisatietoja anturin kaapeloinnista on taajuusmuuttajan laiteoppaassa.

Lampédtilan valvonta Pt100-antureilla

Pt100-anturi voidaan kytked JCU-ohjausyksikén Al1- ja AO1-liittimiin tai
lisdvarusteena saatavan I/O-laajennusmoduulin (FIO-11) ensimmaiseen vapaaseen
Al- ja AO-liittimeen.

Analogialahto syottaa vakiovirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi kasvaa, kun
moottorin Iampétila nousee. Myds anturin yli meneva jannite nousee. Lampdétilan
mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen celsiusasteiksi.

Lisatietoja anturin kaapeloinnista on taajuusmuuttajan /aiteoppaassa.
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Lampdotilan valvonta KTY84-antureilla

KTY84-anturi voidaan kytked JCU-ohjausyksikdn Al1- ja AO1-liitantdihin tai
valinnaiseen FEN-xx-anturiliitdntdmoduuliin.

Seuraavassa kaaviossa ja taulukossa on kuvattu tyypillisia KTY84-anturin
resistanssiarvoja moottorin kayttélampaétilan funktiona.

Ohm

KTY84-skaalaus

90°C=936ohm | - SRR e
110 °C = 1 063 ohm : : ‘
130 °C = 1 197 ohm 1000 - T ‘
150 °C = 1 340 ohm

-100 0 100 200 300

Moottorin Iampétilan valvontarajoja voidaan saataa. Voidaan myds valita, kuinka
taajuusmuuttaja reagoi havaittuun ylikuumenemiseen.

Lisatietoja anturin kaapeloinnista on taajuusmuuttajan /aiteoppaassa.

Asetukset

Parametriryhma 31 Moott Idmp suojaus (sivu 206).
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B Ohjelmoitavat suojaustoiminnot

Kaynnistyksen lukitus (parametri 70.20)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi kaynnistyksen lukitussignaaliin
(DIIL).

Ulkoinen vika (parametri 30.07)

Ulkoisen vikasignaalin lahde valitaan talla parametrilla. Kun signaali katkeaa,
muodostuu vika.

Paikallisen ohjauksen katkoksen tunnistus (parametri 30.03)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi ohjauspaneelin tai PC-tydkalun
yhteyden katkeamiseen.

Moottorin vaiheen katkoksen tunnistus (parametri 30.04)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi moottorin vaiheen katkokseen.

Maasulun valvonta (parametri 30.05)

Maasulun valvontatoiminto perustuu summavirran mittaukseen. Huomaa, etta
+ syottokaapelin maasulku ei aktivoi suojausta
* kun sy6ttd on maadoitettu, suojaus aktivoituu 200 millisekunnin kuluttua

» kun syéttod ei ole maadoitettu, sy6ton kapasitanssin on oltava vahintaan 1
mikrofaradi

» enintdan 300 metrin pituisten suojattujen moottorikaapelien aiheuttamat
kapasitiiviset virrat eivat aktivoi suojausta

* suojaus poistuu, kun taajuusmuuttaja pysaytetaan.
Syoéttovaiheen katkoksen tunnistus (parametri 30.06)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi syéttévaiheen katkokseen.

Safe torque off -valvonta (parametri 30.07)

Taajuusmuuttaja valvoo Safe torque off -tulon tilaa. Lisatietoja Safe torque off -
toiminnosta on taajuusmuuttajan laiteoppaassa seka oppaassa Application guide -
Safe torque off function for ACSM1, ACS850 and ACQ810 drives (3AFE68929814
[englanninkielinen]).

Vaihtuneet syotto- ja moottorikaapelit (parametri 30.08)

Taajuusmuuttaja havaitsee, jos sy6tté- ja moottorikaapelit ovat vahingossa vaihtuneet
(esimerkiksi jos sy6ttdkaapeli on kytketty taajuusmuuttajan moottoriliitantaan).
Parametrilla maaritetadn, muodostuuko tassa tapauksessa vika.




Ohjelman ominaisuudet 87

Jumisuoja (parametrit 30.09...30.72)

Taajuusmuuttaja suojaa moottoria jumitilanteessa. Valvontarajoja (virta, taajuus ja
aika) voidaan muuttaa. Voidaan my®os valita, kuinka taajuusmuuttaja reagoi moottorin
jumitilanteeseen.

B Automaattinen vian kuittaus.

Taajuusmuuttaja voi kuitata vian automaattisesti ylivirta-, ylijannite- ja alijannitevikojen
jalkeen, ulkoisten vikojen jalkeen tai jos analogiatulon arvo laskee minimiarvon
alapuolelle. Automaattiset viankuittaukset ovat oletusarvoisesti poissa kaytosta, ja
kayttajan taytyy aktivoida ne erikseen.

Asetukset

Parametriryhma 32 Auto vian kuittaus (sivu 213).

Vianhaku

B Signaalin valvonta

Talla toiminnolla voidaan valvoa kolmea signaalia. Kun signaali ylittaa (tai alittaa)
maaritetyn rajan, 06.13 Valvontasana -bitti aktivoituu. Myos absoluuttisia arvoja
voidaan kayttaa.

Asetukset
Parametriryhma 33 Valvonta (sivu 213).

B Huoltolaskurit

Ohjelmassa on kuusi huoltolaskuria, jotka voidaan maarittda antamaan halytys, kun
laskuri saavuttaa maaritetyn raja-arvon. Laskuri voidaan asettaa valvomaan mita
tahansa parametria. Tama toiminto on erityisen hyddyllinen huoltomuistutuksena.
Laskureita on kolmea tyyppia:

» Aikalaskuri. Mittaa, miten pitkaan digitaalilahde (esimerkiksi tilasanan bitti) on
aktiivinen.

* Nousevan reunan laskuri. Laskurin arvo lisdantyy aina, kun valvotun
digitaalilahteen tila muuttuu nollasta arvoon 1.

» Arvolaskuri. Laskuri mittaa valvottua parametria integrointimenetelmalla. Halytys
annetaan, kun signaalin huipun alapuolella oleva laskettu alue ylittda kayttajan
maarittdman rajan.

Asetukset
Parametriryhma 44 Yllépito (sivu 238).
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B Energiansaastolaskuri

Tama ominaisuus sisaltda kolme toimintoa:

+ energiankulutuksen optimoinnin, joka saataa moottorivuota niin, etta
kokonaishyo6tysuhde on paras mahdollinen

 laskurin, joka seuraa moottorin kdyttamaa ja saastdmaa energiaa ja nayttaa
kyseiset arvot kilowattitunteina, valuuttana tai hiilidioksidipaastdjen tilavuutena

» kuormitusanalyysin, jossa nakyy taajuusmuuttajan kuormitusprofiili (katso sivu
88).

Huomaa: Energiansaastolaskelmien tarkkuus maaraytyy suoraan parametrissa

45.08 Pumpun teho maaritetyn moottorin viitetehon mukaan.

Asetukset

Parametriryhma 45 Energiaoptimointi (sivu 244).
B Kuormitusanalyysi

Huippuarvojen kirjaus

Kayttaja voi valita signaalin, jota huippuarvojen kirjaustoiminto valvoo. Kirjaustoiminto
tallentaa signaalin huippuarvot seké ajan, jolloin huippuarvo esiintyi. Muita
tallennettavia tietoja ovat moottorin virta, tasajannite ja moottorin nopeus
huippuarvon hetkella.

Amplitudin kirjaus
Taajuusmuuttajassa on kaksi amplitudin kirjaustoimintoa.

Amplitudin kirjaustoiminnolla 2 kayttaja voi valita signaalin, jota seurataan 200 ms:n
valein taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa. Kayttaja voi myos maarittda arvon, joka
vastaa 100:aa prosenttia. Keratyt naytteet lajitellaan amplitudin mukaan kymmeneen
kirjoitussuojattuun parametriin. Kukin parametri edustaa 10 prosenttiyksikon
amplitudialuetta. Alueen sisaltdmien naytteiden prosenttiosuus tulee nakyviin.
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Naytteiden prosenttiarvo
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Amplitudialueet
(parametrit 64.24...64.33)

Amplitudin kirjaustoiminto 1 on kiinnitetty valvomaan moottorin virtaa, eika sita voi
nollata. Amplitudin kirjaustoiminnossa 1, 100 % signaalin arvosta vastaa
taajuusmuuttajan maksimilahtovirtaa (/Ipax)-

Asetukset

Parametriryhma 64 Kuormitusanalyysi (sivu 260).
Lisatietoja

B Taajuusmuuttajan sisaltamien tietojen varmuuskopiointi ja
palauttaminen

Yleisia tietoja

Useat taajuusmuuttajan asetukset ja konfiguroinnit voidaan varmuuskopioida
ulkoiseen tallennusvalineeseen, kuten PC-tiedostoon (DriveStudio-tyokalua
kayttamalla) tai ohjauspaneelin sisdiseen muistiin. Nama asetukset ja kokoonpanot
voidaan myéhemmin palauttaa taajuusmuuttajaan tai useisiin taajuusmuuttaijiin.
DriveStudio-tydkalulla tehty varmuuskopiointi sisaltaa seuraavat tiedot:

* parametriasetukset

« kayttdjan parametrisarjat

» sovellusohjelmiston.
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Taajuusmuuttajan ohjauspaneelilla tehty varmuuskopiointi siséltda seuraavat tiedot:
» parametriasetukset
» kayttdjan parametriasetukset.

Tarkemmat ohjeet varmuuskopiointiin ja palauttamiseen on sivulla 40 ja DriveStudio-
tyokalun kayttdohjeissa.

Rajoitukset

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

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

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

Parametrien palautus

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

erikseen:

* moottorin konfigurointiparametrit ja tunnistusajon (ID-ajon) tulokset

+ kenttavaylasovittimen ja anturin asetukset

*  muut parametrit.

Kun esimerkiksi olemassa olevat ID-ajon tulokset sailytetaan taajuusmuuttajassa,

uutta ID-ajoa ei tarvitse suorittaa.

Yksittaisten parametrien palautus voi epaonnistua seuraavista syista:

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

» Palautetun arvon tyyppi on eri kuin taajuusmuuttajassa oleva.

+ Palautettua arvoa ei ole taajuusmuuttajassa. (Nain kay usein, kun uuden
laiteohjelmistoversion parametrit palautetaan taajuusmuuttajaan, jossa on
kaytdssa vanhempi versio.)

» Varmuuskopio ei sisélla taajuusmuuttajan parametrin arvoa. (Nain kdy usein, kun
vanhan laiteohjelmistoversion parametrit palautetaan taajuusmuuttajaan, jossa on
kaytdssa uudempi versio.)

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

Taajuusmuuttajassa on nelja kayttajan parametrisarjaa, jotka voidaan tallentaa
pysyvaismuistiin ja ottaa kadyttéon taajuusmuuttajan parametrien avulla. Lisaksi
kayttajan parametrisarjaa voidaan vaihtaa digitaalitulojen kautta. Katso parametrien
16.09...16.12 kuvaukset.

Kayttajan parametrisarja sisaltaa parametriryhmien 10...99 kaikki arvot (paitsi
kenttavaylasovittimen tiedonsiirron konfigurointiasetukset).

Koska moottorin asetukset siséltyvat kayttadjan parametrisarjoihin, varmista, etta
asetukset vastaavat sovelluksessa kaytettya moottoria, ennen kuin otat kayttajan
parametrisarjan kayttéon. Sovelluksessa, jossa yhden taajuusmuuttajan kanssa
kaytetaan eri moottoreita, moottorin ID-ajo on suoritettava jokaiselle moottorille ja
tallennettava eri parametrisarjoihin. Oikea parametrisarja voidaan sitten ottaa
kayttdon, kun moottoria vaihdetaan.

Asetukset

Parametriryhma 16 Systeemiohjaus (sivu 169).

B Tietojen tallennusparametrit

Nelja 16-bittista ja nelja 32-bittistd parametria on varattu tietojen tallennusta varten.
Parametrit ovat itsenaisia, ja niitd voidaan kayttaa liitantaan, testaukseen ja
kayttoonottoon. Nama parametrit voidaan kirjoittaa ja lukea kayttamalla muiden
parametrien osoitinasetuksia.

Asetukset

Parametriryhma 49 Muistipaikat (sivu 247).

B Taajuusmuuttajien valinen liitanta

Taajuusmuuttajien valinen liitdnta on ketjutettu RS-485-liitdnta, joka mahdollistaa
isanta/orja-tiedonsiirron (yksi isdnta ja useita orjia).

Lisatietoja on luvussa Taajuusmuuttajien vélinen liitdnta (sivu 369).
Asetukset

Parametriryhma 57 D2D kommunikointi (sivu 254).
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Sovellusmakrot

Yleista

Téassa luvussa kuvataan sovellusmakrojen kayttétarkoitukset, toiminta ja
oletusarvoiset ohjauskytkennat.

Lisatietoja JCU-ohjausyksikon liitannodista on taajuusmuuttajan /aiteoppaassa.
Yleisia tietoja
Sovellusmakrot ovat valmiiksi maaritettyja parametrisarjoja. Kun taajuusmuuttaja

kaynnistetaan, kayttaja valitsee yleensa yhden makron pohjaksi, tekee tarvittavat
muutokset ja tallentaa tuloksen omana parametriryhméana (makrona).

Sovellusmakro aktivoidaan valitsemalla ohjauspaneelin paavalikosta ASSISTANT
— Application Macro. Omia makroja voidaan hallita ryhméan 16 Systeemiohjaus
parametreilla.
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Tehdasmakro

Tehdasmakrot sopivat suhteellisen yksinkertaisille nopeudenhallintasovelluksille,
kuten liukuhihnoille, pumpuille, tuulettimille ja koestuspenkeille.

Kun kaytéssa on ulkoinen ohjaus, ohjauspaikkana on EXT1. Taajuusmuuttaja on
nopeussaadetty; ohjesignaali on liitetty analogiatuloon Al1. Ohjeen etumerkki maaraa
kayntisuunnan. Kaynnistys- ja pysaytyskomennot annetaan digitaalitulon DI1 kautta.
Viat voidaan kuitata DI3-liitdnnan kautta.

Oletusarvoiset tehdasmakron parametriasetukset luetellaan luvussa Parametrien
lisétiedot (sivu 279).




Sovellusmakrot 95

B Tehdasmakron oletusarvoiset ohjauskytkennat

Ulkoinen syétto 3 +24VI 1
24 V:n tasavirta, 1,6 A & GND 2
Relelihtd RO1 [valmius] - |_N° 1 &
250 VAC/30VDC £ 8 COoM 2
2A " ne 3
Releliht RO2 [modulointi] o | NO 4
250 VAC/30VDC £ 8 COM 5
2A " ne 6
Relelahts RO3 [vika (-1)] [ NO ’
250 VAC/30VDC £ 8 COM 8
2A NG 9
+24V DC +24VD 1
Digitaalitulon maa b DIGND 2
+24V DC R w20 | 3 |—
Digitaalitulon/-lahdén maa DIOGND 4
DI/DIO-maadoituksen valinnan siirtoliittimet
Digitaalitulo DI1 [pyséytys/kaynnistys] DI 1 —
Digitaalitulo DI2 DI2 2
Digitaalitulo DI3 [kuittaus] DI3 3 —
Digitaalitulo D14 E Dl4 4
Digitaalitulo DI5 DI5 5
Digitaalitulo DI6 tai termistoritulo Di6 6
Kaynnistyksen lukitus (0 = seis) DIIL A F—
Digitaalitulo/-laht6 DIO1 [lahto: valmius] o DIO1 [ e—— e )
Digitaalitulo/-laht6 DIO2 [Iaht6: kdynnissa] Q DIO2 2 X
Ohjejannite (+) +VREF 1
Ohjejannite (-) -VREF 2
Maa AGND 3
Analogiatulo Al1 [nopeusohje 1] § Al1+ 4
(Virta tai jannite, valitaan siirtoliittimella Al1) Al1— 5
' ) e ) P Al2+ 6
Analogiatulo Al2 (virta tai jannite, valitaan siirtoliittimella Al2) A2 7
Al1 — virran/jannitteen valinnan siirtoliitin Al
Al2 — virran/jannitteen valinnan siirtoliitin Al2
o ) AO1+ 1
Analogialahté AO1 [virta %]
o] AO1- 2
o § AO2+ 3
Analogialahté AO2 [nopeus %]
AO2— 4
Taajuusmuuttajien valisen litdnnan paatevastuksen siirtoliitin T
B 1
=]
Taajuusmuuttajien valinen liitanta 8 A 2
< BGND 3
OouT1 1 —|
Safe torque off -toiminto. Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta ,9 ouT2 2 ' = '
taajuusmuuttaja kaynnistyy. 2] N1 s I <) -
IN2 4

Ohjauspaneelin liitanta

Muistiyksikon liitanta
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Kasi/Auto-makro

Kési/Auto-makro sopii nopeudenhallintasovelluksiin, joissa kaytetaan kahta ulkoista
hallintalaitetta.

Taajuusmuuttajan nopeutta sdadetdan ulkoisista ohjauspaikoista EXT1 ja EXT2.
Ohjauspaikkojen valinta tehdaan digitaalitulon DI3 kautta.

EXT1-ohjauspaikan kaynnistys-/pysaytyssignaali on kytketty DI1-tuloon.
Kayntisuuntaa ohjaa DI2-tulo. EXT2-ohjauspaikan kaynnistys-/pysaytyssignaali
annetaan DI6-tulon kautta ja suunta DI5-tulon kautta.

EXT1:n ja EXT2:n ohjesignaalit on kytketty analogiatuloihin Al1 ja Al2.

Vakionopeus (300 rpm) voidaan aktivoida Dl4-tulon kautta.

Kési/Auto-makron oletusarvoiset parametriasetukset

Seuraavassa on lueteltu parametrien oletusarvot, jotka eroavat luvussa Parametrien
lisétiedot luetelluista (sivu 279).

Parametri Kasi/Auto-makron
Nro Nimi oletus

10.01 Ulk1 K&y Valinta T1kéynt T2su
10.03 Ulk1 KdynTulo 2 | DI2

10.04 Ulk2 kéyValinta T1kéynt T2su
10.05 Ulk2 KéynTulo 1 | DI6

10.06 Ulk2 KéynTulo 2 | DI5

10.10 Vian kuittaus C.EI TOSI
12.01 Ulk 1/2 valinta DI3

13.05 Al1 min skaala 0.000

13.09 Al2 maks skaala | 1500.000
13.10 Al2 min skaala 0.000

21.02 NopOhje2 valinta | Al2 skaalatt
21.04 NopOhje 1/2 val | DI3

26.02 Vakionop val 1 D4

26.06 Vakionopeus 1 300 rpm
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B Kasi/Auto-makron oletusarvoiset ohjauskytkennit

Ulkoinen syétto 3 +24VI 1
24 V:n tasavirta, 1,6 A & GND 2
Relelihtd RO1 [valmius] - |_N° 1 &
250 VAC/30VDC £ 8 COoM 2
2A " ne 3
Releliht RO2 [modulointi] o | NO 4
250 VAC/30VDC £ 8 COM 5
2A " ne 6
Relelahts RO3 [vika (-1)] [ NO ’
250 VAC/30VDC £ 8 COM 8
2A “[ne 9
+24V DC +24VD 1
Digitaalitulon maa b DIGND 2
+24V DC R w20 | 3 |—
Digitaalitulon/-lahdén maa DIOGND 4
DI/DIO-maadoituksen valinnan siirtoliittimet
Digitaalitulo DI1 [EXT1 pysaytys/kdynnistys] DI 1 —
Digitaalitulo DI2 [EXT1 suunta] DI2 2 —
Digitaalitulo DI3 [EXT1/EXT2 valinta] DI3 3 —
Digitaalitulo D14 [vakionopeus 1] E Dl4 4 —
Digitaalitulo DI5 [EXT2 suunta] DI5 5 —
Digitaalitulo DI6 tai termistoritulo [EXT2 pysaytys/kaynnistys] Dl6 6 —
Kaynnistyksen lukitus (0 = seis) DIIL A F—
Digitaalitulo/-I&ht6 DIO1 [I&hto: valmius] o DIO1 [ e—— e )
Digitaalitulo/-laht6 DIO2 [Iaht6: kdynnissa] Q DIO2 2 X
Ohjejannite (+) +VREF 1
Ohjejannite (-) -VREF 2 >
Maa AGND 3
Analogiatulo Al1 [EXT1 nopeusohje (Speed ref1)] g Al1+ 4
(Virta tai jannite, valitaan siirtoliittimella Al1) Al 5 1—e 4?*
Analogiatulo Al2 [EXT2 nopeusohje (Speed ref2)] Al2+ 6
(Virta tai jannite, valitaan siirtoliittimella Al2) Al2— 7 —
Al1 — virran/jannitteen valinnan siirtoliitin Al
Al2 — virran/jannitteen valinnan siirtoliitin Al2
o ) AO1+ 1
Analogialahté AO1 [virta %]
o] AO1- 2
o § AO2+ 3
Analogialahté AO2 [nopeus %]
AO2— 4
Taajuusmuuttajien valisen litdnnan paatevastuksen siirtoliitin T
B 1
=]
Taajuusmuuttajien valinen liitanta 8 A 2
< BGND 3
OouT1 1 —|
Safe torque off -toiminto. Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta ,9 OouT2 2 I !
taajuusmuuttaja kaynnistyy. 2 IN1 3 —t----)
IN2 4

Ohjauspaneelin liitanta

Muistiyksikon liitanta
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PID-saatomakro

PID-saatémakro sopii prosessinohjaussovelluksiin, kuten seuraaviin suljetun piirin
paineen, pinnankorkeuden tai virtauksen ohjausjarjestelmiin:

» kunnallistekniikan vesijarjestelman paineenkorotuspumput

+ tekoaltaiden pinnankorkeutta ohjaavat pumput

* kaukolampdjarjestelmien paineenkorotuspumput

* materiaalivirran ohjaus liukuhihnalla.

Prosessin ohjesignaali on kytketty analogiatuloon Al1 ja prosessin
takaisinkytkentasignaali analogiatuloon Al2. Vaihtoehtoisesti taajuusmuuttajalle

voidaan antaa suora nopeusohje Al1-tulon kautta. Tall6in PID-s&ato ohitetaan eika
taajuusmuuttaja ohjaa prosessimuuttujaa.

Suoran nopeusohjauksen (ohjauspaikkaa EXT1) ja prosessimuuttujan ohjauksen
(EXT2) valinen valinta tehdaan digitaalitulon DI3 kautta.

Ohjauspaikkojen EXT1 ja EXT2 kaynnistys- ja pysaytyssignaalit kytketaan tuloihin
DI1 ja DI6 tassa jarjestyksessa.

Vakionopeus (300 rpm) voidaan aktivoida Dl4-tulon kautta.

PID-sdaatomakron oletusarvoiset parametriasetukset

Seuraavassa on lueteltu parametrien oletusarvot, jotka eroavat luvussa Parametrien
lisétiedot luetelluista (sivu 279).

Parametri PID-saatomakron
Nro Nimi oletus
10.04 Ulk2 kéyValinta Tulo1
10.05 Ulk2 KéynTulo 1 | DI6

10.10 Vian kuittaus C.EI TOSI
12.01 Ulk 1/2 valinta DI3

13.05 Al1 min skaala 0.000
13.09 Al2 maks skaala | 1500.000
13.10 Al2 min skaala 0.000
21.02 NopOhje2 valinta | PID l&hté
21.04 NopOhje 1/2 val | DI3

26.02 Vakionop val 1 Dl4

26.06 Vakionopeus 1 300 rpm
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B PID-saatomakron oletusarvoiset ohjauskytkennit
Ulkoinen syétto 3 +24VI 1
24 V:n tasavirta, 1,6 A & GND 2
Relelihtd RO1 [valmius] - |_N° 1 &
250 VAC/30VDC £ 8 COoM 2
2A " ne 3
Releliht RO2 [modulointi] o | NO 4
250 VAC/30VDC £ 8 COM 5
2A " ne 6
Relelahts RO3 [vika (-1)] [ NO ’
250 VAC/30VDC £ 8 COM 8
2A NG 9
+24V DC +24VD 1
Digitaalitulon maa b DIGND 2
+24V DC R w20 | 3 |—
Digitaalitulon/-lahdén maa DIOGND 4
DI/DIO-maadoituksen valinnan siirtoliittimet
Digitaalitulo DI1 [EXT1 pysaytys/kdynnistys] DI 1 —
Digitaalitulo DI2 DI2 2
Digitaalitulo DI3 [nopeuden tai prosessin ohjaus] DI3 3 —°
Digitaalitulo D14 [vakionopeus 1] E Dl4 4 —9
Digitaalitulo DI5 DI5 5
Digitaalitulo DI6 tai termistoritulo [EXT2 pysaytys/kaynnistys] Dl6 6 —
Kaynnistyksen lukitus (0 = seis) DIIL A F—
Digitaalitulo/-I&ht6 DIO1 [I&hto: valmius] o DIO1 [ e—— e )
Digitaalitulo/-laht6 DIO2 [1&hto: kaynti] Q DIO2 2 X
Ohjejannite (+) +VREF 1
Ohjejannite (-) -VREF 2
Maa AGND 3
Analogiatulo Al1 [prosessin tai nopeuden ohje] § Al1+ 4
(Virta tai jannite, valitaan siirtoliittimella Al1) Al1— 5
Analogiatulo Al2 [prosessin takaisinkytkenta] Al2+ 6
(Virta tai jannite, valitaan siirtoliittimella Al2) Al2— 7
Al1 — virran/jannitteen valinnan siirtoliitin Al
Al2 — virran/jannitteen valinnan siirtoliitin Al2
I ] AO1+ 1
Analogialahté AO1 [virta %]
o] AO1- 2
o § AO2+ 3
Analogialahté AO2 [nopeus %]
AO2— 4
Taajuusmuuttajien valisen litdnnan paatevastuksen siirtoliitin T
B 1
=]
Taajuusmuuttajien valinen liitanta 8 A 2
< BGND 3
OouT1 1 —|
Safe torque off -toiminto. Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta ,9 ouT2 2 ' = '
taajuusmuuttaja kaynnistyy. 2] N1 s I <) -
IN2 4

Ohjauspaneelin liitanta

Muistiyksikon liitanta
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Momenttisaatomakro

Tata makroa kaytetaan sovelluksissa, joissa moottorin momenttisaaté on tarpeen.
Momenttiohje annetaan analogiatulon Al2 kautta, yleensa virtasignaalina alueella
0...20 mA (vastaa 0...100 prosenttia moottorin nimellismomentista).

Kaynnistys-/pysaytyssignaali on kytketty digitaalituloon DI1 ja suuntasignaali tuloon
DI2. DI3-tulon kautta voidaan valita momenttisdadon sijaan nopeudensaato.

Vakionopeus (300 rpm) voidaan aktivoida DI4-tulon kautta.

Momenttisaatomakron oletusarvoiset parametriasetukset

Seuraavassa on lueteltu parametrien oletusarvot, jotka eroavat luvussa Parametrien

lisétiedot luetelluista (sivu 279).

Parametri Momenttis#ito-
Nro Nimi makron oletus
10.01 Ulk1 KéyValinta T1kéynt T2su
10.03 Ulk1 KéynTulo 2 | DI2

10.04 Ulk2 kéyValinta T1kéynt T2su
10.05 Ulk2 KdynTulo 1 | DI1

10.06 Ulk2 KdynTulo 2 | DI2

10.10 Vian kuittaus C.EI TOSI
12.01 Ulk 1/2 valinta DI3

12.05 Ulk 2 ohjaustapa | Momentti
13.05 Al1 min skaala 0.000

13.10 Al2 min skaala 0.000

22.01 Kiih/hid valinta DI5

26.02 Vakionop val 1 Di4

26.06 Vakionopeus 1 300 rpm
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B Momenttisdatomakron oletusarvoiset ohjauskytkennat

Ulkoinen syétto 3 +24VI 1
24 V:n tasavirta, 1,6 A & GND 2
Relelahtd RO1 [valmius] —f1=_NO 1 ®
250 VAC/30VDC /{C 8 COoM 2
2A " ne 3
Releliht RO2 [modulointi] o | NO 4
250 VAC/30VDC /{C 8 COM 5
2A " ne 6
Relelahts RO3 [vika (-1)] [ NO ’
250 VAC/30VDC /{C 8 COM 8
2A “[ne 9
+24V DC +24VD 1
Digitaalitulon maa b DIGND 2
+24V DC R w20 | 3 |—
Digitaalitulon/-lahdén maa DIOGND 4
DI/DIO-maadoituksen valinnan siirtoliittimet
Digitaalitulo DI1 [pyséytys/kaynnistys] DI 1 —
Digitaalitulo DI2 [suunta] DI2 2 —
Digitaalitulo DI3 [nopeuden/momentin ohjauksen valinta] DI3 3 —
Digitaalitulo D14 [vakionopeus 1] E Dl4 4 —
Digitaalitulo DI5 [kiihdytys-/hidastusrampin 1/2 valinta] DI5 5 —
Digitaalitulo DI6 tai termistoritulo Di6 6
Kaynnistyksen lukitus (0 = seis) DIIL A F—
Digitaalitulo/-laht6 DIO1 [lahto: valmius] o DIO1 [ e—— e )
Digitaalitulo/-laht6 DIO2 [1&hto: kaynti] Q DIO2 2 X
Ohjejannite (+) +VREF 1
Ohjejannite (-) -VREF 2 >
Maa AGND 3
Analogiatulo Al1 [EXT1 nopeusohje (Speed ref1)] g Al1+ 4
(Virta tai jannite, valitaan siirtoliittimella Al1) Al 5 1—e 4?*
Analogiatulo Al2 [EXT2 momenttiohje (Torq ref1)] Al2+ 6
(Virta tai jannite, valitaan siirtoliittimella Al2) Al2— 7 —
Al1 — virran/jannitteen valinnan siirtoliitin Al
Al2 — virran/jannitteen valinnan siirtoliitin Al2
I ) AOT+ 1
Analogialahté AO1 [virta %]
o] AO1- 2
o § AO2+ 3
Analogialahté AO2 [nopeus %]
AO2— 4
Taajuusmuuttajien valisen litdnnan paatevastuksen siirtoliitin T
B 1
=]
Taajuusmuuttajien valinen liitanta 8 A 2
< BGND 3
OouT1 1 —l
Safe torque off -toiminto. Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta ,9 ouT2 2 ' = '
taajuusmuuttaja kaynnistyy. 2] N1 s I <) -
IN2 4

Ohjauspaneelin liitanta

Muistiyksikon liitanta
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Sekvenssisaato-makro

Sekvenssisaatdmakro sopii nopeudenhallintasovelluksiin, joissa saatetaan kayttaa
nopeusohjetta, useita vakionopeuksia seka kahta kiihdytys- ja hidastusramppia.

Makro sisaltaa seitseman valmiiksi maaritettya vakionopeutta, jotka voidaan aktivoida
digitaalituloilla D14...DI6 (katso parametri 26.017 Vakionop Toiminto). Kaksi kiihdytys-/
hidastusramppia voidaan valita DI3-liitdnnan kautta.

Ulkoinen nopeusohje voidaan antaa analogiatulon Al1 kautta. Ohje on aktiivinen vain
silloin, kun vakionopeutta ei ole aktivoitu (digitaalitulot DI4...DI6 eivat ole aktiivisia).
Kayttdbkomentoja voidaan antaa myds ohjauspaneelista.

Kayttokaavio

Seuraavassa kuvassa on esimerkki makron kaytosta.

Nopeus

Nopeus 3

Nopeus 2 .
Pysaytys
hidastusramppia
pitkin

Nopeus 1

Aika
»
Kiihd. 1 Kiihd. 1 Kiihd. 2 Hid. 2

Kay/Seis ___ [
Kiihd. 1/hid. 1 __ [
Nopeus 1 __ [
Nopeus 2 | |
Kiihd. 2 / hid. 2 I
Nopeus 3 | I
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Seuraavassa on lueteltu parametrien oletusarvot, jotka eroavat luvussa Parametrien
lisétiedot luetelluista (sivu 279).

Parametri Sekvenssisiito-
Nro Nimi makron oletus
10.01 Ulk1 KéyValinta T1kdynt T2su
10.03 Ulk1 KéynTulo 2 | DI2

10.10 Vian kuittaus C.EITOSI
11.03 Pyséytystapa Rampilla

13.05 Al1 min skaala 0.000

22.01 Kiih/hid valinta DI3

26.01 Vakionop Toiminto | 0b11

26.02 Vakionop val 1 Dl4

26.03 Vakionop val 2 DI5

26.04 Vakionop val 3 DI6

26.06 Vakionopeus 1 300 rpm

26.07 Vakionopeus 2 600 rpm

26.08 Vakionopeus 3 900 rpm

26.09 Vakionopeus 4 1200 rpm
26.10 Vakionopeus 5 1500 rpm
26.11 Vakionopeus 6 2 400 rpm
26.12 Vakionopeus 7 3 000 rpm
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B Sekvenssisaatomakron oletusarvoiset ohjauskytkennat

Ulkoinen sy6ttd 3 +24VI 1
24 V:n tasavirta, 1,6 A & GND
Relelihts RO1 [valmius] 1| NO 1 &
250 VAC/30V DC /I/__ 8 CcoM 2
2A [ ne 3
Relelahtd RO2 [modulointi] o | NO 4
250 VAC/30V DC /I/__ 8 CcoM 5
2A [ ne 6
Relelahts RO3 [vika (-1)] 1| NO 7
250 VAC/30V DC /I/__ 8 CcoM 8
2A *[ne 9
+24V DC +24VD 1
Digitaalitulon maa 3 DIGND 2
+24V DC R +2aw | 3 }—
Digitaalitulon/-lahdén maa DIOGND 4
DI/DIO-maadoituksen valinnan siirtoliittimet
Digitaalitulo DI1 [pysaytys/kaynnistys] DI 1 —9
Digitaalitulo DI2 [suunta] DI2 2 —9
Digitaalitulo DI3 [kiihdytys-/hidastusrampin 1/2 valinta] DI3 3 —9
Digitaalitulo DI4 [vakionopeus valinta 1] E DI4 4 —
Digitaalitulo DI5 [vakionopeus valinta 2] DI5 5 —e
Digitaalitulo DI6 tai termistoritulo [vakionopeus valinta 3] DI6 6 —
Kaynnistyksen lukitus (0 = seis) DIIL A —
Digitaalitulo/-lahté DIO1 [I&htd: valmius] o DIO1 1 —QR—
Digitaalitulo/-lahté DIO2 [1&hto: kéynti] E DIO2 2 X
Ohjejannite (+) +VREF 1
Ohjejannite () -VREF 2
Maa AGND 3
Analogiatulo Al1 [EXT1 nopeusohje (Speed ref1)] g Al1+ 4
(Virta tai jannite, valitaan siirtoliittimella Al1) All— 5
' ) T ' P Al2+ 6
Analogiatulo Al2 (virta tai jannite, valitaan siirtoliittimella Al2) A2 7
Al1 — virran/jannitteen valinnan siirtoliitin Al
Al2 — virran/jannitteen valinnan siirtoliitin Al2
o . AO1+ 1
Analogialahté AO1 [virta %]
2 AO1- 2
o x AO2+ 3
Analogialahté AO2 [nopeus %]
AO2- 4
Taajuusmuuttajien valisen litdnnan paatevastuksen siirtoliitin T
B 1
a
Taajuusmuuttajien valinen liitdnta 8 A 2
“["BoND | 3
ouT1 1 —|
Safe torque off -toiminto. Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta ,9 ouT2 2 _,_|| - '
taajuusmuuttaja kaynnistyy. 2] N1 3 — ) -
IN2 4

Ohjauspaneelin liitanta

Muistiyksikon liitanta
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Parametrit

Yleista
Tassa luvussa esitellddn ohjausohjelman parametrit ja oloarvot.

Huomautus: Jos vain osa parametreista on nakyvissa, aseta parametrin 16.15
ParlLista valinta arvoksi Lataa pitka.
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Termit ja lyhenteet

Termi

Madaritelma

Oloarvo

Taajuusmuuttajan mittaama tai laskema signaali. Kayttaja voi tarkistaa
oloarvon, mutta ei muuttaa sen asetusta. Tavallisesti parametriryhmat
1...9 sisaltavat oloarvoja.

Bittid osoittava parametri

Bittid osoittava parametri viittaa toisessa signaalissa olevan bitin arvoon
(tavallisesti oloarvo), tai sen arvoksi voidaan asettaa kiinteasti 0 (EI TOSI)
tai 1 (TOSI).

Kun bittia osoittavaa parametria muutetaan lisdvarusteena saatavasta
ohjauspaneelista, sen arvoksi asetetaan 0 (naytéssa C.Ei tosi) tai 1
(C.Tosi) valitsemalla Vakio. Jos parametrin lahteeksi halutaan maéaritella
toisen signaalin bitti, valitaan Pointteri.

Arvo, johon viitataan, annetaan muodossa P.xx.yy.zz, jossa xx =
parametriryhma, yy = parametri, zz = bittinumero.

Osoittaminen bittiin, jota ei ole, tulkitaan arvoksi 0 (EI TOSI).

Vakio- ja Pointteri-valintojen lisaksi bittid osoittavilla parametreilla voi olla
my6s muita valmiiksi valittuja asetuksia.

FbEq Kenttavaylavastine: ohjauspaneelissa nédkyvan arvon skaalaus
sarjaliikenteessa kaytetyksi kokonaisluvuksi
p.y. Per yksikko

Arvoa osoittava parametri

Parametriarvo, joka viittaa toisen parametrin tai signaalin arvoon.
Arvo, johon viitataan, annetaan muodossa P.xx.yy, jossa xx =
parametriryhma, yy = parametri.
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Parametriryhmien yhteenveto

Ryhma Siséllys Sivu
01 Oloarvot Perusoloarvot taajuusmuuttajan valvontaan 109
02 /0 tiedot Tulo- ja lahtosignaalit 111
03 Ohjearvot Nopeuden ohjaus, momentin ohjaus ja muita arvoja 120
04 Sovellustiedot Prosessi- ja laskuriarvot 121
06 Tilatiedot Taajuusmuuttajan tilasanat 122
08 Halytykset & viat Halytykset ja vikailmoitukset 126
09 Laitteiston tiedot Taajuusmuuttajan tyyppi, ohjelmaversio ja lisékorttipaikan varaustieto 130
10 Kéynt./seis/suunta | Kaynnistys/pysaytys/suunta ja muut signaalildhteen valinnat 131
11 Kéynt./seis tapa Esimerkiksi kdynnistys-, pysaytys- ja magnetointiasetukset 138
12 Ohjaustapa Ulkoisen ohjauspaikan ja kayttotilojen valinta 141
13 Analogiatulot Analogiatulosignaalin kasittely 142
14 Digitaali /O Digitaalitulojen/-lahtdjen ja relelahtdjen konfigurointi 149
15 Analogialdhdot Analogialahddéilla ilmoitettavien oloarvojen valinta ja kasittely. 162
16 Systeemiohjaus Parametrilukko, parametrin palautus, kayttéjaparametrit jne. 169
19 Nopeuden laskenta | Esimerkiksi nopeuden takaisinkytkennén ja nopeusikkunan asetukset 172
20 Rajat Taajuusmuuttajan toimintarajat 176
21 Nopeusohje Parametrilla valitaan nopeusohjeen lahde, skaalausasetukset ja 179
moottorin potentiometrin asetukset
22 Nop.ohjeen rampit | Nopeusohjeen ramppiasetukset 182
23 Nopeusséaédin Nopeussaatimen asetukset. 185
24 Momenttiohje Momenttiohjeen valinta-, rajoitus- ja muokkausasetukset 194
25 Kriitt. nopeudet Parametrilla maaritetdan kriittiset nopeudet tai nopeuksien sarjat, joita 195
valtetdan esimerkiksi mekaanisen resonanssin aiheuttamien ongelmien
VUOKsi.
26 Vakionopeudet Vakionopeuden valinta ja arvot 197
27 Prosessi PID Prosessin PID-s&adon konfigurointi 199
30 Vikatoiminnot Valitsee taajuusmuuttajan toiminnan eri vikatilanteissa 204
31 Moott Idmp suojaus | Moottorin Iampétilan mittauksen ja lAmposuojauksen asetukset 206
32 Auto vian kuittaus Maérittdd automaattisen viankuittauksen toiminnan. 213
33 Valvonta Signaalin valvonnan konfigurointi 213
34 Kéyt. kuorm. kdyrd | Kayttajan kuormituskayran maarittely 217
35 Prosessi muuttuja Prosessimuuttujien valinta ja muokkaaminen, ndytetaan parametreina 219
04.06 ... 04.08.
36 Ajastintoiminnot Ajastimien konfigurointi 225
38 Vuo-ohje Vuo-ohje ja U/f-kdyran asetukset 230
40 Moottoris&ato Moottorin ohjausasetukset 231
42 Jarrun ohjaus Mekaanisen jarrun ohjauksen konfigurointi 234
44 Yillapito Huoltolaskurin konfigurointi 238
45 Energiaoptimointi Energian optimointiasetukset 244
47 Jénnitesédété Ylijannitteen ja alijannitteen ohjausasetukset 245
48 Jarrukatkoja Jarrukatkojan ohjaus 246
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Ryhma Siséllys Sivu
49 Muistipaikat 16- ja 32-bittiset tietojen tallennusparametrit, jotka voidaan kirjoittaa ja 247
lukea kayttdmalla muiden parametrien osoitinasetuksia.

50 Kenttévéyla Asetukset, joilla konfiguroidaan tiedonsiirto kenttévaylasovittimen kautta 247
51 FBA asetukset Kenttévaylan sovitinkohtaiset asetukset 250
52 FBA data in Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasta kenttavaylasovittimen kautta 251

kenttavayldohjaimeen siirrettava data.
53 FBA data out Parametrilla valitaan kenttavayléaohjaimesta kenttavaylasovittimen kautta 252
taajuusmuuttajaan siirrettava data.
56 Paneelindytté Ohjauspaneelissa naytettavien signaalien valinta 252
57 D2D kommunikointi | Kahden taajuusmuuttajan valisen tiedonsiirron konfigurointi 254
58 Sisdinen Modbus Sisaanrakennetun kenttavaylaliitdnnan (SKV) konfigurointiparametrit 256
64 Kuormitusanalyysi Huippuarvon ja amplitudin kirjaustoiminnon asetukset 260
74 Ohjelmointi Sovellusohjelmoinnin parametrit 263
90 Anturin valinta Anturi-/resolveriliitantojen aktivointi 264
91 Abs ant. asetus Absoluuttianturin konfigurointi 266
92 Resolverin aset. Resolverin konfigurointi 269
93 Puls.anturin aset. Pussianturin konfigurointi 269
94 Lisa I/O asetukset 1/0-laajennuksen konfigurointi 270
95 Laitteisto asetuk. Hw configuration -parametreihin kuuluu sekalaisia laitteistoon liittyvia 271
asetuksia
97 K&yt. moott.tiedot Naiden parametrien avulla kayttaja voi muuttaa moottorimallin arvoja 271
99 Kéyttdonottotiedot | Kielen valinta, moottorin konfigurointi ja ID-ajon asetukset 273
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Parametriluettelo
| Nro Nimi/arvo | Kuvaus FbEq
01 Oloarvot Perusoloarvot taajuusmuuttajan valvontaan
01.01  Moottorin nopeus Suodatettu nopeuden oloarvo (rpm). Kaytdssa oleva 100 =1 rpm
nopeuden takaisinkytkentd on maaritetty parametrilla 79.02
NopMitt valinta. Suodatusaikavakiota voi saataa parametrilla
19.03 NopMitt suodatus.
01.02 Moott. nopeus % Nopeuden oloarvo prosentteina moottorin tahtinopeudesta. 100 = 1%
01.03 La&htotaajuus Taajuusmuuttajan arvioitu lIahtétaajuus, Hz. 100 =1Hz
01.04 Moottorin virta Mitattu moottorin virta ampeereina. 100=1A
01.05 Moott. virta % Moottorin virta prosentteina moottorin nimellisvirrasta. 10=1%
01.06 Moott. momentti Moottorin momentti prosentteina moottorin 10=1%
nimellismomentista. Katso myds parametri 07.29
Nimellismomentti.
01.07 Dc-voltage Mitattu valipiirin jannite. 100=1V
01.08 Anturin 1 nopeus Pulssianturin 1 nopeus, rpm. 100 =1 rpm
01.09  Anturin 1 paikka Pulssianturin 1 todellinen sijainti kierroksessa. 100000000 =
1 kierr.
01.10  Anturin 2 nopeus Pulssianturin 2 nopeus, rpm. 100 =1 rpm
01.11  Anturin 2 paikka Pulssianturin 2 todellinen sijainti kierroksessa. 100000000 =
1 kierr.
01.12 Paikan oloarvo Pulssianturin 1 todellinen sijainti kierroksissa. 1000 =1
kierr.
01.13 Paikan 2 oloarvo Pulssianturin 2 skaalattu todellinen sijainti kierroksissa. 1000 =
1 kierr.
01.14 Laskettu nopeus Arvioitu moottorin nopeus, rpm 100 =1 rpm
01.15 Taajuusm. lampd Arvioitu IGBT:n lampétila prosentteina vikarajasta. 10=1%
01.16  Jarrukatk. lampd Jarrukatkojan IGBT:n lampdtila prosentteina vikarajasta. 10=1%
01.17 Moottorin1 1ampo Moottorin 1 mitattu lampétila celsiusasteina kaytettaessa 10=1°C
KTY- tai Pt100-anturia. (PTC-anturia kaytettdessa arvo on
aina 0.)
01.18 Moottorin2 [ampd Moottorin 2 mitattu Iampétila celsiusasteina kaytettdessa 10=1°C
KTY- tai Pt100-anturia. (PTC-anturia kaytettdessa arvo on
aina 0.)
01.19 Verkkojannite Kéayttajan maarittdama syottjannite (parametri 47.04 10=1V
Syéttojannite) tai automaattisesti maarittyva syoéttdjannite, jos
automaattinen tunnistus on otettu kayttéon parametrilla 47.03
Syéttd). autotun.
01.20 Jarruvast. lampd Jarruvastuksen arvioitu lampétila. Arvo annetaan 1=1%
prosentteina lampétilasta, jonka vastus saavuttaa
kuormitettaessa parametrissa 48.04 Jarruv jatk teho
asetetulla teholla.
01.21 Cpu kuorma Suorittimen kuormitus prosentteina. 1=1%
01.22 Taajuusm. teho Taajuusmuuttajan lahtéteho, kW tai hv parametrin 16.17 100 = 1 kW
Tehoyksikkd asetuksen mukaisesti. Suodatettu kayttamalla tai hv
100 ms:n alipaastésuodatusta.
01.23 Moottorin teho Mitattu moottorin akseliteho, kW tai hv parametrin 716.17 100 =1 kW
Tehoyksikkd asetuksen mukaisesti. Suodatettu kayttamalla tai hv
100 ms:n alipaastésuodatusta.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

01.24

kWh 1aht6

Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiamaara (kumpaan
tahansa suuntaan) kilowattitunteina. Minimiarvo on nolla.
Laskuri voidaan nollata syéttamalla 0 DriveStudio-PC-
tydkalun avulla.

1=1KkWh

01.25

kWh sy6ttd

Energiaméara, jonka taajuusmuuttaja on ottanut
vaihtovirtasyo6tosta (tai luovuttanut vaihtovirtasyottoon)
kilowattitunteina. Laskuri voidaan nollata syéttamalla 0
DriveStudio-PC-tydkalun avulla.

1=1kWh

01.26

Paallaoloaika

Kayttdaikalaskuri. Laskuri on toiminnassa, kun
taajuusmuuttajan virta on kytketty. Laskuri voidaan nollata
syo6ttamalla 0 DriveStudio-PC-tydkalun avulla.

01.27

Kéyntiaika

Moottorin kayntiaikalaskuri. Laskuri on kaytdssa, kun
vaihtosuuntaaja moduloi. Laskuri voidaan nollata syéttamalla
0 DriveStudio-PC-tyokalun avulla.

01.28

Puh. kdyntiaika

Taajuusmuuttajan jadhdytyspuhaltimen kayntiaika. Laskuri
voidaan nollata sy6ttdmalla 0 DriveStudio-PC-tydkalun avulla.

01.29

Nimellismomentti

Nimellismomentti, joka vastaa sataa prosenttia.

Huomautus: Tama arvo kopioidaan parametrista 99.72 Moot
nim momentt, jos se on asetettu. Muussa tapauksessa arvo
lasketaan.

1000 =1 Nm

01.30

Napaparit

Moottorin napaparien laskettu maara.

1=1

01.31

Mek. aikavakio

Nopeussaatimen automaattisen viritystoiminnon maarittdma
taajuusmuuttajan mekaaninen aikavakio ja laitteisto.
Katso parametri 23.20 Pl autom.viritys.

1000=1s

01.32

Vaiheen A [ampd

Mitattu lampétila vaiheen U tehoasteella prosentteina
vikarajasta.

10=1%

01.33

Vaiheen B lampd

Mitattu lampétila vaiheen V tehoasteella prosentteina
vikarajasta.

10=1%

01.34

Vaiheen C lampd

Mitattu lampdtila vaiheen W tehoasteella prosentteina
vikarajasta.

10=1%

01.35

Saastett energia

Saastetty energia verkkojannitteeseen kytkettyyn moottoriin
verrattuna, kWh.
Katso parametriryhmaa 45 Energiaoptimointi sivulla 244.

1=1KkWh

01.36

Séaastetty raha

Saastetty rahamaara verkkojannitteeseen kytkettyyn
moottoriin verrattuna. Téamé4 arvo saadaan kertomalla
parametrit 01.35 S&éstett energia ja 45.02 Energian hinta.
Katso parametriryhmaa 45 Energiaoptimointi sivulla 244.

01.37

Saastetty CO2

Hiilidioksidipaastdjen véheneminen tonneina verkkovirtaan
kytkettyyn moottoriin verrattuna. Arvo lasketaan kertomalla
saastetty energia (MWh) kertoimella 45.07 CO2 kerroin
(oletus 0,5 tn/MWh).

Katso parametriryhmaa 45 Energiaoptimointi sivulla 244.

1 =1 tonni

01.38

Kortin 1ampétila

Liitantakortin mitattu lampdtila celsiusasteina.

10=1°C

01.39

Lahtéjannite

Laskettu moottorin jannite.

1=1V

01.40

Nopeus suodat.

Parametrin 071.01 Moottorin nopeus suodatettu tulos.
Suodatusaika asetetaan parametrilla 56.08 Nop suod.aika.
Tata signaalia ei kayteta moottorin ohjaukseen.

100 = 1 rpm

01.41

Momentti suodat.

Parametrin 071.06 Moott. momentti suodatettu tulos.
Suodatusaika asetetaan parametrilla 56.09 Mom suod.aika.
Téata signaalia ei kaytetd moottorin ohjaukseen.

10=1%

01.42

Puhaltimen
kaynnistyslaskuri

Taajuusmuuttajan jadhdytyspuhaltimen kaynnistysten
lukumaara.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
02 1/0 tiedot Tulo- ja lahtdsignaalit
02.01 Dl tilatiedot Digitaalitulojen DI8...DI1 tila. Seitsem&s numero kuvaa -
kaynnistyksen lukituksen tuloa (DIIL). Esimerkki: 01000001
= DI1 ja DIIL ovat k&ytdssa, DI2...DI6 ja DI8 ovat poissa
kaytosta.
02.02 RO tilatiedot Relelahtdjen RO7...RO1 tila. Esimerkki: 0000001 = RO1 -
vetaa, RO2...RO7 eivat veda.
02.03 DIO tilatiedot Digitaalitulojen/-1aht6jen DIO10...DIO1 tila. Esimerkki: -
0000001001 = DIO1 ja DIO4 ovat kaytdssa, loput ovat poissa
kaytosta. DIO3...DIO10 ovat kaytettavissa vain FIO-I1/O-
laajennusmoduulien kanssa.
02.04 Al Analogiatulon Al1 arvo, V tai mA. Tulon tyyppi valitaan JCU- | 1000 =1
ohjausyksikén siirtoliittimella J1. yksikko
02.05 AI1 skaalattu Analogiatulon Al1 skaalattu arvo. Katso parametrit 73.04 A/17 | 1000 = 1
maks skaala ja 13.05 Al1 min skaala. yksikkd
02.06 AI2 Analogiatulon Al2 arvo, V tai mA. Tulon tyyppi valitaan JCU- | 1000 =1
ohjausyksikon siirtoliittimella J2. yksikkd
02.07 AI2 skaalattu Analogiatulon Al2 skaalattu arvo. Katso parametrit 73.09 A/2 | 1000 = 1
maks skaala ja 13.10 Al2 min skaala. yksikkd
02.08 AI3 Analogiatulon AI3 arvo, V tai mA. Lisatietoja tulon tyypistéd on | 1000 = 1
laajennusmoduulin oppaassa. yksikkd
02.09 AI3 skaalattu Analogiatulon Al3 skaalattu arvo. Katso parametrit 73.74 A/3 | 1000 = 1
maks skaala ja 13.15 Al3 min skaala. yksikkd
02.10 Al4 Analogiatulon Al4 arvo, V tai mA. Lisatietoja tulon tyypistd on | 1000 = 1
laajennusmoduulin oppaassa. yksikko
02.11  Al4 skaalattu Analogiatulon Al4 skaalattu arvo. Katso parametrit 73.79 A/4 | 1000 = 1
maks skaala ja 13.20 Al4 min skaala. yksikkd
02.12 AI5 Analogiatulon Al5 arvo, V tai mA. Lisatietoja tulon tyypista on | 1000 = 1
laajennusmoduulin oppaassa. yksikkd
02.13  Al5 skaalattu Analogiatulon Al5 skaalattu arvo. Katso parametrit 13.24 A/5 | 1000 = 1
maks skaala ja 13.25 Al5 min skaala. yksikko
02.14 Al6 Analogiatulon Al6 arvo, V tai mA. Lisatietoja tulon tyypistéd on | 1000 = 1
laajennusmoduulin oppaassa. yksikkd
02.15 AI6 skaalattu Analogiatulon Al6 skaalattu arvo. Katso parametrit 73.29 A/6 | 1000 = 1
maks skaala ja 13.30 Al6 min skaala. yksikkd
02.16 AO1 Analogialahdén AO1 arvo, mA. 1000 =1 mA
02.17 AO2 Analogialdhdén AO2 arvo, mA. 1000 =1 mA
02.18 AO3 Analogialahdén AO3 arvo, mA. 1000 =1 mA
02.19 AO4 Analogialahdén AO4 arvo, mA. 1000 =1 mA
02.20 Taajuustulo DIO1:n skaalattu arvo, kun sitd kdytetdan taajuustulona. 1000 =1
Katso parametrit 14.02 DIO1 toiminta ja 14.57 Taajuustulo
max.
02.21 Taajuuslahtd DIO2:n taajuuslahdon arvo, kun sita kaytetdan taajuuslahtéona | 1000 = 1 Hz
(parametrin 714.06 arvoksi on asetettu Taajuusldhto).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
02.22 KV paaohj. sana Kenttavaylasovittimen liitdnnan kautta vastaanotettu -
taajuusmuuttajan sisainen ohjaussana. Liséatietoja on myds
luvussa Ohjaus kenttéavéaylédsovittimen kautta sivulla 359.
Loog. = Looginen yhdistelma (esim. bitti JA/TAI
valintaparametri); Par. = Valintaparametri.
Bitti Nimi Arvo |Tiedot Loog.| Par.
0* Pysaytys 1 |Pysaytys parametrilla 11.03 Pyséytystapa valitun
pysaytystilan mukaisesti tai pyydetyn pysaytystilan 10.01
mukaan (bitit 2...6). Huomautus: Samanaikaisen Stop- | TAI U
ja Start-komennon seurauksena on pysaytyskomento. 10.04
0 |Ei toimintoa.
1 Kéynnistys| 1 |Kaynnistys. Huomautus: Samanaikaisen Stop- ja 10.01
Start-komennon seurauksena on pysaytyskomento. TAI 0
— 10.04
0 |Ei toimintoa.
2* Hataseis 1 |Hataseis OFF2 (bitin O téytyy olla 1). Taajuusmuuttaja
OFF2 pysaytetdan katkaisemalla moottorin virransyéttod
(moottori pysahtyy vapaasti pyorien). Taajuusmuuttaja
kaynnistyy uudelleen vasta, kun seuraava nouseva JA —
reuna vastaanotetaan kayntilupasignaalin ollessa
paalla.
0 |Ei toimintoa.
3* Hataseis 1 |Hataseis OFF3 (bitin O taytyy olla 1). Pysaytetaan
OFF3 aikana, joka on maaritetty parametrilla 22.12 A 101
Hataseisaika. JA | 1013
0 |Ei toimintoa.
4* Ramppisei 1 |Hataseis OFF1 (bitin O taytyy olla 1). Pysaytys valitun
s OFF1 hidastusajan mukaan. JA |10.15
0 |Ei toimintoa.
5* Ramppisei 1 |Pysaytys valitun hidastusajan mukaan. 11.03
s OFF1 0 |Ei toimintoa. ’
6* Ramppisei 1 |Pysaytys vapaasti pyorien. 11.03
s vap 0 |[Ei toimintoa. ’
7 Kavrmi — - PP —
aynninest| 1 Kﬁlyntll.upa3|gr1aall a-kt|.|.\{.|n.<lan A L1011
o 0 |Kaynninestosignaali paalla.
8 Reset 0 -> 1 |Aktiivi ian kuittaus.
ese : uwsgn vian kuittaus a1 1010
muu |Ei toimintoa.
(jatkoa)
* Jos kaikkien pysaytystavan bittien (2...6) asetus on 0, pysaytystapa valitaan parametrilla 77.03
Pyséytystapa. Pysaytys vapaasti pyorien (bitti 6) ohittaa hatédpysaytyksen (bitti 2/3/4).
Hatapysaytys ohittaa normaalin ramppipysaytyksen (bitti 5).
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Nro Nimi/arvo | Kuvaus | FbEq
Bitti  [Nimi [ Arvo [Tiedot [Loog.| Par.
(jatkoa)
9 Jog 1 1 |Jog-toiminto 1 kayttdon. Katso kohta Jog-toiminto
sivulla 66. TAl | 10.07

0 |Jog-toiminto 1 pois kaytosta.

10 Jog 2 1 |Jog-toiminto 2 kayttdon. Katso kohta Jog-toiminto
sivulla 66. TAl |10.08
0 |Jog-toiminto 2 pois kaytosta.
1 Ulkoinen 1 |Kenttévayldohjaus mahdollinen.
kom 0 |Kenttdvayldohjaus pois kaytdsta. - -
12 Ramppi 1 |Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin l1aht6 nollaan.

ulos 0 Taajuusmuuttaja pysahtyy. (Virta- ja tasajanniterajat
ovat voimassa.)

0 |Ei toimintoa.

13 Ramppi 1 |Pida ramppiarvo (kiihdytysajan funktiogeneraattorin
pito 1ahto pidetaan). — _
0 |Ei toimintoa.
14 Ramppisis| 1 |Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin tulo nollaan.
0 0 |[Eitoimintoa. B -
15 Ulk1/Ulk2| 1 |Siirry ulkoiseen ohjauspaikkaan EXT2. 1Al | 1201
0 [Siirry ulkoiseen ohjauspaikkaan EXT1.
16 Pyyd kayn 1 |Aktivoi kdynnistyksen esto.
esto 0 |Ei vahinkok&ynnistyksen estoa. - -
17 Paikallinen| 1 [Pyytaa paikallisohjaukselta ohjaussanan. Kaytetaan,

ohj kun taajuusmuuttajaa ohjataan PC-tydkalusta tai

ohjauspaneelista paikallisen kenttavaylan valityksella.

« Paikallinen kenttavayla: Siirry paikallisohjaukseen
kenttavaylan valityksella (ohjaus ohjaussanan tai
ohjearvon avulla). Kenttavayla ottaa ohjauksen
hoitaakseen.

* Ohjauspaneeli tai PC-tydkalu: siirry
paikallisohjaukseen.

0 |Ulkoisen ohjauksen pyyntd.

18 Kenttdvsis| 1 |Kenttavaylan paikallisohjauksen pyyntd.
ref 0 |Ei kenttavaylan paikallisohjausta. - -
19...27 |Ei kaytossa
28 CW B28 |Vapaasti ohjelmoitavat ohjausbitit. Katso parametrit
29 CWB29 |50.08...50.11 ja kenttévaylasovittimen kéyttdopas.
30 CW B30 - N

31 Cw B31
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus FbEq

02.24

KV péaohj. sana

Kenttavaylasovittimen liitdnnan kautta lahetettava -
taajuusmuuttajan sisainen tilasana. Lisatietoja on myos
luvussa Ohjaus kenttévéaylédsovittimen kautta sivulla 359.

Bitti Nimi Arvo (Tiedot
0 Valmis 1 |Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan kaynnistyskomennon.
0 |Taajuusmuuttaja ei ole valmis.
1 Paalla 1 |Ulkoinen kayntilupasignaali on vastaanotettu.
0 |Ulkoista kdyntilupasignaalia ei ole vastaanotettu.
2 Rele vetdd| 1 [Taajuusmuuttaja moduloi.
0 |Taajuusmuuttaja ei moduloi.
3 Ajo-ohje 1 [Normaali toiminta on kaytdssa. Taajuusmuuttaja kay ja seuraa
annettua ohjetta.
0 [Normaali toiminta estetty. Taajuusmuuttaja ei seuraa annettua ohjetta
(taajuusmuuttaja esim. moduloi magnetointivaiheessa).
4 Hataseis 1 |Hatapysaytys OFF2 on aktiivinen.
OFF2 0 |Hatapysaytys OFF2 ei ole aktiivinen.
5 Hataseis 1 |Hatépysaytys OFF3 (ramppipysaytys) on aktiivinen.
OFF3 0 |Hatapysaytys OFF3 ei ole aktiivinen.
6 Huom 1 |Kaynnistyksen esto on aktiivinen.
kayn esto 0 [Kaynnistyksen esto ei ole aktiivinen.
7 Halytys 1 [Halytys on aktiivinen. Lisétietoja on luvussa Vianhaku sivulla 307.
0 |Ei halytysta.
8 Ohjearvos 1 |Taajuusmuuttaja on ohjearvossa. Oloarvo on yhta suuri kuin
sa ohjearvo. (Nopeuden oloarvon ja nopeusohjeen valinen ero on
parametrin 19.70 Nopeusikkuna maarittdman nopeusikkunan sisalla.)
0 |Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut ohjearvoa.

(jatkoa)
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Nro Nimi/arvo | Kuvaus FbEq
Bitti  [Nimi [ Arvo [Tiedot
(jatkoa)
9 Raja 1 |Momenttiraja (mikéd tahansa momenttiraja) rajoittaa toimintaa.
0 |Toiminta on momenttirajojen mukaista.
10 Yli rajan 1 |Nopeuden oloarvo ylittéa parametrilla 719.08 Nopeusraja méaritetyn
raja-arvon.
0 |Nopeuden oloarvo on maéritettyjen rajojen mukainen.
1 Ulk 2 akt 1 |Ulkoinen ohjaus EXT2 on aktiivinen.
0 |Ulkoinen ohjaus EXT1 on aktiivinen.
12 Paikallinen| 1 [Paikallisohjaus kenttédvaylan kautta on aktiivinen.
KV 0 |Paikallisohjaus kenttavaylan kautta ei ole aktiivinen.
13 Nollanope 1 |Taajuusmuuttajan nopeus on parametrilla 79.06 Nollanopeus raja
us asetetun rajan alapuolella.
0 |Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut nollanopeusrajaa.
14 Taakse 1 |Taajuusmuuttaja kdy taakse.
aktiv 0 |Taajuusmuuttaja kdy eteen.
15 Varattu
16 Vika 1 |Vika on aktiivinen. Lisatietoja on luvussa Vianhaku sivulla 307.
0 |Ei aktiivista vikaa.
17 Paik 1 |Paikallisohjaus on aktiivinen, toisin sanoen taajuusmuuttajaa
paneeli ohjataan PC-tydkalun tai ohjauspaneelin valityksella.
0 |Paikallisohjaus ei ole aktiivinen.
18...26 |Varattu
27 Pyyda CW 1 |Ohjaussana pyydetéan kenttavaylasta.
0 |Ohjaussanaa ei pyydeta kenttavaylasta.
28 SW B28 |Ohjelmoitavat ohjausbitit (elleivat ne maaraydy kiinteasti kaytetyn profiilin
29 SW B29 |mukaan). Katso parametrit 50.08...50.11 ja kenttavaylasovittimen
30 SWB30 kayttdopas.
31 SW B31
02.26 KV paaohje 1 Kenttavaylasovittimen liitdnnan kautta vastaanotettu 1=1
taajuusmuuttajan sisdinen ja skaalattu ohje 1. Katso
parametri 50.04 KV ohje1 tyyppi ja luku Ohjaus
kenttévaylasovittimen kautta sivulla 359.
02.27 KV paaohje 2 Kenttavaylasovittimen liitdnnan kautta vastaanotettu 1=1
taajuusmuuttajan sisdinen ja skaalattu ohje 2. Katso
parametri 50.05 KV ohje 2 tyyppi ja luku Ohjaus
kenttévaylasovittimen kautta sivulla 359.
02.30 D2D paaohj. sana | Taajuusmuuttajien valinen ohjaussana, joka vastaanotetaan | -

isantataajuusmuuttajasta. Katso myds oloarvosignaalia 02.31
D2D I&h ohj.sana.

Bitti Tiedot

0 Pysaytys.

1 Kaynnistys.

2 ...6 |Eikaytossa.

7 Kayntilupasignaali. Oletusarvoisesti ei kytketty orjataajuusmuuttajassa.

8 Kuittaus. Oletusarvoisesti ei kytketty orjataajuusmuuttajassa.

9 ... 14 |Vapaasti osoitettavissa bittia osoittavien parametrien avulla.

15 Valinta EXT1/EXT2. 0 = EXT1 kaytossa, 1 = EXT2 kaytossa. Oletusarvoisesti ei kytketty
orjataajuusmuuttajassa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
02.31 D2D lah ohj.sana Taajuusmuuttajien valinen ohjaussana, joka lahetetaan -
oletusarvoisesti orjataajuusmuuttajille. Katso myos
parametriryhma 57 D2D kommunikointi sivulla 254.
Bitti Tiedot
0 Pysaytys.
1 Kaynnistys.
2 ...6 |Eikaytossa.
7 Kayntilupasignaali.
8 Kuittaus.
9 ... 14 |Vapaasti osoitettavissa bittia osoittavien parametrien avulla.
15 Valinta EXT1/EXT2. 0 = EXT1 kaytossa, 1 = EXT2 kaytossa.
02.32 D2D paaohje 1 Taajuusmuuttajien valinen ohjearvo 1, joka vastaanotetaan 1=1
isantataajuusmuuttajasta.
02.33 D2D paaohje 2 Taajuusmuuttajien vélinen ohjearvo 2, joka vastaanotetaan 1=1
isantataajuusmuuttajasta.
02.34 Paneeliohje Ohjauspaneelista annettu ohjearvo. Katso my6s parametri 100 =1 rpm
56.07 Paneliohje yks.. 10=1%
02.35 FEN Dl tilasana Taajuusmuuttajan lisakorttipaikoissa 1 ja 2 olevien FEN-xx- -

anturiliitantojen digitaalitulojen tilat. Esimerkki:
000001 (01h) = Korttipaikassa 1 olevan FEN-xx-litdnnéan DI1-
tulo PAALLA, kaikki muut tulot POIS PAALTA.
000010 (02h) = Korttipaikassa 1 olevan FEN-xx-litdnnan DI2-
tulo PAALLA, kaikki muut tulot POIS PAALTA.
010000 (10h) = Korttipaikassa 2 olevan FEN-xx-litdnnén DI1-
tulo PAALLA, kaikki muut tulot POIS PAALTA.
100000 (20h) = Korttipaikassa 2 olevan FEN-xx-liitdnnan DI2-
tulo PAALLA, kaikki muut tulot POIS PAALTA.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
02.36 Sis.KV ohj.sana Sisdanrakennetun kenttavaylalitdnnan kautta vastaanotettu | -
taajuusmuuttajan sisdinen ohjaussana. Liséatietoja on luvussa
Ohjaus sisdénrakennetun kenttéavaylaliitinnéan kautta sivulla
331.
Loog. = Looginen yhdistelma (esim. bitti JA/TAI
valintaparametri); Par. = Valintaparametri.
Bitti Nimi Arvo |Tiedot Loog.| Par.
0* Seis 1 |Pyséaytys parametrilla 11.03 Pys&ytystapa valitun
pysaytystilan mukaisesti tai pyydetyn pysaytystilan
mukaan (bitit 2...6). Huomautus: Samanaikaisen Seis- 10.01,
ja Kdynnissa-komennon seurauksena on TAl 10.04
pysaytyskomento.
0 |Ei toimintoa.
1 Kaynnissa 1 |Kaynnistys. Huomautus: Samanaikaisen Seis- ja
Kaynnissa-komennon seurauksena on TAl 10.01,
pysaytyskomento. 10.04
0 |Ei toimintoa.
2* Hataseis 1 |Hataseis OFF2 (bitin 0 téytyy olla 1). Taajuusmuuttaja
OFF2 pysaytetaan katkaisemalla moottorin virransy6ttd
(moottori pysahtyy vapaasti pyorien). Taajuusmuuttaja
kaynnistyy uudelleen vasta, kun seuraava nouseva JA —
reuna vastaanotetaan kayntilupasignaalin ollessa
paalla.
0 |Ei toimintoa.
3* Hataseis 1 |Hatéseis OFF3 (bitin 0 taytyy olla 1). Pysaytetdan
OFF3 aikana, joka on maaritetty parametrilla 22.12
Hétéseisaika. JA 11013
0 |Ei toimintoa.
4* Ramppisei 1 |Hatéseis OFF1 (bitin O taytyy olla 1). Pysaytys valitun
s OFF1 hidastusajan mukaan. JA |10.15
0 |Ei toimintoa.
5* Ramppisei 1 |Pysaytys valitun hidastusajan mukaan. 11.03
s OFF1 0 |Ei toimintoa. ’
6* Ramppisei 1 |Pysaytys vapaasti pyorien. 11.03
S vap 0 |Ei toimintoa. '
Z Kavnm T kel - T aKiivinen:
aynninest ?ynt|.upa5|gr1aa i al tlll.\lnln?n A 1011
0 0 |Kéynninestosignaali paalla.
8 Reset 0 -> 1 |Akdtiivi ian kuittaus.
ese : ||Y|s§n vian kuittaus a1 | 10.10
muu |Ei toimintoa.
(jatkoa)
* Jos kaikkien pysaytystavan bittien (2...6) asetus on 0, pysaytystapa valitaan parametrilla 717.03
Pyséytystapa. Pysaytys vapaasti pyorien (bitti 6) ohittaa hatapysaytyksen (bitti 2/3/4).
Hatapysaytys ohittaa normaalin ramppipysaytyksen (bitti 5).
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Nro Nimi/arvo | Kuvaus | FbEq
Bitti  [Nimi [ Arvo [Tiedot [Loog.] Par.
(jatkoa)
9 Jog 1 1 [Jog-toiminto 1 kayttdon. Katso kohta Jog-toiminto
sivulla 66. TAI | 10.07
0 |Jog-toiminto 1 pois kaytdsta.
10 Jog 2 1 [Jog-toiminto 2 kayttdon. Katso kohta Jog-toiminto
sivulla 66. TAl |70.08
0 |Jog-toiminto 2 pois kaytosta.
11 Ulkoinen 1 |Kenttavayldohjaus mahdollinen.
kom 0 |[Kenttavayldohjaus pois kaytosta. - B
12 Ramppi 1 |Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin 1ahto nollaan.
ulos 0 Taajuusmuuttaja pysahtyy. (Virta- ja tasajanniterajat
ovat voimassa.) - -
0 |Ei toimintoa.
13 Ramppi 1 |Pida ramppiarvo (kiihdytysajan funktiogeneraattorin
pito 1ahto pidetaan). — _
0 |Ei toimintoa.
14 Ramppisis| 1 |Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin tulo nollaan.
0 0 |Eitoimintoa. B -
15 Ulk1 / Ulk2 1 [Siirry ulkoiseen ohjauspaikkaan EXT2. TAl | 1201
0 [Siirry ulkoiseen ohjauspaikkaan EXT1.
16 Pyyd kayn 1 |Aktivoi kéynnistyksen esto.
esto 0 |[Ei vahinkokaynnistyksen estoa. - -
17 Paikallinen 1 |Pyytaa paikallisohjaukselta ohjaussanan. Kaytetaan,
ohj kun taajuusmuuttajaa ohjataan PC-tydkalusta tai
ohjauspaneelista paikallisen kenttéavaylan valityksella.
« Paikallinen kenttavayla: Siirry paikallisohjaukseen
kenttavaylan valityksella (ohjaus ohjaussanan tai
ohjearvon avulla). Kenttavayla ottaa ohjauksen - -
hoitaakseen.
« Obhjauspaneeli tai PC-tyokalu: Siirry
paikallisohjaukseen.
0 |Ulkoisen ohjauksen pyynto.
18 Kenttav sis 1 |Kenttévaylan paikallisohjauksen pyynto.
ref 0 |Ei kenttavaylan paikallisohjausta. - -
19...27 |Ei kaytossa
28 CW B28 |Vapaasti ohjelmoitavat ohjausbitit.
29 CW B29
30 CW B30 - -
31 CW B31
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus FbEq

02.37

Sis.KV tilasana

Sisaanrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta lahetettava
taajuusmuuttajan sisdinen tilasana. Lisatietoja on luvussa
Ohjaus sisdénrakennetun kenttavaylaliitinnéan kautta sivulla

331.
Bitti Nimi Arvo |Tiedot
0 Valmis 1 |Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan kaynnistyskomennon.
0 |Taajuusmuuttaja ei ole valmis.
1 Paalla 1 |Ulkoinen kayntilupasignaali on vastaanotettu.
0 |Ulkoista kdyntilupasignaalia ei ole vastaanotettu.
2 Rele vetdd| 1 |Taajuusmuuttaja moduloi.
0 |Taajuusmuuttaja ei moduloi.
3 Ajo-ohje 1 [Normaali toiminta on kaytdssa. Taajuusmuuttaja kdy ja seuraa
annettua ohjetta.
0 |Normaali toiminta estetty. Taajuusmuuttaja ei seuraa annettua ohjetta
(taajuusmuuttaja esim. moduloi magnetointivaiheessa).
4 Héataseis 1 |Hatapysaytys OFF2 on aktiivinen.
OFF2 0 |Hatapysaytys OFF2 ei ole aktiivinen.
5 Hataseis 1 |Hatapysaytys OFF3 (ramppipysaytys) on aktiivinen.
OFF3 0 |Hatapysaytys OFF3 ei ole aktiivinen.
6 Huom 1 |Kaynnistyksen esto on aktiivinen.
kéynesto [0 |Kaynnistyksen esto ei ole aktiivinen.
7 Halytys 1 |Halytys on aktiivinen. Lisatietoja on luvussa Vianhaku sivulla 307.
0 |Ei halytysta.
8 Ohjearvos 1 |Taajuusmuuttaja on ohjearvossa. Oloarvo on yhté suuri kuin
sa ohjearvo. (Nopeuden oloarvon ja nopeusohjeen vélinen ero on
parametrin 19.710 Nopeusikkuna maarittdman nopeusikkunan sisalla.)
0 |Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut ohjearvoa.

(jatkoa)
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Nro Nimi/arvo | Kuvaus FbEq
Bitti  [Nimi [ Arvo [Tiedot
(jatkoa)
9 Raja 1 [Momenttiraja (mikéd tahansa momenttiraja) rajoittaa toimintaa.
0 |Toiminta on momenttirajojen mukaista.
10 Yli rajan 1 [Nopeuden oloarvo ylittéa parametrilla 19.08 Nopeusraja méaritetyn
raja-arvon.
0 |Nopeuden oloarvo on maaritettyjen rajojen mukainen.
11 Ulk 2 akt 1 |Ulkoinen ohjaus EXT2 on aktiivinen.
0 |Ulkoinen ohjaus EXT1 on aktiivinen.
12 Paikallinen| 1 |Paikallisohjaus kenttéavaylan kautta on aktiivinen.
KV 0 |Paikallisohjaus kenttavaylan kautta ei ole aktiivinen.
13 Nollanope 1 |Taajuusmuuttajan nopeus on parametrilla 79.06 Nollanopeus raja
us asetetun rajan alapuolella.
0 |Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut nollanopeusrajaa.
14 Taakse akt| 1 |Taajuusmuuttaja kdy taakse.
0 |Taajuusmuuttaja kdy eteen.
15 Ei kaytéssa
16 Vika 1 |Vika on aktiivinen. Lisatietoja on luvussa Vianhaku sivulla 307.
0 |Ei aktiivista vikaa.
17 Paik 1 |Paikallisohjaus on aktiivinen, toisin sanoen taajuusmuuttajaa
paneeli ohjataan PC-tydkalun tai ohjauspaneelin valityksella.
0 |Paikallisohjaus ei ole aktiivinen.
18...26 |Varattu
27 Pyyda CW | 1 |Ohjaussana pyydetadan kenttavaylasta.
0 |Ohjaussanaa ei pyydeta kenttavaylasta.
28 SW B28 |Ohjelmoitavat tilabitit (elleivat ne maaraydy kiinteasti kaytetyn profiilin
29 SW B29 |mukaan). Katso parametrit 50.08...50.11 ja kenttévaylasovittimen
30 SWEB30 kayttdopas.
31 SW B31
02.38 Sis.KV ohje1 Sisaanrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta vastaanotettu | -
taajuusmuuttajan sisainen ja skaalattu ohje 1. Katso
parametri 50.04 KV ohje1 tyyppi ja luku Ohjaus
sisdénrakennetun kenttavéylaliitinnan kautta sivulla 331.
02.39 Sis.KV ohje2 Sisaanrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta vastaanotettu | -

taajuusmuuttajan sisdinen ja skaalattu ohje 2. Katso
parametri 50.05 KV ohje 2 tyyppi ja luku Ohjaus
sisdédnrakennetun kenttavaylaliitinnan kautta sivulla 331.

03 Ohjearvot

Nopeuden ohjaus, momentin ohjaus ja muita arvoja

03.03 Nopeusohje Kaytetty nopeusohje ennen ramppia ja muotoilua, rpm. 100 =1 rpm
03.05 NopOhje rampitet Nopeuden ohjaus, jossa ramppi ja muoto, rpm. 100 =1 rpm
03.06 NopOhje kaytetty Kaytetty nopeusohje (rpm) (ohje ennen nopeusvirheen 100 =1 rpm
laskentaa).
03.07 Suod. nopeusero Suodatettu nopeusvirheen arvo (rpm). 100 =1 rpm
03.08 Kiihdyt. kompen. Kiihtyvyyden kompensoinnin 1ahtd (momentti prosentteina). 10=1%
03.09 MomOhje NopSaat | Nopeussaatimen lahddn rajoitettu momentti (%). 10=1%
03.11  MomOhje rampit Rampitettu momenttiohje (%). 10=1%




Parametrit 121

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

03.12 MomOhje NopS raj | Ryntdysohjauksella rajoitettu momenttiohje (%). Momenttion | 10 = 1%
rajoitettu, jotta nopeus pysyy parametreilla 20.01
Maksiminopeus ja 20.02 Miniminopeus rajoitettujen minimi- ja
maksimiarvojen valissa.

03.13 MomOhje ennenRaj | Momentinohjauksen momenttiohje prosentteina. 10=1%

03.14 MomOhje kaytetty | Momenttiohje taajuuden, jannitteen ja momenttirajoittimien 10=1%
jalkeen. 100 % vastaa moottorin nimellismomenttia.

03.15  Jarrun MomMuisti Mekaanisen jarrun sulkukomennon yhteydessa tallennettu 10=1%
momenttiarvo (prosentteina).

03.16  Jarrun ohjaus Jarrun paalla/pois-komento. 0 = Suljettu. 1 = Auki. Téama 1=1
signaali kytketaan relelahtéon jarrun paalla/pois-ohjausta
varten (se voidaan kytkea myos digitaalilahtoon). Lisatietoja
on kohdassa Mekaanisen jarrun ohjaus sivulla 75.

03.17 Vuo-ohje Vuo-ohjeen oloarvo prosentteina. 1=1%

03.18 NopOhje MootPot | Moottorin potentiometritoiminnon l&ahté. (Moottorin 100 =1 rpm
potentiometrin toiminta on maéaritetty parametreilla
21.10...21.12)

03.20 Max nopeusohje Maksiminopeuden ohje parametrista 20.07 Maksiminopeus. | 100 =1 rpm
Kestomagneettimoottoreiden tapauksessa tdmé on nykyisen
moottoriparametrien ja moottorin tunnistuksen perusteella
maaritetyn moottorityypin teoreettinen maksiminopeus.

03.21  Min nopeusohje Miniminopeuden ohje parametrista 20.02 Miniminopeus. 100 =1 rpm
Kestomagneettimoottoreiden tapauksessa tdma on nykyisen
moottoriparametrien ja moottorin tunnistuksen perusteella
maaritetyn moottorityypin teoreettinen miniminopeus.

04 Sovellustiedot Prosessi- ja laskuriarvot

04.01 Prosess Oloarvo1 Prosessipalaute 1 PID-prosessiohjaimelle. 100 =1

yksikko

04.02 Prosess Oloarvo2 Pro ipalaute 2 PID-prosessiohjaimelle. 100 =1

yksikkd

04.03 Prosess oloarvo Lopullinen prosessipalaute prosessipalautteen valinnan ja 100 =1
muokkauksen jalkeen. yksikkd

04.04 Pros PID eroarvo Prosessin PID-virhe eli PID-asetusarvon ja palautteen valinen | 10 = 1
ero. yksikkd

04.05 Pros PID lahtd Prosessin PID-ohjaimen 1ahtd. 10=1

yksikkd

04.06 ProsessMuuttujal Prosessimuuttuja 1. Katso parametriryhméa 35 Prosessi 1000 =1
muulttuja.

04.07 ProsessMuuttuja2 | Prosessimuuttuja 2. Katso parametriryhma 35 Prosessi 1000 =1
muuttuja.

04.08 ProsessMuuttuja3 | Prosessimuuttuja 3. Katso parametriryhma 35 Prosessi 1000 =1
muulttuja.

04.09 Laskuri paalla 1 Kayttéaikalaskurin 1 lukema. Katso parametri 44.01 P&élldolo |1=1s
1 toim. Voidaan nollata syéttamalla arvo 0.

04.10 Laskuri paalla 2 Kayttéaikalaskurin 2 lukema. Katso parametriryhma 44.05 1=1s
Pé&élldolo 2 toim. Voidaan nollata sy6ttamalla arvo 0.

04.11  Laskuri reuna 1 Nousevan reunan laskurin 1 lukema. Katso parametriryhma |1 =1
44.09 Pulssilask1 toim. Voidaan nollata syéttdmalla arvo 0.

04.12 Laskuri reuna 2 Nousevan reunan laskurin 2 lukema. Katso parametriryhma | 1=1

44.14 Pulssilask2 toim. Voidaan nollata sy6ttamalla arvo 0.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus FbEq

04.13 Laskuri arvo 1

Arvolaskurin 1 lukema. Katso parametriryhma 44.19 Arvolask |1 =1
1 toim. Voidaan nollata syéttamalla arvo 0.

04.14  Laskuri arvo 2

Arvolaskurin lukema 2. Katso parametriryhméa 44.24 Arvolask |1 =1
2 toim. Voidaan nollata syéttamalla arvo 0.

06 Tilatiedot Taajuusmuuttajan tilasanat
06.01 Tilasana 1 Taajuusmuuttajan tilasana 1. -
Bitti Nimi Tiedot
0 Valmis 1 = Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan kaynnistyskomennon.
0 = Taajuusmuuttaja ei ole valmis.
1 Kaynnissa 1 = Ulkoinen kayntilupasignaali on vastaanotettu.
0 = Ulkoista kayntilupasignaalia ei ole vastaanotettu.
2 Kaynnistetty |1 = Taajuusmuuttaja on vastaanottanut kdynnistyskomennon.
0 = Taajuusmuuttaja ei ole vastaanottanut kaynnistyskomentoa.
3 Ajaa 1 = Taajuusmuuttaja moduloi.
0 = Taajuusmuuttaja ei moduloi.
4 Hataseis 1 = Hatapysaytys OFF2 on aktiivinen.
(OFF2) 0 = Hatapysaytys OFF2 ei ole akfiivinen.
5 Hataseis 1 = Hatapysaytys OFF3 (ramppipysaytys) on aktiivinen.
(OFF3) 0 = Hatapysaytys OFF3 ei ole akfiivinen.
6 Kaynninesto |1 = Kaynnistyksen esto on aktiivinen.
0 = Kaynnistyksen esto ei ole aktiivinen.
7 Halytys 1 = Halytys on aktiivinen. Lisatietoja on luvussa Vianhaku sivulla 307.
0 = Ei halytysta.
8 ULK2 aktiv |1 = Ulkoinen ohjaus EXT2 on aktiivinen.
0 = Ulkoinen ohjaus EXT1 on aktiivinen.
9 Paikallinen |1 = Paikallisohjaus kenttavaylan kautta on aktiivinen.
KV 0 = Paikallisohjaus kenttavaylan kautta ei ole akfiivinen.
10 Vika 1 = Vika on aktiivinen. Lisatietoja on luvussa Vianhaku sivulla 307.
0 = Ei aktiivista vikaa.
11 Paik paneeli |1 = Paikallisohjaus on aktiivinen, toisin sanoen taajuusmuuttajaa ohjataan
PC-tydkalun tai ohjauspaneelin valityksella.
0 = Paikallisohjaus ei ole aktiivinen.
12 Vika (-1) 1 = Ei aktiivista vikaa.
0 = Vika on aktiivinen. Lisatietoja on luvussa Vianhaku sivulla 307.
13...31 |Eikaytossa
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
06.02 Tilasana 2 Taajuusmuuttajan tilasana 2. -
Bitti Nimi Tiedot
0 Kaynnistys akt [1 = Taajuusmuuttajan kaynnistyskomento on aktiivinen.
0 = Taajuusmuuttajan kdynnistyskomento ei ole aktiivinen.
1 Pysaytys akt |1 = Taajuusmuuttajan pysaytyskomento on aktiivinen.
0 = Taajuusmuuttajan pysaytyskomento ei ole aktiivinen.
2 Valmis rele 1 = Toimintavalmis: kayntilupasignaali paalla, ei vikaa,

hatapysaytyssignaali pois paalta, ei ID-ajon estoa. Kytketty
oletusarvoisesti DIO1:een parametrilla 74.03 DIO1 ldhde.
0 = Ei toimintavalmis.

3 Moduloi 1 = Modulointi: IGBT-ohjaus on toiminnassa, eli taajuusmuuttaja KAY.
0 = Ei modulointia: IGBT-ohjaus ei ole toiminnassa.
4 Ajo-ohje 1 = Normaali toiminta. Taajuusmuuttaja kdy. Taajuusmuuttaja seuraa

annettua ohjetta.

0 = Normaali toiminta estetty. Taajuusmuuttaja ei seuraa annettua ohjetta
(taajuusmuuttaja esim. moduloi magnetointivaiheessa).

5 Jog 1 = Jog-toiminto 1 tai 2 on aktiivinen.
0 = Jog-toiminto ei ole aktiivinen.
6 OFF1 1 = Hatapysaytys OFF1 on aktiivinen.
0 = Hatapysaytys OFF1 ei ole aktiivinen.
7 Kaynninesto |1 = Maskattava (parametrilla 72.01 VahinkoKaynEsto) kaynnistyksen
mask esto on aktiivinen.
0 = Ei (maskattavaa) kaynnistyksen estoa.
8 Kayn est ei 1 = Ei-maskattava kaynnistyksen esto on aktiivinen.
mask 0 = Ei (ei-maskattavaa) k&ynnistyksen estoa.
9 Latauspiir kiin |1 = Latausrele on kiinni.
0 = Latausrele on auki.
10 STO akt 1 = Safe torque off -toiminto on aktiivinen. Katso parametri 30.07 STO
valvonta.
0 = Safe torque off -toiminto ei ole aktiivinen.
1 Varattu
12 Ramppi sis 0 |1 = Ramppigeneraattorin tulo pakotetaan nollaan.
0 = Normaali toiminta.
13 Ramppi pito |1 = Ramppigeneraattorin 1ahtd pidetaan.
0 = Normaali toiminta.
14 Ramppi ulos 0 |1 = Ramppigeneraattorin 1ahtd pakotetaan nollaan.
0 = Normaali toiminta.
15 Datalogg 1 = Taajuusmuuttajan dataloggeri on kaytdssa, eika sita ole laukaistu.
paalla 0 = Taajuusmuuttajan dataloggeri on poissa kaytostd, tai sen
jalkilaukaisuaika ei viela ole kulunut. Katso DriveStudio-ty6kalun
kayttdopas.

16...31 [Varattu
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
06.03 NopSaatimen tila Nopeuden saadon tilasana. -
Bitti Nimi Tiedot
0 Nopeus akt 1 = Nopeuden oloarvo on negatiivinen.
neg
1 Nollanopeus |1 = Nopeuden oloarvo on saavuttanut nollanopeusrajan (parametrit
19.06 Nollanopeus raja ja 19.07 Nollanop. viive).
2 Yli rajan 1 = Nopeuden oloarvo on ylittanyt valvontarajan (parametri 79.08
Nopeusraja).
3 Ohjearvossa |1 = Nopeuden oloarvon ja rampittoman nopeusohjeen valinen ero on
nopeusikkunan sisalla (parametri 19.70 Nopeusikkuna).
4 Varattu
5 P1 virit aktiv 1 = Nopeusohjaimen automaattinen saato on aktiivinen.
6 P1 virit pyynté |1 = Nopeusohjaimen automaattinen saato, pyydetaan parametrilla 23.20
Pl autom.viritys.
7 Pl virit tehty |1 = Nopeussaatimen automaattinen viritys on suoritettu.
8 Nopeus ei 1 = Nopeussaatimen automaattista viritysta pyydettiin taajuusmuuttajan
nolla ollessa kaynnissa, mutta nollanopeutta ei ole saavutettu esiasetetun
maksimiajan sisalla.
9 Nop virit kesk |1 = Nopeusohjaimen automaattinen viritys keskeytettiin
pysaytyskomennolla.
10 Nop virit kesk |1 = Nopeussaatimen automaattisen virityksen aikakatkaisu tapahtui.
* Automaattista viritystad pyydettiin tajuusmuuttajan ollessa kaynnissa,
mutta pysaytyskomentoa ei annettu sen jalkeen.
» Pysaytyskomento on annettu, mutta taajuusmuuttaja ei ole
saavuttanut nollanopeutta.
» Taajuusmuuttaja ei kiihdyté ja hidasta annetun ohjeen mukaisesti
automaattisen virityksen aikana.
06.05 Rajatilasana 1 | Rajasana 1. -
Bitti Nimi Tiedot
0 Momenttiraja |1 = Taajuusmuuttajan momenttia rajoitetaan moottorin saadolla
(alijannitesaato, virtasaatod, napakulman saato tai maksimimomentin
saato) tai parametriryhmalla 20 Rajat.
1 Nsaaté mlim |1 = Nopeussaatimen [ahdon minimimomenttiraja on aktiivinen. Raja
min otetaan kayttoon parametrilla 23.70 NopS&éat min mom.
2 Nsaato mlim |1 = Nopeussaatimen lahdon maksimimomenttiraja on aktiivinen. Raja
max otetaan kayttoon parametrilla 23.09 NopS&at max mom.
3 Mom ohje 1 = Momenttiohjeen (03.77 MomOhje rampit) maksimiraja on aktiivinen.
max Raja otetaan kaytt6on parametrilla 24.03 Max momenttiohje.
4 Mom ohje 1 = Momenttiohjeen (03.77 MomOhje rampit) minimiraja on aktiivinen.
min Raja otetaan kayttdon parametrilla 24.04 Min momenttiohje.
5 Mraja max 1 = Ryntayssuoja rajoittaa momenttiohjeen maksimiarvoa
nop maksiminopeusrajan 20.01 Maksiminopeus takia.
6 Mraja min 1 = Ryntayssuoja rajoittaa momenttiohjeen minimiarvoa
nop miniminopeusrajan 20.02 Miniminopeus takia.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

06.07 MomenttiRajasana | Momenttisaatimen rajoituksen tilasana. -

Bitti Nimi Tiedot

0 Alijannite |1 = Valipiirin DC-alijannite. *

1 Ylijannite |1 = Valipiirin DC-ylijannite. *

2 Min 1 = Momenttiohjeen minimiraja on aktiivinen. Raja otetaan kayttoon
momentti  |parametrilla 24.04 Min momenttiohje. *

3 Max 1 = Momenttiohjeen maksimiraja on aktiivinen. Raja otetaan kayttéon
momentti  [parametrilla 24.03 Max momenttiohje. *

4 Sis virta 1 = Vaihtosuuntaajan lahtovirtaraja on aktiivinen. Bitit 8...11 osoittavat, mika

virtaraja on aktiivinen.

5 Kuorma 1 = Vain kestomagneettimoottoreilla ja reluktanssimoottoreilla: Napakulman
kulma raja on aktiivinen, eli moottori ei voi tuottaa suurempaa vaantémomenttia.

6 Moottori 1 = Vain epatahtimoottorit: Moottorin maksimimomentin raja on aktiivinen,
kippi eli moottori ei voi tuottaa suurempaa vaantémomenttia.

7 Varattu

8 Terminen |1 = Paapiirin terminen raja rajoittaa tulovirtaa.

9 INU 1 = Vaihtosuuntaajan Iaht6virran maksimiraja on aktiivinen (tama rajoittaa
maksimi taajuusmuuttajan Ihtovirtaa Iyyax). **

10 Kayt vita |1 = Vaihtosuuntaajan laht6virran maksimiraja on aktiivinen. Raja otetaan

kayttoon parametrilla 20.05 Maksimivirta. **

11 Terminen |1 = Laskettu terminen virta-arvo rajoittaa vaihtosuuntaajan lahtovirtaa. **
IGBT

12 INU 1 = Taajuusmuuttajan mitattu Idampdtila on ylittanyt sisaisen halytysrajan.
ylilampd

* Yksi biteista 0...3 voi olla kdytdssa samanaikaisesti. Tavallisesti bitti iimoittaa ensin ylitettavan

rajan.

** Vain yksi biteista 9...11 voi olla kdytdssa samanaikaisesti. Tavallisesti bitti iimoittaa ensin

vlitettdvan raian.

06.12 Toimintatapa Toimintatilaa koskeva tilatieto: 0 = Seis, 1 = Nopeus, 1=1
2 = Momentti, 3 = Minimi, 4 = Maksimi, 5 = Summaus,
10 = Skalaari, 11 = Pakot magn (Esim. DC pito)

06.13 Valvontasana Valvonnan tilasana. Bitit 0...2 viittaavat valvontatoimintojen -
1...3 tilaan. Toiminnot maaritetdadn parametriryhmassa 33
Valvonta (sivu 213).

06.14  Ajastimen tila Bitit 0...3 osoittavat neljan ajastimen paalla/pois-tilan (1...4 -
vastaavassa jarjestyksessa), maaritetaén parametriryhmassa
36 Ajastintoiminnot (sivu 225). Bitti 4 on kaytdssa, jos jokin
neljasta ajastimesta on kaytossa.

06.15 Laskurin tila Laskurin tilasana. Nayttaa, ovatko parametriryhmassa 44 -
Ylldpito (sivu 238) maéaritetyt huoltolaskurit ylittdneet niille
maaritetyt rajat.

Bitti Nimi Tiedot

0 Ajoissa 1 1 = Kayttoaikalaskuri 1 on saavuttanut esiasetetun rajan.

1 Ajoissa 2 |1 = Kayttdaikalaskuri 2 on saavuttanut esiasetetun rajan.

2 Raja 1 1 = Nousevan reunan laskuri 1 on saavuttanut esiasetetun rajan.
3 Raja 2 1 = Nousevan reunan laskuri 2 on saavuttanut esiasetetun rajan.
4 Arvo 1 1 = Arvolaskuri 1 on saavuttanut esiasetetun rajan.

5 Arvo 2 1 = Arvolaskuri 2 on saavuttanut esiasetetun rajan.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
06.17 Invert. bittisana Nayttaa parametreilla 33.717...33.22 valittujen bittien -
kaanteisarvot.
Bitti Nimi Tiedot
0 Invertoitu bit0 |Katso parametri 33.77 Invert bit0 I&dhde.
1 Invertoitu bit1 |Katso parametri 33.78 Invert bit1 ldhde.
2 Invertoitu bit2 |Katso parametri 33.79 Invert bit2 I&dhde.
3 Invertoitu bit3 |Katso parametri 33.20 Invert bit3 ldhde.
4 Invertoitu bit4 |Katso parametri 33.27 Invert bit4 I&dhde.
5 Invertoitu bit5 |Katso parametri 33.22 Invert bit5 ldhde.
08 Halytykset & viat Halytykset ja vikailmoitukset
08.01 Aktiivinen vika Viimeisimman vian vikakoodi. 1=
08.02 Viimeisin vika Toiseksi viimeisimman vian vikakoodi. 1=
08.03 Vika-aika ylempi Aktiivisen vian tapahtumisaika (todellinen aika ja 1=1d
paalldoloaika) muodossa pv.kk.vv (= paiva.kuukausi.vuosi)
08.04 Vika-aika alempi Aktiivisen vian tapahtumisaika (todellinen aika ja 1=1
paalldoloaika) muodossa hh.mm.ss (=
tunnit.minuutit.sekunnit)
08.05 Halytysloggeri 1 Halytysmuisti 1. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan | -

luvussa Vianhaku sivulla 307. Voidaan nollata sy6ttamalla

arvo 0.
Bitti Nimi
0 Jarru auki mom
1 Jarru ei kiinni
2 Jarru ei auki
3 Safe Torque Off
4 STO mode
5 Moott [ampd 1
6 Hataseis
7 Kaynninesto
8 Moott ID-ajo
9 Hataseis
10 Paikka skaala
1 Jarru ylilampd
12 Jarru IGBT ylil
13 Laite ylildmpo
14 Sis ylilampo
15 BC mod ylilampd
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

08.06 Halytysloggeri 2

Halytysmuisti 2. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan
luvussa Vianhaku sivulla 307. Voidaan nollata syéttamalla
arvo 0.

Bitti Nimi

0 INU ylilampo

1 KV komm

2 Paneelivika

3 Al valvonta

4 KV par asetus
5 Ei moottori tiet
6 Enkooderi 1

7 Enkooderi 2

8 Liip paikka 1

9 Liip paikka 2

10 Enk emul

11 FEN Iampo mitt
12 Emul max taajuus
13 Emul pos ref
14 Resolver trimm
15 Enk 1 kaapeli

08.07 Halytysloggeri 3

Halytysmuisti 3. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan
luvussa Vianhaku sivulla 307. Voidaan nollata syéttamalla
arvo 0.

Bitti Nimi

0 Enk 2 kaapeli

1 D2D komm

2 D2D bufferi

3 PS komm

4 Palauta

5 Virranmitt kalib
6 Autophasing

7 Maavika

8 Autoreset

9 Moot nimel arvo
10 D2D asetus

1 Jumi

12 Kuormakayra
13 Kuormakayra aset
14 U/F kayra aset
15 Nopeus mitatt

08.08 Halytysloggeri 4

Halytysmuisti 4. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan
luvussa Vianhaku sivulla 307. Voidaan nollata syéttamalla
arvo 0.
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Nro  Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Bitti Nimi
0 Optio komm vika
1 Sovellusohjelma
2 Moott 2 lampd
3 IGBT ylikuorma
4 IGBT ylilampo
5 Jaahdytys
6 Valikonvaihto
7 Lamp mitt virhe
8 Mnt laskin (yhteinen huoltolaskurin halytyksille 2066...2071)
9 DC ei ladattu
10 Nsaato virit vik
11 Kaynn lukko
12 Sis KV komm
13 Enk1 pulss taaj
14 Enk2 pulss taaj
15 AO kalibrointi
08.15 Halytyssana 1 Halytyssana 1. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetaan -

luvussa Vianhaku sivulla 307. Halytyssana virkistetaan eli
vastaava bitti tyhjennetaan, kun halytys paattyy.

Bitti Nimi

0 Jarru auki mom
1 Jarru ei kiinni

2 Jarru ei auki

3 Safe Torque Off
4 STO mode

5 Moott [amp6 1
6 Hataseis

7 Kaynninesto

8 Moott ID-ajo

9 Hataseis

10 Paikka skaala
1 Jarru ylilampo
12 Jarru IGBT ylil
13 Laite ylilampo
14 Sis ylilampo

15 BC mod ylilampo
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Nro Nimi/arvo Kuvaus

FbEq

08.16 Halytyssana 2 Halytyssana 2. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetaan

luvussa Vianhaku sivulla 307. Halytyssana virkistetaan eli
vastaava bitti tyhjennetaan, kun halytys paattyy.

Bitti Nimi
0 INU ylilampd
1 KV komm
2 Paneelivika
3 Al valvonta
4 KV par asetus
5 Ei moottori tiet
6 Enkooderi 1
7 Enkooderi 2
8 Liip paikka 1
9 Liip paikka 2
10 Enk emul
11 FEN 1amp0o mitt
12 Emul max taajuus
13 Emul pos ref
14 Resolver trimm
15 Enk1 kaapeli
08.17 Halytyssana 3 Halytyssana 3. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetdan -
luvussa Vianhaku sivulla 307. Halytyssana virkistetaan eli
vastaava bitti tyhjennetaan, kun halytys paattyy.
Bitti Nimi
0 Enk 2 kaapeli
1 D2D komm
2 D2D bufferi
3 PS komm
4 Palauta
5 Virranmitt kalib
6 Autophasing
7 Maavika
8 Autoreset
9 Moot nimel arvo
10 D2D asetus
11 Jumi
12 Kuormakayra
13 Kuormakayra aset
14 U/F kayra aset
15 Nopeus mitatt
08.18 Halytyssana 4 Halytyssana 4. Mahdolliset syyt ja ratkaisukeinot esitetaan -

luvussa Vianhaku sivulla 307. Halytyssana virkistetaan eli
vastaava bitti tyhjennetdan, kun halytys paattyy.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Bitti Nimi
0 Optio komm vika
1 Sovellusohjelma
2 Moott 2 [ampd
3 IGBT ylikuorma
4 IGBT ylilampo
5 Jaahdytys
6 Valikonvaihto
7 Lamp mitt virhe
8 Mnt laskin (yhteinen huoltolaskurin halytyksille 2066...2071)
9 DC ei ladattu
10 Nsaato virit vik
11 Kaynn lukko
12 Sis KV komm
13 Enk1 pulss taaj
14 Enk2 pulss taaj
15 AO kalibrointi
09 Laitteiston tiedot Taajuusmuuttajan tyyppi, ohjelmaversio ja lisékorttipaikan
varaustieto
09.01 Laitetyyppi Nayttaa taajuusmuuttajan tyypin (esimerkiksi ACS850). -
09.02 Laitteen virta Nayttaa taajuusmuuttajan vaihtosuuntaajan tyypin 1=1
(ACS850-xx-...).
0 = Ei maaritetty, 101 = 03A0, 102 = 03A6, 103 = 04A8,
104 = 06A0, 105 = 08A0, 106 = 010A, 107 = 014A,
108 = 018A, 109 = 025A, 110 = 030A, 111 = 035A,
112 = 044A, 113 = 050A, 114 = 061A, 115 = 078A,
116 = 094A, 117 = 103A, 118 = 144A, 119 = 166A,
120 = 202A, 121 = 225A, 122 = 260A, 123 = 290A,
124 = 430A, 125 = 521A, 126 = 602A, 127 = 693A,
128 = 720A, 129 = 387 A, 130 = 500 A, 131 = 580A,
132 = 650A, 133 = 710A, 134 = 807A, 135 = 875A,
141 = 03A0_2, 142 = 03A6_2, 143 = 04A8_2, 144 = 06A0_2,
145 = 08A0_2, 146 = 010A_2, 147 = 014A_2, 148 = 018A_2,
149 = 025A_2, 150 = 030A_2, 151 = 035A_2, 152 = 044A_2,
153 = 050A_2, 154 = 061A_2, 155 = 078A_2, 156 = 094A_2
09.03 Ohjelmisto id Nayttaa firmware-ohjelman nimen, esimerkiksi UIFI. -
09.04 Ohjelmisto ver Nayttaa taajuusmuuttajan firmwaren version, esim. EOOF -
(heksadesimaalimuodossa).
09.05 Ohjelmisto patch Tuo naytdlle taajuusmuuttajassa kaytetyn firmware- 1=1
paivityksen.
09.10 Tehoasteen ver Nayttaa taajuusmuuttajan paavirtapiirin logiikkaversion. -
09.11  Optiop 1 VIE nim Nayttaa lisakorttipaikan 1 lisdvarustemoduulin VIE-logiikan 1=1
tyypin.
09.12 Optiop 1 VIE ver Nayttaa lisakorttipaikan 1 lisavarustemoduulin VIE-logiikan -
version.
09.13 Optiop 2 VIE nim Nayttaa lisakorttipaikan 2 lisdvarustemoduulin VIE-logiikan 1=1
tyypin.
09.14 Optiop 2 VIE ver Nayttaa lisakorttipaikan 2 lisavarustemoduulin VIE-logiikan -

version.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
09.20 Optiopaikka 1 Nayttaa valinnaisen lisékorttipaikan 1 tyypin. 1=
0 = Ei lisékorttia, 1 = Ei yhteytta, 2 = Tuntematon,
3 =FEN-01, 4 = FEN-11, 5 = FEN-21, 6 = FIO-01,
7 = FIO-11, 8 = FPBA-01, 9 = FPBA-02, 10 = FCAN-01,
11 = FDNA-01, 12 = FENA-01, 13 = FENA-11,
14 = FLON-01, 15 = FRSA-00, 16 = FMBA-01,
17 = FFOA-01, 18 = FFOA-02, 19 = FSEN-21, 20 = FEN-31,
21 =FIO-21, 22 = FSCA-01, 23 = FSEA-21, 24 = FIO-31,
25 = FECA-01
09.21 Optiopaikka 2 Nayttaa valinnaisen lisékorttipaikan 2 tyypin. Katso signaali 1=1
09.20 Optiopaikka 1.
09.22 Optiopaikka 3 Nayttaa valinnaisen lisékorttipaikan 3 tyypin. Katso signaali 1=1
09.20 Optiopaikka 1.
10 Kaynt./seis/suunta | Kaynnistys/pyséytys/suunta ja muut signaalilahteen valinnat
10.01 Ulk1 KayValinta Parametrilla valitaan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen
lahde ulkoisessa ohjauspaikassa 1 (EXT1).
Huomautus: Taté parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa.
Ei kaytéssa Kéaynnistys- tai pysaytyskomentol&hteita ei ole valittu. 0
Tulo1 Kéaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahde valitaan
parametrilla 10.02 Ulk1 KéynTulo 1. Taajuusmuuttajan
lahdebitin tilan muutoksia tulkitaan seuraavasti:
Lahteen tila (asetetaan |Komento
parametrilla 10.02)
0->1 Kaynnistys
1->0 Pysaytys
3-johdin Kéaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteet valitaan 2
parametreilla 70.02 Ulk1 KdynTulo 1 ja 10.03 Ulk1 KédynTulo
2. Taajuusmuuttajan lahdebittien tilan muutoksia tulkitaan
seuraavasti:
Lahteen 1 tila Lahteen 2 tila Komento
(asetetaan (asetetaan
parametrilla 70.02) |parametrilla 70.03)
0->1 1 Kaynnistys
Mika tahansa 1->0 Pysaytys
Mika tahansa 0 Pysaytys
KV Kéaynnistys- ja pysdytyskomennot annetaan kenttavaylan 3
ohjaussanalla, joka otetaan kayttddn parametrilla 50.15 KV
kéyt. komento.
D2D Kaynnistys- ja pysaytyskomennot annetaan toisesta 4
taajuusmuuttajasta D2D-ohjaussanan avulla.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

T1et T2taak

Parametrilla 10.02 Ulk1 KéynTulo 1 valittu lahde on
kaynnistyssignaali eteen, parametrilla 70.03 Ulk1 KdynTulo 2
valittu lahde on kaynnistyssignaali taakse.

Lahteen 1 tila
(asetetaan (asetetaan
parametrilla 70.02) |parametrilla 70.03)

Lahteen 2 tila Komento

0 0 Pysaytys

Kay eteen

1 0
0 1 Kay taakse
1 1 Pysaytys

T1kaynt T2su

Parametrilla 10.02 Ulk1 KéynTulo 1 valittu lahde on
kaynnistyssignaali (0 = seis, 1 = kéy), parametrilla 10.03 Ulk1
KéynTulo 2 valittu 1ahde on suuntasignaali (0 = eteen,

1 = taakse).

Paneeli

Kaynnistys- ja pysaytyskomennot otetaan ohjauspaneelista.

10.02

Ulk1 KéynTulo 1

Parametrilla valitaan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen
lahde 1 ulkoisessa ohjauspaikassa EXT1. Katso parametri
10.01 Ulk1 KéyValinta, valinnat Tulo1 ja 3-johdin.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa.

DI

Digitaalitulo DI1 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 0).

1073742337

DI6

Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5).

1074070017

DIO4

Digitaalitulo/-lahté DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti
3).

1073938947

Ajast. funk.

Bitti 4 parametrissa 06.74 Ajastimen tila. Bitti on kaytossa,
kun vahintaan yksi neljastd parametriryhméassa 36
Ajastintoiminnot asetettavasta ajastimesta on kaytossa.

1074005518

Vakio

Pointteri

Vakioparametrit ja bittié osoittavat parametrit (katso Termit ja
lyhenteet sivulla 106).

10.03

Ulk1 KéynTulo 2

Parametrilla valitaan kdynnistys- ja pysaytyskomentojen
lahde 2 ulkoisessa ohjauspaikassa EXT1. Katso parametri
10.01 Ulk1 KéyValinta, valinta 3-johdin.

Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

DI2

Digitaalitulo DI2 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 1).

1073807873

DI5

Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 4).

1074004481

DIO5

Digitaalitulo/-lahtd DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti
4).

1074004483

Vakio

Pointteri

Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

10.04

Ulk2 kayValinta

Parametrilla valitaan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen
lahde ulkoisessa ohjauspaikassa 2 (EXT2).
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa.

Ei kaytdssa

Kaynnistys- tai pysaytyskomentolahteita ei ole valittu.
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Nimi/arvo

Kuvaus
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Tulo1

Kaynnistys- ja pysadytyskomentojen lahde valitaan
parametrilla 10.05 Ulk2 K&ynTulo 1. Taajuusmuuttajan
lahdebitin tilan muutoksia tulkitaan seuraavasti:

Lahteen tila (asetetaan

parametrilla 70.05)

Komento

0->1

Kaynnistys

1>0

Pysaytys

3-johdin

Kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteet valitaan
parametreilla 70.05 Ulk2 KdynTulo 1 ja 10.06 Ulk2 KédynTulo
2. Taajuusmuuttajan lahdebittien tilan muutoksia tulkitaan

seuraavasti:

Lahteen 1 tila
(asetetaan
parametrilla 70.05)

Lahteen 2 tila
(asetetaan
parametrilla 70.06)

Komento

0->1

1

Kaynnistys

Mika tahansa

1>0

Pysaytys

Mika tahansa

0

Pysaytys

KV

Kéaynnistys- ja pyséytyskomennot annetaan kenttavaylan
ohjaussanalla, joka otetaan kayttddn parametrilla 50.15 KV

kéyt. komento.

D2D

Kaynnistys- ja pysaytyskomennot annetaan toisesta
taajuusmuuttajasta D2D-ohjaussanan avulla.

T1et T2taak

Parametrilla 10.05 Ulk2 KéynTulo 1 valittu 1ahde on
kaynnistyssignaali eteen, parametrilla 70.06 Ulk2 KdynTulo 2
valittu I1ahde on kaynnistyssignaali taakse.

Lahteen 1 tila
(asetetaan
parametrilla 70.05)

Lahteen 2 tila
(asetetaan
parametrilla 70.06)

Komento

0

0

Pysaytys

Kay eteen

o =

Kay taakse

]

0
1
1

Pysaytys

T1kaynt T2su

Parametrilla 10.05 Ulk2 KéynTulo 1 valittu 1ahde on
kaynnistyssignaali (0 = seis, 1 = kdy), parametrilla 70.06 Ulk2
KéynTulo 2 valittu |ahde on suuntasignaali (0 = eteen,

1 = taakse).

Paneeli

Kéynnistys- ja pysaytyskomennot otetaan ohjauspaneelista.

10.05

Ulk2 KéynTulo 1

Parametrilla valitaan kdynnistys- ja pysaytyskomentojen
lahde 1 ulkoisessa ohjauspaikassa EXT2. Katso parametri
10.04 Ulk2 kdyValinta, valinnat Tulo1 ja 3-johdin.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

DI

Digitaalitulo DI1 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 0).

1073742337

DI6

Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 5).

1074070017

DIO4

Digitaalitulo/-lahtd DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti

3).

1073938947

Ajast. funk.

Bitti 4 parametrissa 06.14 Ajastimen tila. Bitti on kaytossa,
kun jokin neljasta parametriryhméssa 36 Ajastintoiminnot
asetettavasta ajastimesta on kaytdssa.

1074005518
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
10.06 Ulk2 KaynTulo 2 Parametrilla valitaan kaynnistys- ja pysaytyskomentojen
lahde 2 ulkoisessa ohjauspaikassa EXT2. Katso parametri
10.04 Ulk2 kdyValinta, valinta 3-johdin.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa.
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DIO5 Digitaalitulo/-1aht6é DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Pointteri 106).
10.07 Nykaysajo 1 kdyn Jos tdma parametri on aktivoitu parametrilla 70.09 NykAjo
sallittu, silla valitaan Jog-toiminnon 1 aktivointisignaalin
lahde. (Jog-toiminto 1 voidaan myds ottaa kayttdon
kenttavaylan valityksella parametrin 70.09 asetuksesta
riippumatta.)
1 = Aktiivinen.
Katso myds muut Jog-toiminnon parametrit: 70.08 Nykéysajo
2 kdyn, 10.09 NykAjo sallittu, 21.07 NopOhje nykédys1, 21.08
NopOhje nykéys2, 22.10 Nykdysajo kiihd, 22.11 Nykédysajo
hid ja 19.07 Nollanop. viive.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DIO4 Digitaalitulo/-1ahté DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-lahté DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
10.08 Nykaysajo 2 kdyn Jos tdma parametri on aktivoitu parametrilla 70.09 NykAjo
sallittu, silla valitaan Jog-toiminnon 2 aktivointisignaalin
lahde. (Jog-toiminto 2 voidaan myds ottaa kayttéon
kenttavaylan valityksella parametrin 70.09 asetuksesta
riippumatta.)
1 = Aktiivinen.
Katso myds parametri 70.07 Nykdysajo 1 kdyn.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
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DI04 Digitaalitulo/-lahtd DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-1ahtd DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
10.09 NykAjo sallittu Parametrilla valitaan 1ahde parametrien 70.07 Nykéaysajo 1
kdyn ja 10.08 Nyk&ysajo 2 kdyn aktivointia varten.
Huomautus: Jog-toiminto voidaan ottaa kayttéon talla
parametrilla ainoastaan, jos kdynnistyskomento ulkoisesta
ohjauspaikasta ei ole paalla. Toisaalta, jos Jog-toiminto on jo
otettu kayttédn, taajuusmuuttajaa ei voida kaynnistaa
ulkoisesta ohjauspaikasta muuten kuin kenttavaylan
valityksella annetuilla Jog-komennoilla.
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
Dl6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DI04 Digitaalitulo/-1ahtd DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-l&ahtd DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-lahtd DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
Vakio Bittid osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
10.10 Vian kuittaus Parametrilla valitaan ulkoisen viankuittaussignaalin 1ahde.
Signaali kuittaa taajuusmuuttajan vikalaukaisun jalkeen, jos
vian syyta ei enaa esiinny.
0 -> 1 = Viankuittaus.
Huomautus: Viankuittausta kenttavaylasté valvotaan aina
huolimatta siitd, mika tdma asetus on.
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
Dl6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DI04 Digitaalitulo/-1ahtd DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-l&ahtd DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-lahtd DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
Vakio Bittid osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
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10.11  Kéynninesto Parametrilla valitaan ulkoisen kayntilupasignaalin lahde. Jos
kayntilupasignaali ei ole paalla, taajuusmuuttaja ei kaynnisty
tai kdynnissa oleva taajuusmuuttaja pysahtyy.
1 = Kayntilupasignaali.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.
DI Digitaalitulo DI1 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DIO4 Digitaalitulo/-1ahté DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-lahté DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-1aht6é DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
COMM.CW Kenttavaylan ohjaussanan vaatima ulkoinen signaali 1074201122
(parametri 02.22 KV p&édohj. sana, bitti 7).
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
10.13 Hataseis off3 Parametrilla valitaan OFF3-hatapysaytyssignaalin l1ahde.
Taajuusmuuttaja pysahtyy parametrilla 22.12 Hétédseisaika
asetetun hatapysaytyksen ramppiajan mukaisesti.
0 = OFF3 kaytossa.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DIO4 Digitaalitulo/-lahté DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-1aht6é DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-1ahté DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

Pointteri

106).
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10.15 Hataseis off1 Parametrilla valitaan OFF1-hatapysaytyssignaalin lahde.
Taajuusmuuttaja pysahtyy aktiivisen hidastusajan mukaisesti.
Hatapysaytys voidaan aktivoida myds kenttavaylan
valityksella (02.22 KV pé&éohj. sana tai 02.36
Sis.KV ohj.sana).
0 = OFF1 kaytossa.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DIO4 Digitaalitulo/-1ahtd DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-1ahtd DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-1ahtd DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Pointteri 106).
10.17 Kaynnistys. esto Parametrilla valitaan kaynnistyslupasignaalin lahde.
1 = Kéynnistyslupa.
Jos kaynnistyslupasignaali ei ole paalla, taajuusmuuttaja ei
kaynnisty tai kdynnisséa oleva taajuusmuuttaja pysahtyy.
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DI04 Digitaalitulo/-1ahtd DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-1ahtd DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-1ahtd DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

Pointteri

106).
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10.19 VahinkoKaynEsto

Parametrilla otetaan kaytt6én kaynnistyksen estotoiminto.
Kaynnistyksen estotoiminto estaa taajuusmuuttajan
kaynnistymisen uudelleen (eli suojaa sen odottamattomalta
kaynnistymiselta), jos

« taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ja vika kuitataan

« kayntilupasignaali aktivoituu kaynnistyskomennon ollessa
paalla (katso parametria 70.11 Kadynninesto)

« ohjaus vaihtuu paikallisesta ohjauksesta kauko-ohjaukseksi
« ulkoinen ohjaus siirtyy ohjauspaikasta EXT1
ohjauspaikkaan EXT2 tai painvastoin.

Kun kéynnistyksen estotoiminto on aktivoitu, sen jalkeen
tarvitaan uusi kdynnistyskomennon nouseva reuna.
Huomaa, etta tietyissa sovelluksissa on valttamaténta antaa
taajuusmuuttajan kaynnistya uudelleen.

Ei kaytossa

Kaynnistyksen estotoiminto poistetaan kaytosta.

Kaytossa

Kaynnistyksen estotoiminto otetaan kayttoon.

10.20 KaynLuk Toiminta

Maarittaa, kuinka JCU-ohjausyksikon kaynnistyksen
lukituksen tulo (DIIL) vaikuttaa taajuusmuuttajan toimintaan.

Off2 seis

Kun taajuusmuuttaja on kdynnissa:

* 1= Normaali toiminta.

« 0 = Pysaytys vapaasti pydrien. Taajuusmuuttaja voidaan
kaynnistaa uudelleen palauttamalla kdynnistyksen
lukitussignaali ja vaihtamalla kaynnistyssignaaliksi 0:n
tilalle 1.

Kun taajuusmuuttaja on pysaytetty:

« 1 = Kaynnistys mahdollista.

« 0 = Kaynnistys ei ole mahdollista.

Off3 seis

Kun taajuusmuuttaja on kaynnissa:

* 1 = Normaali toiminta.

« 0 = Pysaytys hidastaen. Hidastusaika otetaan kayttoon
parametrilla 22.12 Héatéseisaika. Taajuusmuuttaja voidaan
kaynnistaa uudelleen palauttamalla kdynnistyksen
lukitussignaali ja vaihtamalla kaynnistyssignaaliksi 0:n
tilalle 1.

Kun taajuusmuuttaja on pysaytetty:

* 1 = Kaynnistys mahdollista.

« 0 = Kaynnistys ei ole mahdollista.

11 Kaynt./seis tapa

Esimerkiksi kdynnistys-, pysaytys- ja magnetointiasetukset

11.01  Kéynnistystapa

Parametrilla valitaan moottorin kdynnistystoiminto.

Huomautukset:

« Valinnat Nopea ja Vakioaika ohitetaan, jos parametriksi
99.05 maaritetdan Skalaari.

« Pydrivaa laitetta ei voida kaynnistaa, kun DC-magnetointi
on valittuna (Nopea tai Vakioaika).

« Kestomagneettimoottoreilla ja reluktanssimoottoreilla
taytyy kayttaa kaynnistystapaa Auto.

Nopea

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin ennen kaynnistysta.
Esimagentointiaika maaritetddn automaattisesti. Tavallisesti
se on 200 ms — 2 s moottorin koon mukaan. Tama tila tulee
valita silloin, kun tarvitaan suurta kdynnistysmomenttia.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.
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Vakioaika

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin ennen kaynnistysta.
Esimagnetointiaika maaritetdan parametrilla 77.02 DC-magn.
aika. Tama tila tulee valita silloin, kun esimagnetointiajan
taytyy olla vakio (esimerkiksi jos moottorin kaynnistys taytyy
synkronoida mekaanisen jarrun vapauttamisen kanssa).
Tama asetus my0ds varmistaa korkeimman mahdollisen
kaynnistysmomentin, kun asetettu esimagnetointiaika on
riittdvan pitka.
VAROITUS! Taajuusmuuttaja kdynnistyy, kun
asetettu magnetointiaika on kulunut, vaikka
moottorin magnetointi ei olisi valmis.
Sovelluksissa, jotka edellyttavat taytta
kaynnistysmomenttia, on aina varmistettava, etta
vakiomagnetointiaika on riittavan pitka, jotta tdyden
magnetoinnin ja momentin kehittyminen on mahdollista.

Auto

Automaattinen kaynnistys takaa moottorin optimaalisen
kaynnistymisen useimmissa tapauksissa. Se kasittaa
vauhtikaynnistyksen (pyorivan laitteen kaynnistyksen) ja
automaattisen uudelleenkdynnistyksen (pysahtynyt moottori
voidaan kaynnistaa heti uudelleen odottamatta vuon
haviamista). Taajuusmuuttajan moottorinsaaté tunnistaa vuon
ohella moottorin mekaanisen tilan ja kdynnistdd moottorin
valittdmasti kaikissa olosuhteissa.

Huomaa: Jos parametrin 99.05 Moottoriohjaus arvo on
Skalaari, vauhtikdynnistys ja automaattinen
uudelleenkaynnistys eivat ole oletusarvoisesti mahdollisia.

11.02 DC-magn. aika

Parametrilla maaritetdan vakio-DC-magnetointiaika. Katso
parametri 11.01 Kdynnistystapa. Kaynnistyskomennon
jalkeen taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin
automaattisesti maaritetyssa ajassa.

Tayden magnetoinnin varmistamiseksi tdma arvo on
asetettava yhta suureksi tai suuremmaksi kuin roottorin
aikavakio. Jos se ei ole tiedossa, voidaan kayttaa alla
olevassa taulukossa annettuja ohjearvoja:

Moottorin nimellisteho Vakiomagnetointiaika

<1 kW >50-100 ms

1-10 kW > 100-200 ms

10-200 kW >200-1 000 ms

200-1 000 kW >1000-2 000 ms

Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

0 ... 10000 ms

Vakio-DC-magnetointiaika

1=1ms

11.03 Pysaytystapa

Parametrilla valitaan moottorin pysaytystapa.

Vapaasti

Pysaytys, kun moottorin jannitteensyotté katkeaa. Moottori
pysahtyy vapaasti pyorien.

VAROITUS! Jos kaytetddn mekaanista jarrua, on
A varmistettava, ettd moottorin pysahtyminen

vapaasti pyorien on turvallista.

Rampilla

Pysaytys hidastusajan mukaisesti. Katso parametriryhma 22
Nop.ohjeen rampit sivulla 182.
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11.04

DC pito nopeus

Maérittdéa DC-pidon nopeuden. Katso parametri 17.06 DC
pito.

0,0 ... 1000,0 rpm

DC-pidon nopeus.

10=1rpm

11.05

DC pito virta

Parametrilla maaritetddn DC-pidon virta prosentteina
moottorin nimellisvirrasta. Katso parametri 17.06 DC pito.

0...100%

DC-pidon virta.

1=1%

11.06

DC pito

Parametrilla otetaan kaytt6én DC-pitotoiminto. Toiminnon
avulla roottori voidaan lukita nollanopeuteen.

Kun seké ohjearvo ettéd moottorin nopeus alittavat
parametrilla 717.04 DC pito nopeus asetetun arvon,
taajuusmuuttaja lakkaa generoimasta sinimuotoista virtaa ja
alkaa syo6ttaa tasavirtaa moottoriin. Arvo asetetaan
parametrilla 17.05 DC pito virta. Kun ohjenopeus vylittaa
parametrin 11.04 DC pito nopeus arvon, taajuusmuuttaja
jatkaa normaalia toimintaa.

. DC-pito
Moottorin nopeus

Ohjearvo

11.04 DC pito \\\\‘\\\\\\\\

nopeus

0 = DC-pito poissa kaytosta

1 = DC-pito kaytdssa

Huomaa:

« DC-pidolla ei ole vaikutusta, jos kdynnistyssignaali
poistetaan kaytdsta.

« DC-pito voidaan aktivoida vain nopeussaatéttilassa.

« DC-pitotoimintoa ei voi aktivoida, jos parametrin 99.05
Moottoriohjaus arvoksi on asetettu Skalaari.

« Tasavirran sy6ttdaminen kuumentaa moottoria. Pitkia DC-
pitoaikoja edellyttévissa sovelluksissa on kaytettava
ulkoisesti jadhdytettyja moottoreita. Jos DC-pitojakso on
pitka ja moottoriin kohdistuu tasainen kuormitus, DC-pito ei
pysty estdmaan moottorin akselin pydrimista.

DI

Digitaalitulo DI1 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 0).

1073742337

DI2

Digitaalitulo DI2 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 1).

1073807873

DI3

Digitaalitulo DI3 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 2).

1073873409

Dl4

Digitaalitulo DI4 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3).

1073938945

DI5

(
(
(
(

Digitaalitulo DI5 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 4).

1074004481

DI6

Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5).

1074070017

Vakio

Pointteri

Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

11.07

AutoVaiheistTapa

Parametrilla valitaan automaattisen vaiheistuksen
suoritustapa ID-ajon aikana.
Lisatietoja on kohdassa Automaattinen vaiheistus sivulla 69.
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Kaantaen Tama tapa antaa tarkimman automaattisen vaiheistuksen 0
tuloksen. Tapaa voidaan kayttaa ja sen kayttd on
suositeltavaa, jos moottori saa pyoria ID-ajon aikana eika
kaynnistys ole aikakriittinen.
Huomautus: Tama tapa aiheuttaa moottorin pyérimisen ID-
ajon aikana.
Paikallaan 1 Nopeampi kuin Kééntden-tapa, mutta ei yhta tarkka. Moottori | 1
ei pyori.
Paikallaan 2 Vaihtoehtoinen automaattisen vaiheistuksen standstill-tapa, 2
jota voidaan kayttaa, jos Kdéntéden-tapaa ei voida kayttaa ja
Paikallaan 1-tapa antaa virheellisia tuloksia. Téma tapa on
kuitenkin huomattavasti hitaampi kuin Paikallaan 1.
12 Ohjaustapa Ulkoisen ohjauspaikan ja kayttotilojen valinta
12.01 Ulk 1/2 valinta Parametrilla valitaan ulkoisen ohjauspaikan EXT1/EXT2
valinnan lahde.
0 = EXT1
1=EXT2
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
Dl6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DI04 Digitaalitulo/-1ahtd DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-lahtd DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-lahtd DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
12.03 Ulk 1 ohjaustapa Parametrilla valitaan ulkoisen ohjauspaikan EXT1 toimintatila.
Nopeus Nopeussaatd. Nopeussaatimen 18hté (momenttiohje) on 1
03.09 MomOhje NopSé&éit.
Momentti Momenttisdaté. Momenttiohje on 03.72 MomOhje NopS raj.
Minimi Valintojen Nopeus ja Momentti yhdistelma: Momentinvalitsin
vertaa momenttiohjetta ja nopeussaatimen 1aht6a toisiinsa ja
kayttaa pienempaa arvoa.
Maksimi Valintojen Nopeus ja Momentti yhdistelma: Momentinvalitsin | 4
vertaa momenttiohjetta ja nopeussaatimen 1ahtda toisiinsa ja
kayttda suurempaa arvoa.
Summaus Valintojen Nopeus ja Momentti yhdistelma: Momentinvalitsin | 5
lisdd nopeussaatimen lahdén momenttiohjeeseen.Téata
toimintatilaa voidaan kayttaa yhdessa ikkunasaadon kanssa
nopeudenvalvontatoiminnon aikaansaamiseksi. Katso
parametri 23.11.
12.05 Ulk 2 ohjaustapa Parametrilla valitaan ulkoisen ohjauspaikan EXT2 toimintatila.
Nopeus Nopeussaatd. Nopeussaatimen 1ahté (momenttiohje) on 1

03.09 MomOhje NopSé&ét.
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Momentti Momenttisaatd. Momenttiohje on 03.72 MomOhje NopS raj. | 2
Minimi Valintojen Nopeus ja Momentti yhdistelma: Momentinvalitsin | 3
vertaa momenttiohjetta ja nopeussaatimen lahtoa toisiinsa ja
kayttéda pienempaé arvoa.
Maksimi Valintojen Nopeus ja Momentti yhdistelma: Momentinvalitsin | 4
vertaa momenttiohjetta ja nopeussaatimen 18ht64 toisiinsa ja
kayttda suurempaa arvoa.
Summaus Valintojen Nopeus ja Momentti yhdistelma: Momentinvalitsin | 5
lisdd nopeussaatimen lahdén momenttiohjeeseen. Tata
toimintatilaa voidaan kayttaa yhdessa ikkunasaadon kanssa
nopeudenvalvontatoiminnon aikaansaamiseksi. Katso
parametri 23.71.
12.07 PaikalOhjaustapa Valitsee paikallisohjauksen toimintatilan.
Nopeus Nopeussaaté. Momenttiohje on 03.09 MomOhje NopSéét. 1
Momentti Momenttiséa4t6. Momenttiohje on 03.712 MomOhje NopS raj. |2
13 Analogiatulot Analogiatulosignaalin kasittely
13.01 Al1 suodatusaika Maarittéa analogiatulon Al1 suodatusaikavakion.
%
’ Suodattamaton
Z signaali
100
631 -1/ Suodatettu signaali
— t
T
o=Ix(1-etM)
| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen 1ahto
t = aika
T = suodatusaikavakio
Huomautus: Signaali suodatetaan my®és liitantakorttien
vuoksi (noin 0,25 ms:n aikavakio). Tata ei voida muuttaa
parametreilla.
0,000 ... 30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
13.02  Al1 maksimi Parametrilla maéritetddn maksimiarvo analogiatulolle Al1.
Tulon tyyppi valitaan JCU-ohjausyksikon siirtoliittimella J1.
Katso my6s parametri 13.31 Al viritys.
-22,000 ... 22,000 | Al1-enimmaisarvo. 1000 =1
mA tai yksikkd
-11,000 ... 11,000 V
13.03  Al1 minimi Maarittaa analogiatulon Al1 minimiarvon. Tulon tyyppi
valitaan JCU-ohjausyksikdn siirtoliittimella J1.
-22,000 ... 22,000 | Al1-minimiarvo. 1000 =1
mA tai yksikkd

-11,000 ... 11,000 V
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
13.04 Al1 maks skaala Parametrilla maaritetaan arvo, joka vastaa parametrilla 13.02
Al1 maksimimaariteltyd analogiatulon Al1 maksimiarvoa.
Al (skaalattu)
A
13.04 [ — — — — —
13.03 Al (mA/V)
- »
| 13.02
I
I
I
777777 13.05
-32768,000 ... Al1-maksimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1
32768,000
13.05 Al1 min skaala Parametrilla maaritetdan arvo, joka vastaa parametrilla 13.03
Al1 minimi maariteltya analogiatulon Al1 minimiarvoa. Katso
parametrin 13.04 Al1 maks skaala kuva.
-32768,000 Al1-minimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1
...32768,000
13.06 A2 suodatusaika Maarittaa analogiatulon Al2 suodatusaikavakion. Katso
parametri 13.01 Al1 suodatusaika.
0,000 ... 30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
13.07  Al2 maksimi Parametrilla maéaritetdan maksimiarvo analogiatulolle Al2.
Tulon tyyppi valitaan JCU-ohjausyksikon siirtoliittimella J2.
Katso my6s parametri 13.31 Al viritys.
-22,000 ... 22,000 | Al2-maksimiarvo. 1000 =1
mA tai yksikkd
-11,000 ... 11,000 V
13.08 AI2 minimi Parametrilla maaritetdan minimiarvo analogiatulolle Al2.
Tulon tyyppi valitaan JCU-ohjausyksikon siirtoliittimella J2.
-22,000 ... 22,000 | Al2-minimiarvo. 1000 =1
mA tai yksikkd

-11,000 ... 11,000 V
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
13.09 AI2 maks skaala Parametrilla maaritetaan arvo, joka vastaa parametrilla 173.07
Al2 maksimimaariteltya analogiatulon Al2 maksimiarvoa.
Al (skaalattu)
A
1309 f — — — — —
I
I
I
13.08 | AlmAY)
L
13.07
777777 13.10
-32768,000 ... Al2-maksimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1
32768,000
13.10 Al2 min skaala Parametrilla maaritetdan arvo, joka vastaa parametrilla 13.08
Al2 minimi maariteltyd analogiatulon Al2 minimiarvoa. Katso
parametrin 13.09 Al2 maks skaala kuva.
-32768,000 ... Al2-minimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1
32768,000
13.11 A3 suodatusaika Maéarittda analogiatulon Al3 suodatusaikavakion. Katso
parametri 13.01 Al1 suodatusaika.
0,000 ... 30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
13.12  AI3 maksimi Parametrilla maéritetdadn maksimiarvo analogiatulolle Al3.
Tulon tyyppi maaraytyy asennetun 1/O-laajennusmoduulin
tyypin ja/tai asetusten mukaisesti. Lisatietoja on
laajennusmoduulin kayttdoppaissa.
-22,000 ... 22,000 | Al3-maksimiarvo. 1000 =1
mA tai yksikkd
-11,000 ... 11,000 V
13.13  AI3 minimi Maarittaa analogiatulon AI3 minimiarvon. Tulon tyyppi
maaraytyy asennetun 1/O-laajennusmoduulin tyypin ja/tai
asetusten mukaisesti. Lisatietoja on laajennusmoduulin
kayttdoppaissa.
-22,000 ... 22,000 | Al3-minimiarvo. 1000 =1
mA tai yksikkd

-11,000 ... 11,000 V
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
13.14  AI3 maks skaala Parametrilla maaritetaan arvo, joka vastaa parametrilla 13.72
AlI3 maksimi maariteltya analogiatulon Al3 maksimiarvoa.
Al (skaalattu)
A
1314 — — — — —
13.13 Al (mA/V)
- »
| 13.12
I
I
I
777777 13.15
-32768,000 ... Al3-maksimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1
32768,000
13.15 AI3 min skaala Parametrilla maaritetdan arvo, joka vastaa parametrilla 713.13
AI3 minimi maariteltya analogiatulon AI3 minimiarvoa. Katso
parametrin 13.14 Al3 maks skaala kuva.
-32768,000 ... Al3-minimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1
32768,000
13.16  Al4 suodatusaika Maarittda analogiatulon Al4 suodatusaikavakion. Katso
parametri 13.01 Al1 suodatusaika.
0,000 ... 30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
13.17  Al4 maksimi Parametrilla maéaritetdan maksimiarvo analogiatulolle Al4.
Tulon tyyppi maaraytyy asennetun 1/O-laajennusmoduulin
tyypin ja/tai asetusten mukaisesti. Lisatietoja on
laajennusmoduulin kdyttdoppaissa.
-22,000 ... 22,000 | Al4-maksimiarvo. 1000 =1
mA tai yksikkd
-11,000 ... 11,000 V
13.18  Al4 minimi Maarittaa analogiatulon Al4 minimiarvon. Tulon tyyppi
maaraytyy asennetun I/O-laajennusmoduulin tyypin ja/tai
asetusten mukaisesti. Lisatietoja on laajennusmoduulin
kayttdoppaissa.
-22,000 ... 22,000 | Al4-minimiarvo. 1000 =1
mA tai yksikko

-11,000 ... 11,000 V
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
13.19 Al4 maks skaala Parametrilla maaritetaan arvo, joka vastaa parametrilla 173.17
Al4 maksimi maariteltya analogiatulon Al4 maksimiarvoa.
Al (skaalattu)
A
1319 f — — — — —
I
I
I
13.18 I Al (mA/V)
: >
13.17
777777 13.20
-32768,000 ... Al4-maksimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1
32768,000
13.20 Al4 min skaala Parametrilla maaritetdan arvo, joka vastaa parametrilla 13.78
Al4 minimi maariteltyd analogiatulon Al4 minimiarvoa. Katso
parametrin 13.19 Al4 maks skaala kuva.
-32768,000 ... Al4-minimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1
32768,000
13.21 Al5 suodatusaika Maéarittda analogiatulon Al5 suodatusaikavakion. Katso
parametri 13.01 Al1 suodatusaika.
0,000 ... 30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
13.22  AI5 maksimi Parametrilla maéritetddn maksimiarvo analogiatulolle Al5.
Tulon tyyppi maaraytyy asennetun 1/O-laajennusmoduulin
tyypin ja/tai asetusten mukaisesti. Lisatietoja on
laajennusmoduulin kayttdoppaissa.
-22,000 ... 22,000 | Al5-maksimiarvo. 1000 =1
mA tai yksikkd
-11,000 ... 11,000 V
13.23  AI5 minimi Maarittaa analogiatulon Al5 minimiarvon. Tulon tyyppi
maaraytyy asennetun 1/O-laajennusmoduulin tyypin ja/tai
asetusten mukaisesti. Lisatietoja on laajennusmoduulin
kayttdoppaissa.
-22,000 ... 22,000 | Al5-minimiarvo. 1000 =1
mA tai yksikkd

-11,000 ... 11,000 V
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
13.24 Al5 maks skaala Parametrilla maaritetaan arvo, joka vastaa parametrilla 13.22
Al5 maksimi maariteltya analogiatulon Al5 maksimiarvoa.
Al (skaalattu)
A
1324  — — — — —
13.23 Al (mA/V)
- »
| 13.22
I
I
I
777777 13.25
-32768,000 ... Al5-maksimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1
32768,000
13.25 AI5 min skaala Parametrilla maaritetdan arvo, joka vastaa parametrilla 713.23
AI5 minimi maariteltya analogiatulon AI5 minimiarvoa. Katso
parametrin 13.24 Al5 maks skaala kuva.
-32768,000 ... Al5-minimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1
32768,000
13.26  Al6 suodatusaika Maarittda analogiatulon Al6 suodatusaikavakion. Katso
parametri 13.01 Al1 suodatusaika.
0,000 ... 30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
13.27 A6 maksimi Parametrilla maéaritetdan maksimiarvo analogiatulolle Al6.
Tulon tyyppi maaraytyy asennetun 1/O-laajennusmoduulin
tyypin ja/tai asetusten mukaisesti. Lisatietoja on
laajennusmoduulin kdyttdoppaissa.
-22,000 ... 22,000 | Al6-maksimiarvo. 1000 =1
mA tai yksikkd
-11,000 ... 11,000 V
13.28 Al6 minimi Maarittaa analogiatulon Al6 minimiarvon. Tulon tyyppi
maaraytyy asennetun I/O-laajennusmoduulin tyypin ja/tai
asetusten mukaisesti. Lisatietoja on laajennusmoduulin
kayttdoppaissa.
-22,000 ... 22,000 | Al6-minimiarvo. 1000 =1
mA tai yksikko

-11,000 ... 11,000 V
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

13.29 AI6 maks skaala Parametrilla maaritetaan arvo, joka vastaa parametrilla 13.27
Al6 maksimi maariteltya analogiatulon Al6 maksimiarvoa.

Al (skaalattu)
A
1329 f — — — — —
I
I
I
13.28 I Al (mA/V)
: »
13.27
777777 13.30
-32768,000 ... Al6-maksimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1
32768,000

13.30 Al6 min skaala Parametrilla maaritetdan arvo, joka vastaa parametrilla 13.28
Al6 minimi maariteltyd analogiatulon Al6 minimiarvoa. Katso
parametrin 13.29 Al6 maks skaala kuva.

-32768,000 ... Al6-minimiarvoa vastaava arvo. 1000 =1

32768,000

13.31 Al viritys Parametrilla kaynnistetaan analogiatulon viritystoiminto.

Kytke signaali tuloon ja valitse sopiva viritystoiminto.

Ei toimintaa Analogiatulon viritys ei ole kaytdssa. 0

Al1 min vir Analogisen virtatulon Al1 signaalin arvo asetetaan 1
vastaamaan Al1:n minimiarvoa (maaritelty parametrilla 13.03
Al1 minimi). Asetus palaa automaattisesti takaisin arvoon Ei
toimintaa.

Al1 maks vir Analogisen virtatulon Al1 signaalin arvo asetetaan 2
vastaamaan Al1:n maksimiarvoa (maaritelty parametrilla
13.02 Al1 maksimi). Asetus palaa automaattisesti takaisin
arvoon Ej toimintaa.

Al2 min vir Analogisen virtatulon Al2 signaalin arvo asetetaan 3
vastaamaan Al2:n minimiarvoa (maaritelty parametrilla 13.08
Al2 minimi). Asetus palaa automaattisesti takaisin arvoon Ei
toimintaa.

AlI2 maks vir Analogisen virtatulon Al2 signaalin arvo asetetaan 4
vastaamaan Al2:n maksimiarvoa (maaritelty parametrilla
13.07 Al2 maksimi). Asetus palaa automaattisesti takaisin
arvoon Ej toimintaa.

13.32 Al valvonta Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan tapa reagoida, kun
analogisen tulosignaalin raja on saavutettu. Raja valitaan
parametrilla 13.33 Al valvontarajat.

El Ei toimintoa. 0
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan Al valvonta. 1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Turvanopeus Taajuusmuuttaja antaa halytyksen Al valvonta, ja nopeus 2
asettuu parametrilla 30.02 Turvanopeus maariteltyyn
nopeuteen.
VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttdoa
voidaan jatkaa turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen
aikana.
Vanhanopeus Taajuusmuuttaja antaa halytyksen Al valvonta, ja nopeus 3
asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut.
Nopeudeksi maarittyy kymmenen viimeisen sekunnin
keskinopeus.
VAROITUS! Varmista, etté laitteen kayttoa
voidaan jatkaa turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen
aikana.
13.33 Al valvontarajat Parametrilla valitaan analogisen tulosignaalin valvontaraja.
Bitti Valvonta Parametrilla 13.32 Al valvonta valittu valvonta aktivoituu, jos
0 Al1 min valv Al1:n signaalin arvo alittaa seuraavan yhtalén tuloksen: par. 713.03
Al1 minimi— 0,5 mA tai V
1 Al1 max valv Al1:n signaalin arvo ylittda seuraavan yhtalon tuloksen: par. 13.02
Al1 maksimi + 0,5 mA tai V
2 Al2 min val Al2:n signaalin arvo alittaa seuraavan yhtalén tuloksen: par. 13.08
Al2 minimi— 0,5 mA tai V
3 Al2 max val Al2:n signaalin arvo ylittda seuraavan yhtalén tuloksen: par. 13.07
Al2 maksimi + 0,5 mA tai V
Esimerkki: Jos parametrin arvoksi on asetettu 0b0010, bitti 1
Al1>max on valittu.
14 Digitaali I/0 Digitaalitulojen/-lahtéjen ja relelahtdjen konfigurointi
14.01 Dl invertointi Parametrilla invertoidaan digitaalitulojen tila 02.01 DI tilatiedot
-signaalin mukaisesti.
Bitti Nimi
0 1 = Invertoi DI1
1 1 = Invertoi DI2
2 1 = Invertoi DI3
3 1 = Invertoi DI4
4 1 = Invertoi DI5
5 1 = Invertoi DI6
6 Varattu
7 1 = Invertoi DI8 (lisdvarusteena saatavassa FIO-21-1/0-laajennusmoduulissa)
14.02 DIO1 toiminta Valitsee, kaytetdanko DIO1-liitantaa digitaalilahtona,
digitaalitulona vai taajuustulona.
Lahto DIO1 toimii digitaalilahténa 0
Tulo DIO1 toimii digitaalitulona.
Taajuustulo DIO1 toimii taajuustulona. 2
14.03 DIO1 lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketaan
digitaalilahtodn DIO1 (kun parametriksi 714.02 DIO1 toiminta
on asetettu Lahto).
Jarrukom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 127). 1073742608
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Valmis Bitti 0 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kéaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kaynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kdynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 7123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

Pointteri 106).

14.04 DIO1 vetoviive

Maarittéda digitaalitulon/-lahddn DIO1 kytkentaviiveen
(aktivointi), kun parametrin 74.02 DIO1 toiminta asetus on
Léahto.

Taajuusmuuttajan j j j 1
tila , | .
| L | 0
DIO:n tila 1 1
[ 0
_ N RN <~ > Aika
ton tore ton tort
ton 14.04 DIO1 vetoviive
toss 14.05 DIO1 paéstoviive
0,0 ... 3000,0 s Kytkentaviive (aktivointi), kun DIO1-litdntaa kaytetdan 10=1s
lahtona.
14.05 DIO1 paastoviive Maarittaa digitaalitulon/-lahdon DIO1 paastoviiveen
(irtikytkentd), kun parametrin 74.02 DIO1 toiminta asetus on
L&htd. Katso parametri 14.04 DIO1 vetoviive.
0,0...3000,0 s Irtikytkentaviive, kun DIO1-liitantéda kaytetaan lahtona. 10=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
14.06 DIO2 toiminta Valitsee, kaytetaanko DIO2-liitantaa digitaalilahténa,
digitaalitulona vai taajuuslahténa.
Lahto DIO2 toimii digitaalilahténa. 0
Tulo DIO2 toimii digitaalitulona.
Taajuuslahto DIO2 toimii taajuuslahténa. 3
14.07 DIO2 lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketaan
digitaalilahtéén DIO2 (kun parametriksi 14.06 DIO2 toiminta
on asetettu L&hto).
Jarrukom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 1217). 1073742608
Valmis Bitti O parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kéaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kéynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.017 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.07 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kdynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

Pointteri

106).




152 Parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
14.08 DIO2 vetoviive Maarittéda digitaalitulon/-lahddn DIO2 kytkentaviiveen
(aktivointi), kun parametrin 74.06 D/O2 toiminta asetus on
Léahto.
Taajuusmuuttajan ‘ ‘ } 1
tila : : :
. L | 0
DIO2:n tila 1 L
— | 0
<= < > <~ < > Aika
ton toft ton tort
ton 14.08 DIO2 vetoviive
tofs 14.09 DIO2 péastoviive
0,0 ... 3000,0 s Kytkentaviive (aktivointi), kun DIO2-liitantaa kaytetaan 10=1s
lahtona.
14.09 DIO2 paastoviive Maarittaa digitaalitulon/-lahdon DIO2 paastoviiveen
(irtikytkentd), kun parametrin 14.06 DIO2 toiminta asetus on
L&hté. Katso parametri 14.08 DIO2 vetoviive.
0,0...3000,0 s Irtikytkentaviive, kun DIO2-liitantéda kaytetaan lahtona. 10=1s
14.10 DIO3 toiminta Parametrilla valitaan, kaytetaanké DIO3-liitantaa
digitaalilahténa vai -tulona.
Lahto DIO3 toimii digitaalilahténa. 0
Tulo DIO3 toimii digitaalitulona. 1
14.11 DIO3 lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketédan
digitaalilahtéén DIO3 (kun parametriksi 74.70 DIO3 toiminta
on asetettu L&hto).
Jarru kom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 1217). 1073742608
Valmis Bitti 0 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.07 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kaynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.07 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kdynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSéaétimen tila (katso sivu 124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSéaétimen tila (katso sivu 7124). | 1073808899
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittid osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Pointteri 106).
14.14 DIO4 toiminta Parametrilla valitaan, kaytetdanké DIO4-liitantaa
digitaalilahtona vai -tulona.
Lahto DI04 toimii digitaalilahténa. 0
Tulo DI04 toimii digitaalitulona.
14.15 DIO4 lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketaan
digitaalilahtéén DIO4 (kun parametriksi 14.74 DIO4 toiminta
on asetettu L&hto).
Jarru kom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 1217). 1073742608
Valmis Bitti 0 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kéaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kéynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.017 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.017 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kdynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Pointteri 106).
14.18 DIO5 toiminta Parametrilla valitaan, kaytetdanké DIO5-liitantaa
digitaalitulona vai digitaalilahtona.
Lahto DIO5 toimii digitaalilahténa 0
Tulo DIO5 toimii digitaalitulona.
14.19 DIO5 lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketdan
digitaalilahtédn DIO5 (kun parametriksi 14.18 DIOS toiminta
on asetettu L&hto).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Jarru kom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 127). 1073742608
Valmis Bitti 0 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kéaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kéaynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kaynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 7123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Pointteri 106).
14.22 DIO6 toiminta Parametrilla valitaan, kaytetdanké DIO6-liitantaa
digitaalitulona vai digitaalilahtona.
Lahto DIO6 toimii digitaalilahtona. 0
Tulo DIO6 toimii digitaalitulona. 1
14.23 DIO6 lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketaan
digitaalilahtéén DIO6 (kun parametriksi 14.22 DIO6 toiminta
on asetettu L&hto).
Jarru kom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 127). 1073742608
Valmis Bitti 0 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kéaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kéaynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kdynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
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Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Pointteri 106).

14.26 DIO7 toiminta Parametrilla valitaan, kaytetdanké DIO7-liitantéda

digitaalitulona vai digitaalilahtona.

Lahto DIO7 toimii digitaalilahténa. 0
Tulo DIO7 toimii digitaalitulona.

14.27 DIO7 lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketaan

digitaalilahtédn DIO7 (kun parametriksi 14.26 DIO7 toiminta
on asetettu L&hto).

Jarru kom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 1217). 1073742608
Valmis Bitti O parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kéaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kéynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.017 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.017 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kdynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

Pointteri 106).

14.30 DIO8 toiminta Parametrilla valitaan, kaytetdanké DIO8-liitantaa
digitaalitulona vai digitaalilahtona.
Lahto DIO8 toimii digitaalilahténa 0

Tulo DIO8 toimii digitaalitulona. 1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
14.31 DIO8 lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketédan
digitaalilahtéon DIO8 (kun parametriksi 14.30 DIO8 toiminta
on asetettu L&hto).
Jarru kom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 127). 1073742608
Valmis Bitti 0 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kéaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kéynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kdynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Pointteri 106).
14.34 DIO9 toiminta Parametrilla valitaan, kdytetdanké DIO9-liitantaa
digitaalilahténa vai -tulona.
Lahto DIO9 toimii digitaalilahténa. 0
Tulo DIO9 toimii digitaalitulona. 1
14.35 DIO9 lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketédan
digitaalilahtéon DIO9 (kun parametriksi 14.34 DIO9 toiminta
on asetettu L&hto).
Jarru kom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 127). 1073742608
Valmis Bitti 0 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kéaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kéynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kdynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073939970
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Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Pointteri 106).

14.38 DIO10 toiminta Parametrilla valitaan, kaytetdanké DIO10-liitantaa

digitaalitulona vai digitaalilahtona.

Lahto DIO10 toimii digitaalilahtona 0
Tulo DIO10 toimii digitaalitulona.

14.39 DIO10 lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketaan

digitaalilahté6n DIO10 (kun parametriksi 74.38 DIO10
toiminta on asetettu Laht6).

Jarru kom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 1217). 1073742608
Valmis Bitti O parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kéaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kéynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.017 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.07 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kdynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

Pointteri 106).

14.42 RO1 lahde Parametrilla valitaan relelaht6én RO1 kytkettava

taajuusmuuttajasignaali.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

Jarru kom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 127). 1073742608
Valmis Bitti 0 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kéaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kéaynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kaynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 7123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

Pointteri 106).

14.43 RO1 vetoviive

Taajuusmuuttajan

Maarittaa relelahddén RO1 kytkentaviiveen (aktivoinnin).

I |

tila
L 0
RO1:n tila 1 !
i T 0
< < > - < > Aika
ton tore ton tort
ton 14.43 RO1 vetoviive
tos 14.44 RO1 péaéstéviive
0,0 ... 3000,0 s RO1-liitdnnan kytkentaviive (aktivointi). 10=1s
14.44 RO1 paastoviive Maarittaa relelahdon RO1 paastoviiveen (irtikytkennan).
Katso parametri 14.43 RO1 vetoviive.
0,0 ... 3000,0 s RO1-liitdnnan paastoviive (irtikytkenta). 10=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
14.45 RO2 lahde Parametrilla valitaan relelaht6én RO2 kytkettava
taajuusmuuttajasignaali.

Jarru kom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 1217). 1073742608
Valmis Bitti O parametrissa 06.071 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kaynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.071 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 7122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 7122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kaynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073874435
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Pointteri 106).

14.48 RO3 lahde Parametrilla valitaan relelaht66n RO3 kytkettéava

taajuusmuuttajasignaali.

Jarru kom 03.16 Jarrun ohjaus (katso sivu 1217). 1073742608
Valmis Bitti 0 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073743361
Paalla Bitti 1 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073808897
Kéaynnistetty Bitti 2 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073874433
Kéynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Halytys Bitti 7 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074202113
Ext2 aktiv Bitti 8 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074267649
Vika Bitti 10 parametrissa 06.07 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074398721
Vika (-1) Bitti 12 parametrissa 06.07 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1074529793
Rele valmis Bitti 2 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073874434
Rele kdynn Bitti 3 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1073939970
Ref kdynn Bitti 4 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074005506
Lataus valm Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Neg nopeus Bitti 0 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073743363
Nollanopeus Bitti 1 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 7124). | 1073808899
Yli rajan Bitti 2 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073874435
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Asetusarv Bitti 3 parametrissa 06.03 NopSé&étimen tila (katso sivu 124). | 1073939971
Valvonta 1 Bitti 0 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073743373
Valvonta 2 Bitti 1 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073808909
Valvonta 3 Bitti 2 parametrissa 06.13 Valvontasana (katso sivu 125). 1073874445
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

- - 106).
Pointteri
14.51 RO4 lahde Parametrilla valitaan relelaht6on RO4 kytkettava
taajuusmuuttajasignaali.
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
14.54 RO5 lahde Parametrilla valitaan relelahtdon RO5 kytkettava
taajuusmuuttajasignaali.
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
14.57 Taajuustulo max Maarittéa DIO1-liitdnnan maksimitulotaajuuden, kun
parametrin 14.02 DIO1 toiminta arvoksi on asetettu
Taajuustulo.
DIO1-litantaan kytketty taajuussignaali skaalataan sisdiseksi
signaaliksi (02.20 Taajuustulo) parametreilla 14.57...14.60
seuraavalla tavalla:
02.20 Taajuustulo
A
1459 — — — — — — — — — — —
I
I
I
I
I
I
I
14.60 { I
I
I
I
—>
14.58 14.57 ~ fpior (Hz)
3...32768 Hz DIO1-liitdnnan maksimitaajuus. 1=1Hz
14.58 Taajuustulo min Maarittaa DIO1-litannan minimitulotaajuuden, kun parametrin
14.02 DIO1 toiminta arvoksi on asetettu Taajuustulo. Katso
parametri 14.57 Taajuustulo max.
3...32768 Hz DIO1-litdnnén minimitaajuus. 1=1Hz

14.59 TaajTulo MaxSkaa | Maarittaa arvon, joka vastaa parametrilla 14.57 Taajuustulo

max maaritettyd maksimitulotaajuutta. Katso parametri 74.57
Taajuustulo max.
-32768 ... 32768 DIO1-litannan maksimitaajuutta vastaava skaalattu arvo. 1=1

14.60 TaajTulo MinSkaa Maérittda arvon, joka vastaa parametrilla 14.58 Taajuustulo

min maaritettyd minimitulotaajuutta. Katso parametri 14.57
Taajuustulo max.

-32768 ... 32768

DIO1-litdnnan minimitaajuutta vastaava skaalattu arvo.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

14.61 TaajLahdon lahde Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketaan
taajuuslahtédn DIO2 (kun parametrin 14.06 DIO2 toiminta
arvoksi on asetettu Taajuuslahto).

Pointer Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

14.62 TaajLah LaéhdeMax | Kun parametrin 74.06 DIO2 toiminta arvoksi on asetettu
Taajuusldhtd, tama parametri maarittaa signaalin (valittu
parametrilla 14.61 TaajL&dhdén Idhde) todellisen arvon, joka
vastaa DIO2-liitdnnan taajuuslahddén maksimiarvoa
(maaritetty parametrilla 14.64 TaajL&hté MaxSka).

Jpro2 (Hz)
A

14.64

14.65
»
Signaali
(todellinen)
valittu
Jpio2 (Hz) parametrilla
A 14.61
14.64 |
14.65
I
» Signaali
14.62 14.63 (todellinen)
valittu
parametrilla
14.61
0...32768 DIO2-liitdnnan maksimilahtétaajuutta vastaavan signaalin 1=1

todellinen arvo.

14.63 TaajLah LahdeMin | Kun parametrin 74.06 DIO2 toiminta arvoksi on asetettu
Taajuusléhté, tama parametri maarittda signaalin (valittu
parametrilla 14.61 TaajLahd6n Idhde) todellisen arvon, joka
vastaa DIO2-liitdnnan taajuuslahddn minimiarvoa (maaritetty
parametrilla 14.65 TaajL&hté MinSka).

0...32768 DIO2-liitdnnan minimilahtdtaajuutta vastaavan signaalin 1=1
todellinen arvo.

14.64 TaajLahto MaxSka | Kun parametrin 74.06 DIO2 toiminta arvoksi on asetettu
Taajuusléhto, tdama parametri maarittdd DIO2-liitdnnan
maksimilahtétaajuuden.

3...32768 Hz DIO2-liitdnnan maksimildhtétaajuus. 1=1Hz

14.65 TaajLahté MinSka Kun parametrin 714.06 DIO2 toiminta arvoksi on asetettu
Taajuuslédhtd, tama parametri maarittda DIO2-liitdnnén
minimilahtétaajuuden.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
3...32768 Hz DIO2-litdnnan minimildhtétaajuus. 1=1Hz
14.66 ROG6 lahde Parametrilla valitaan relelaht6on RO6 kytkettava
taajuusmuuttajasignaali.
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
14.69 RO7 lahde Parametrilla valitaan relelaht6on RO7 kytkettava
taajuusmuuttajasignaali.
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
14.72 DIO invertointi Parametrilla invertoidaan parametrin 02.03 DIO tilatiedot
ilmoittama digitaalitulojen/-lahtdjen tila.
Bitti Nimi
0 1 = Invertoi DIO1
1 1 = Invertoi DIO2
2 1 = Invertoi DIO3 (lisdvarusteena saatavassa FIO-01-1/0O-laajennusmoduulissa)
3 1 = Invertoi DIO4 (lisdvarusteena saatavassa FIO-01-1/0O-laajennusmoduulissa)
4 1 = Invertoi DIO5 (lisdvarusteena saatavassa FIO-01-1/0O-laajennusmoduulissa)
5 1 = Invertoi DIOG6 (lisdvarusteena saatavassa FIO-01-1/0O-laajennusmoduulissa)
6 1 = Invertoi DIO7 (lisdvarusteena saatavassa FIO-01-1/0O-laajennusmoduulissa)
7 1 = Invertoi DIO8 (lisdvarusteena saatavassa FIO-01-1/0O-laajennusmoduulissa)
8 1 = Invertoi DIO9 (lisdvarusteena saatavassa FIO-01-1/0O-laajennusmoduulissa)
9 1 = Invertoi DIO10 (lisdvarusteena saatavassa FIO-01-1/0-laajennusmoduulissa)

15 Analogialdhdot

Analogialahdéilla ilmoitettavien oloarvojen valinta ja kasittely.
Lisatietoja on kohdassa Ohjelmoitavat analogialdhdét sivulla
61.

15.01 AO1 lahde Parametrilla valitaan analogialaht6én AO1 kytkettava
taajuusmuuttajasignaali.

Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Nopeus % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 7109). 1073742082
Taajuus 01.03 Léht6taajuus (katso sivu 109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 109). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 7109). 1073742087
Lahtéteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 7109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 7109). 1073742103
NoOh EnnRamp 03.03 Nopeusohje (katso sivu 120). 1073742595
NopOhj Rampi 03.05 NopOhje rampitet (katso sivu 120). 1073742597
NopOhj kayt 03.06 NopOhje kéytetty (katso sivu 120). 1073742598
MomOhije kayt 03.14 MomOhje kéytetty (katso sivu 1217). 1073742606
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 127). 1073742851
PID 13hto 04.05 Pros PID I&hté (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

106).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
15.02 AO1 suodatusaika | Maarittda suodatusaikavakion analogialahddlle AO1.
0,
% Suodattamaton
/ signaali
100
63 | Suodatettu signaali
— t
T
O=1Ix(1-¢!M
| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen 1&ht6
t = aika
T = suodatusaikavakio
0,000 ... 30,000 s | Suodatusaikavakio. 1000=1s
15.083 AO1 maksimi Parametrilla maaritetdan analogialahdén AO1
maksimil&htbarvo.
0,000 ... 22,000 mA | AO1-maksimiléhtdarvo. 1000 =1 mA
15.04 AO1 minimi Parametrilla maaritetdan analogialahdén AO1
minimilahtdarvo.
0,000 ... 22,000 mA | AO1-minimilahtarvo. 1000 =1 mA
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
15.05 AO1 Iahde max Maérittda signaalin todellisen arvon (valittu parametrilla 175.01
AOT1 ldhde), joka vastaa AO1-enimmaislahtdarvoa
(maaritetty parametrilla 15.03 AO1 maksimi).
Ly0; (mA)
A
15.03
15.04
»
L
15.06 15.05 Signaali
(todellinen)
valittu
lao1 (mA) parametrilla
A 15.01
15.03 |
15.04
I I
p Signaali
15.05 15.06 (todellinen)
valittu
parametrilla
15.01
-32768,000 ... AO1-liitdnnan maksimildhtdarvoa vastaavan signaalin 1000 =1
32768,000 todellinen arvo.
15.06 AO1 Iahde min Maérittéa signaalin todellisen arvon (valittu parametrilla 175.01
AO1 ldhde), joka vastaa AO1-minimilahtéarvoa
(maaritetty parametrilla 15.04 AO1 minimi). Katso parametri
15.05 AO1 Idhde max.
-32768,000 ... AO1-liitdnnan minimilahtdarvoa vastaavan signaalin 1000 =1
32768,000 todellinen arvo.
15.07 AO2 lahde Parametrilla valitaan analogialahtéon AO2 kytkettava
taajuusmuuttajasignaali.
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Speed % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 109). 1073742082
Taajuus 01.03 Lahtétaajuus (katso sivu 109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 709). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 7109). 1073742087
Lahtéteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 7109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 7109). 1073742103
NoOh EnnRamp 03.03 Nopeusohje (katso sivu 120). 1073742595
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
NopOhj Rampi 03.05 NopOhje rampitet (katso sivu 120). 1073742597
NopOhj kayt 03.06 NopOhje kéytetty (katso sivu 120). 1073742598
MomOhije kayt 03.14 MomOhje kéytetty (katso sivu 1217). 1073742606
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 127). 1073742851
PID 1ahto 04.05 Pros PID I&ht6 (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri ?(r)\g;a osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

15.08 AO2 suodatusaika | Maarittdd suodatusaikavakion analogialdhddlle AO2. Katso
parametri 15.02 AO1 suodatusaika.

0,000 ... 30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
15.09 AO2 maksimi Parametrilla maaritetdan analogialdhdén AO2
maksimiléhtbarvo.
0,000 ... 22,700 mA | AO2-maksimildhtdarvo. 1000 =1 mA
15.10 AO2 minimi Parametrilla maaritetdan analogialdhdén AO2
minimilahtdarvo.
0,000 ... 22,700 mA | AO2-minimilahtéarvo. 1000 =1 mA
15.11  AO2 lahde max Maarittaa signaalin todellisen arvon (valittu parametrilla 15.07

AO2 Idhde), joka vastaa AO2-enimmaislahtéarvoa
(maaritetty parametrilla 15.09 AO2 maksimi).

L4102 (mA)
A

15.09

15.10
»
15.12 15.11 Signaali
(todellinen)
valittu
1402 (mA) parametrilla
A 15.07
15.09 |
15.10
I
> Signaali
15.11 15.12 (todellinen)
valittu
parametrilla
15.07
-32768,000 ... AO2-liitdnnan maksimilahtdarvoa vastaavan signaalin 1000 =1

32768,000 todellinen arvo.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
15.12 AO2 lahde min Maarittéa signaalin todellisen arvon (valittu parametrilla 15.07
AO2 ldhde), joka vastaa AO2-minimilahtéarvoa
(maaritetty parametrilla 15.70 AO2 minimi). Katso parametri
15.11 AO2 ldhde max.
-32768,000 ... AO2-liitdnnan minimilahtdarvoa vastaavan signaalin 1000 =1
32768,000 todellinen arvo.
15.13 AO3 lahde Parametrilla valitaan analogialaht6on AO3 kytkettava
taajuusmuuttajasignaali.
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 7109). 1073742081
Nopeus % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 109). 1073742082
Taajuus 01.03 Léhtétaajuus (katso sivu 109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 709). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 7109). 1073742087
Lahtéteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 7109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 7109). 1073742103
NoOh EnnRamp 03.03 Nopeusohje (katso sivu 120). 1073742595
NopOhj Rampi 03.05 NopOhje rampitet (katso sivu 120). 1073742597
NopOhj kayt 03.06 NopOhje kéytetty (katso sivu 120). 1073742598
MomOhije kayt 03.14 MomOhje kéytetty (katso sivu 127). 1073742606
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 1217). 1073742851
PID 13hto 04.05 Pros PID I&hté (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
15.14 AO3 suodatusaika | Maarittda suodatusaikavakion analogialahddlle AO3. Katso
parametri 15.02 AO1 suodatusaika.
0,000 ... 30,000 s | Suodatusaikavakio. 1000=1s
15.15 AO3 maksimi Parametrilla maaritetdan analogialdahdén AO3
maksimil&htbarvo.
0,000 ... 22,700 mA | AO3-maksimilédhtéarvo. 1000 =1 mA
15.16  AO3 minimi Parametrilla maaritetdan analogialdhdén AO3
minimilahtéarvo.
0,000 ... 22,000 mA | AO3-minimiléhtdarvo. 1000 =1 mA
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

15.17 AOS3 lahde max Maarittda signaalin todellisen arvon (valittu parametrilla 75.73
AO3 ldhde), joka vastaa AO3-maksimilahtdarvoa
(maaritetty parametrilla 15.715 AO3 maksimi).

1403 (MA)
A

15.15

15.16
»
L
15.18 15.17 Signaali
(todellinen)
valittu
L4053 (mA) parametrilla
A 15.13
15.15 |
15.16
|
» Signaali
15.17 15.18 (todellinen)
valittu
parametrilla
15.13
-32768,000 ... AO3-liitannan maksimildhtdarvoa vastaavan signaalin 1000 =1
32768,000 todellinen arvo.
15.18 AO3 lahde min Maarittda signaalin todellisen arvon (valittu parametrilla 715.73

AO3 ldhde), joka vastaa AO3-minimilédhtéarvoa
(maaritetty parametrilla 15.76 AO3 minimi). Katso parametri
15.17 AO3 Idhde max.

-32768,000 ... AO3-liitdnnan minimilahtéarvoa vastaavan signaalin 1000 =1
32768,000 todellinen arvo.
15.19 AO4 lahde Parametrilla valitaan analogialahtéon AO4 kytkettava
taajuusmuuttajasignaali.

Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Nopeus % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 7109). 1073742082
Taajuus 01.03 Lahtétaajuus (katso sivu 7109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 709). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 7109). 1073742087
Lahtéteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 109). 1073742103

NoOh EnnRamp 03.03 Nopeusohje (katso sivu 120). 1073742595
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
NopOhj Rampi 03.05 NopOhje rampitet (katso sivu 120). 1073742597
NopOhj kayt 03.06 NopOhje kéytetty (katso sivu 120). 1073742598
MomOhje kayt 03.14 MomOhje kéytetty (katso sivu 127). 1073742606
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 1217). 1073742851
PID 13hto 04.05 Pros PID I&hté (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

106).
15.20 AO4 suodatusaika | Maarittaa suodatusaikavakion analogialahdolle AO4. Katso
parametri 15.02 AO1 suodatusaika.
0,000 ... 30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
15.21  AO4 maksimi Parametrilla maaritetdan analogialdhdén AO4
maksimilahtdarvo.
0,000 ... 22,000 mA | AO4-maksimildhtdarvo. 1000 =1 mA

15.22  AO4 minimi Parametrilla maaritetdan analogialdhdén AO4

minimilahtdarvo.
0,000 ... 22,000 mA | AO4-minimiléhtéarvo. 1000 =1 mA

15.23 AO4 lahde max Maarittaa signaalin todellisen arvon (valittu parametrilla 75.79

AO4 Idhde), joka vastaa AO4-maksimilahtéarvoa
(maaritetty parametrilla 715.21 AO4 maksimi).
L404 (mA)
A
15.21
15.22
>
15.24 15.23 Signaali
(todellinen)
valittu
L1oq (mA) parametrilla
A 15.19
15.21 |
16.22 |
I I
p Signaali
15.23 15.24 (todellinen)
valittu
parametrilla
15.19
-32768,000 ... AO4-liitannan maksimildhtdarvoa vastaavan signaalin 1000 =1

32768,000

todellinen arvo.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
15.24 AO4 Iahde min Maarittda signaalin todellisen arvon (valittu parametrilla 75.79
AO4 |dhde), joka vastaa AO4-minimilahtéarvoa
(maaritetty parametrilla 15.22 AO4 minimi). Katso parametri
15.23 AO4 Idhde max.
-32768,000 ... AO4-liitannan minimilahtéarvoa vastaavan signaalin 1000 =1
32768,000 todellinen arvo.
15.25 AO ohjaussana Maarittda, kuinka etumerkilla varustettua lahdetta kasitellaan
ennen 1ahtoa.
Bitti Nimi Tiedot
0 AO1 funk 1= A01 on varustettu etumerkilla
0 = AO1 on Iahteen absoluuttinen arvo
1 AO2 funk 1= A02 on varustettu etumerkilla
0 = AO2 on lahteen absoluuttinen arvo
15.30 AO kalibrointi Aktivoi kalibrointitoiminnon, joka parantaa analogialahtéjen
tarkkuutta.
Tee seuraavat valmistelut ennen toiminnon aktivointia:
+ Kytke johdin kalibroitavan analogialahdon ja vastaavan
analogiatulon valille, esimerkiksi AO1:n ja Al1:n tai AO2:n
ja Al2:n vlille.
+ Aseta analogiatulo virtatilaan ohjausyksikon siirtoliittimella.
(Muutokset taytyy vahvistaa uudelleenkaynnistyksella.)
Kalibroinnin tulokset tallennetaan muistiyksikkéon ja niita
kaytetdaan automaattisesti, kunnes ne nollataan valitsemalla
taman parametrin kuittausasetus.
Ei toimintaa Normaali toiminta. Parametri palaa automaattisesti tahan 0
asetukseen.
AO1 kalib. Kalibroi analogiatulo AO1. 1
AO2 kalib. Kalibroi analogiatulo AO2. 2
AO1 kuittaus Nollaa analogiatulon AO1 edellisen kalibroinnin. 3
AO2 kuittaus Nollaa analogiatulon AO2 edellisen kalibroinnin. 4
16 Systeemiohjaus Parametrilukko, parametrin palautus, kayttajaparametrit jne.
16.01 Paikallislukko Parametrilla valitaan l1ahde paikallisohjauksen (PC-tykalun
Take/Release-painike tai ohjauspaneelin LOC/REM-painike)
kaytosté poistoa varten.
0 = Paikallisohjaus kaytdssa.
1 = Paikallisohjaus pois kaytdsta.
VAROITUS! Ennen parametrin aktivointia on
varmistettava, ettd ohjauspaneelia ei tarvita
taajuusmuuttajan pysayttamiseen.
Vakio Bittid osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
16.02 Parametrilukko Valitsee parametrilukon tilan. Lukko estaa parametrin
muuttamisen.
Lukittu Lukittu. Parametriarvoja ei voida muuttaa ohjauspaneelista. 0
Lukko voidaan avata syéttamalla voimassa oleva koodi
parametriin 16.03 Salasana.
Auki Lukko on auki. Parametriarvoja voidaan muuttaa.
Ei talleteta Lukko on auki. Parametriarvoja voi muuttaa, mutta muutoksia | 2

ei tallenneta virrankatkaisun yhteydessa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
16.03 Salasana Valitsee parametrilukon salasanan (katso parametri 76.02

Parametrilukko).

Kun parametri 358 on syétetty, parametria 16.02

Parametrilukko ei voi muuttaa. Asetus palaa automaattisesti

takaisin arvoon 0.

0 ... 2147483647 Parametrilukon ohituskoodi. 1=1

16.04 Paramet palautus Parametrilla palautetaan sovelluksen alkuperaiset asetukset

(parametrien oletusasetukset).

Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa

taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Tehty Palautus on suoritettu. 0

Palauta olet Kaikki parametriarvot palautetaan oletusarvoihin (moottorin 1
tietoja, ID-ajon tuloksia ja kenttavaylasovittimen,
taajuusmuuttajien valisen liitdnnan ja anturien konfiguroinnin
tietoja lukuun ottamatta).

Palauta kaik Kaikki parametriarvot palautetaan oletusarvoihin (moottorin 2
tiedot, ID-ajon tulokset ja kenttavaylasovittimen ja anturien
konfigurointitiedot mukaan lukien). PC-ty6kalun tiedonsiirto ei
toimi arvojen palauttamisen aikana. Taajuusmuuttajan
keskusyksikkd kaynnistyy uudelleen, kun arvot on palautettu.

16.07 Paramet talletus Tallentaa voimassa olevat parametriarvot pysyvaismuistiin.

Huomaa: Uusi parametriarvo tallennetaan automaattisesti,

kun muutos tehdaan PC-tyokalusta tai ohjauspaneelista,

mutta ei silloin, kun muutos tehdaan kenttavaylasovittimen

litdnnan valityksella.

Tehty Tallennus suoritettu. 0

Talleta Tallennus kaynnissa. 1

16.09 Kaytt. ParamVal Parametrilla mahdollistetaan jopa neljan mukautetun
parametriasetussarjan tallentaminen ja palauttaminen.

Ennen taajuusmuuttajan virran katkaisemista kaytossa ollut

sarja pysyy kaytdssa, kun taajuusmuuttaja kaynnistetaan

uudelleen.

Huomaa:

« Kenttavaylasovittimen ja anturien parametrit (ryhmat 50—

53 ja 90-93) eivat kuulu kayttajan parametrisarjoihin.

« Sarjan lataamisen jalkeen tehtyja parametrimuutoksia ei
tallenneta automaattisesti. Ne on sen sijaan tallennettava
talla parametrilla.

Ei pyyntoa Lataus- tai tallennustoimenpide valmis; normaali toiminta. 1

Palauta 1 Kayttajan parametrisarja 1 ladataan. 2

Palauta 2 Kayttajan parametrisarja 2 ladataan. 3

Palauta 3 Kayttajan parametrisarja 3 ladataan. 4

Palauta 4 Kayttajan parametrisarja 4 ladataan. 5

Talleta 1 Kayttajan parametrisarja 1 tallennetaan. 6

Talleta 2 Kayttajan parametrisarja 2 tallennetaan. 7

Talleta 3 Kayttajan parametrisarja 3 tallennetaan. 8

Talleta 4 Kayttéjan parametrisarja 4 tallennetaan. 9

1/0 valinta Parametrien 16.11 KédyttParamVal 1 ja 16.12 KéyttParamVal | 10

2 avulla valittu kayttajan parametrisarja ladataan.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
16.10 Kaytt. ParamTila Nayttaa kayttajan parametrisarjojen tilan (katso parametri
16.09 Kéytt. ParamVal). Vain luettava parametri.
Ei kaytossa Kayttajan parametrisarjoja ei ole tallennettu. 0
Palautetaan Kayttajan parametrisarjaa ladataan. 1
Talletetaan Kayttajan parametrisarjaa tallennetaan. 2
Virheellinen Epékelpo tai tyhja parametrisarja. 4
Sarja1 1/0 Kayttajan parametrisarja 1 on valittu parametrien 76.71 8
KéyttParamVal 1 ja 16.12 KayttParamVal 2 avulla.
Sarja2 1/0 Kayttajan parametrisarja 2 on valittu parametrien 76.71 16
KéyttParamVal 1 ja 16.12 KédyttParamVal 2 avulla.
Sarja3 1/0 Kayttajan parametrisarja 3 on valittu parametrien 76.71 32
KéyttParamVal 1 ja 16.12 KayttParamVal 2 avulla.
Sarja4 1/0 Kayttajan parametrisarja 4 on valittu parametrien 76.71 64
KéyttParamVal 1 ja 16.12 KayttParamVal 2 avulla.
Sarja1 param Kéayttajan parametrisarja 1 on ladattu parametrin 76.09 Kéytt. | 128
ParamVal avulla.
Sarja2 param Kayttajan parametrisarja 2 on ladattu parametrin 716.09 Kéytt. | 256
ParamVal avulla.
Sarja3 param Kayttajan parametrisarja 3 on ladattu parametrin 76.09 Kéytt. | 512
ParamVal avulla.
Sarja4 param Kéayttajan parametrisarja 4 on ladattu parametrin 16.09 Kéytt. | 1024
ParamVal avulla.
16.11 KayttParamVal 1 Kun parametrin 16.09 Kéytt. ParamVal arvoksi on asetettu /O
valinta, talla parametrilla valitaan kayttajan parametrisarja
yhdessa parametrin 16.12 KéyttParamVal 2 kanssa.
Kayttajan parametrisarja valitaan télla parametrilla ja
parametrilla 16.72 maaritellyn lahteen tilan perusteella
seuraavasti:
Parametrilla Parametrilla Valittu kayttajan
16.11 maaritetty | 716.12 maaritetty | parametrisarja
lahteen tila lahteen tila
EITOSI EITOSI Sarja 1
TOSI EI TOSI Sarja 2
EI TOSI TOSI Sarja 3
TOSI TOSI Sarja 4
Vakio Bittid osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Pointteri 106).
16.12 KayttParamVal 2 Katso parametri 16.11 KédyttParamVal 1.
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
16.14 MuutPar nollaus Palauttaa viimeisimpien parametrimuutosten lokin alkutilaan.
Tehty Nollausta ei ole pyydetty (normaali toiminta). 0
Nollaa Palauttaa viimeisimpien parametrimuutosten lokin alkutilaan. | 1

Asetus palaa automaattisesti arvoon Tehty.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
16.15 ParLista valinta Lataa lyhyen tai pitkdn parametriluettelon. Taajuusmuuttaja
nayttaa oletuksena pitkan (tdydellisen) parametriluettelon.
DriveStudio tallentaa vain ndytetyt parametrit. Jos esimerkiksi
lyhyt parametriluettelo on nakyvissa, pitkan
parametriluettelon parametreja ei tallenneta.
Ei pyyntoa Muutosta ei ole pyydetty. 0
Lataa lyhyt Lataa lyhyen parametriluettelon. Vain valikoidut parametrit 1
nakyvat naytdssa ja tallennetaan.
Lataa pitka Lataa pitka parametriluettelo. Kaikki parametrit tulevat 2
nayttéon ja tallennetaan.
16.16 Valittu ParLista Nayttaa, mika parametriluettelo on aktiivinen. Katso parametri
16.15 ParLista valinta.
Ei mitaan Ei aktiivista parametriluetteloa. 0
Lyhyt valikk Lyhyt parametriluettelo on aktiivinen. 1
Pitka valikk Pitk& parametriluettelo on aktiivinen. Kaikki parametrit 2
naytetaan.
16.17 Tehoyksikkd Valitsee tehon yksikdn esimerkiksi parametreille 07.22
Taajuusm. teho, 01.23 Moottorin teho ja 99.10 Moot nim teho.
kW Kilowatti. 0
hp Hevosvoima. 1
16.18 Puhalt toiminta Valitsee puhaltimen ohjaustilan. Kaytettavissa runkokokojen
A-D yhteydessa.
Normaali Ohjaustila perustuu modulaattorin paalla/pois-tilaan.
Pakota seis Puhallin on aina pois paalta.
Pakota kaynt Puhallin on aina kéynnissa.
Mukautuva Ohjaustila perustuu tehoasteen, jarrukatkojan ja liitdntakortin
mitattuun Idmpétilaan.
16.20 Uudel.kdynnistys Kaynnistaa taajuusmuuttajan ohjausyksikén uudelleen.
Ei pyyntéa Uudelleenkaynnistysta ei ole pyydetty. 0
Kéynn uudell Kaynnista taajuusmuuttajan ohjausyksikké uudelleen. 1
19 Nopeuden laskenta | Esimerkiksi nopeuden takaisinkytkennan ja nopeusikkunan
asetukset
19.01 Nopeuden skaala Parametrilla maaritetaan kiihdytyksessa kaytetty
loppunopeusarvo ja hidastuksessa kaytetty alkunopeusarvo
(parametriryhmé 22 Nop.ohjeen rampit). Parametri maarittaa
kierrosarvon, joka vastaa arvoa 20 000
kenttavaylatiedonsiirrossa ABB Drives tiedonsiirtoprofiilin
kanssa.
0 ... 30000 rpm Kiihdytyksen/hidastuksen loppu-/alkunopeus. 1=1rpm
19.02 NopMitt valinta Parametrilla valitaan ohjauksessa kaytettava nopeuden
takaisinkytkentaarvo.
Laskettu Kaytetaan laskettua nopeuden arviota. 0
Ant1 nopeus Anturilla 1 mitattu nopeuden oloarvo. Anturi valitaan 1
parametrilla 90.01 Anturin 1 valint.
Ant2 nopeus Anturilla 2 mitattu nopeuden oloarvo. Anturi valitaan 2

parametrilla 90.02 Anturin 2 valint.
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19.03 NopMitt suodatus Maarittdad nopeuden oloarvon suodatuksen aikavakion eli
ajan, jolloin nopeuden oloarvo on saavuttanut 63 %
nimellisnopeudesta (suodatettu nopeus = 01.07 Moottorin
nopeus).

Jos kaytetty nopeuden ohjearvo pysyy vakiona, mahdolliset
nopeuden mittauksessa ilmenneet ristiriidat voidaan
suodattaa nopeuden oloarvon suodatuksella. Rippelin
pienentdminen suodattimella voi aiheuttaa ongelmia
nopeusohjauksen sdaddssa. Pitkd suodatusaikavakio ja
nopea kiihdytysaika ovat ristiriidassa keskenaan. Erittain
pitké suodatusaika saa aikaan ohjauksen epavakautta.
Jos nopeuden mittauksessa on huomattavia hairi6ita,
suodatusaikavakion tulee olla suhteessa kuormituksen ja
moottorin kokonaishitauteen, tasséa tapauksessa 10...30 %
mekaanisesta aikavakiosta

tmech = (Mnom / Tnom) * Jiot * 21/ 60, jossa

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

Npom = Moottorin nimellisnopeus

Thom = moottorin nimellismomentti

Katso my6s parametri 23.07 NopEron suodatus.

0,000 ... 10000,000 | Nopeuden suodatuksen oloarvon aikavakio. 1000 =1ms
ms

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

0,00 ... 30000,00 Nollanopeusraja. 100 =1 rpm
rpm
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Nimi/arvo

Kuvaus
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19.07 Nollanop. viive

Maarittéda nollanopeuden viiveen. Viivetoiminto on
hyddyllinen sovelluksissa, joissa tasainen ja nopea
uudelleenkaynnistys on erityisen tarkeaa. Viiveen aikana
taajuusmuuttaja tietaa roottorin asennon tarkasti.
Nollanopeuden viive poissa kaytosta:

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa
hidastusajan mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo
alittaa parametrin 19.06 Nollanopeus raja arvon,
nopeussaadin kytkeytyy pois toiminnasta. Vaihtosuuntaajan
modulointi pysahtyy ja moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

Speed
Nopeussaadin pois kaytosta:

Moottori pysahtyy vapaasti
pyodrien.

19.06 Nollanopeus raja

Aika

Nollanopeuden viive kdytossa:

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa
hidastusajan mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo
alittaa parametrin 19.06 Nollanopeus raja arvon,
nollanopeuden viivetoiminto kytkeytyy toimintaan. Viiveen
aikana toiminto pitda nopeussaatimen kaynnissa:
Vaihtosuuntaaja moduloi, moottoria magnetoidaan ja
taajuusmuuttaja on valmis nopeaan
uudelleenkaynnistykseen. Nollanopeuden viivetta voidaan
kayttéda esim. Jog-toiminnon kanssa.

Nopeus

Nopeussaadin pysyy paalla.
Moottori hidastaa todelliseen
nollanopeuteen.

————————— - - - - - - 19.06 Nollanopeus raja

Viive Aika

0 ... 30000 ms

Nollanopeuden viive.

1=1ms

19.08 Nopeusraja

Parametrilla maéritetdédn nopeuden oloarvon valvontaraja.
Katso my6s parametrin 02.13 KV pééohj. sana bitti 10.

0 ... 30000 rpm

Nopeuden valvonnan oloarvo.

1=1rpm
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19.09 Ylinopeusraja Tama parametri, yhdessa parametrien 20.07 Maksiminopeus
ja 20.02 Miniminopeus kanssa, maarittdd moottorin sallitun
maksiminopeuden (ylinopeussuoja). Taajuusmuuttaja
laukeaa vikaan YLINOPEUS, jos nopeuden oloarvo (01.01
Moottorin nopeus) ylittaa tai alittaa parametrilla 20.07 tai
20.02 maaritellyn nopeusrajan arvolla, joka on yhta suuri kuin
tdman parametrin arvo.

Esimerkki: Jos maksiminopeus on 1 420 rpm ja
nopeusmarginaali on 300 rpm, taajuusmuuttaja laukeaa
vikaan nopeudessa 1 720 rpm.

Nopeus
Nopeusmarginaali
20.01
Aika
20.02
Nopeusmarginaali
0,0 ... 10000,0 rpm | Ylinopeusmarginaali. 10=1rpm
19.10 Nopeusikkuna Parametrilla maaritetdan absoluuttinen arvo moottorin

nopeusikkunan valvontaa varten (eli nopeuden oloarvon ja
rampittoman nopeusohjeen valisen eron (01.01 Moottorin
nopeus - 03.03 Nopeusohje) absoluuttinen arvo). Kun
moottorin nopeus on télla parametrilla maaritettyjen rajojen
mukainen, signaalin 02.24 KV p&éohj. sana bitin 8
(AT_SETPOINT) arvo on 1. Jos moottorin nopeus ei ole
maariteltyjen rajojen mukainen, bitin 8 arvo on 0.

0 ... 30000 rpm Moottorin nopeusikkunan valvonnan absoluuttinen arvo. 1=1rpm
19.13 NopMitt vika Valitsee toiminnon, jos nopeuden takaisinkytkentatiedot
menetetaan.

Huomaa: Jos tdman parametrin arvoksi on asetettu Varoitus
tai Ei, takaisinkytkentatiedon menetys aiheuttaa sisaisen
vikatilan. Poista vikatila ja aktivoi nopeuden takaisinkytkenta
parametrilla 90.70 Ant par péivitys.

Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan (OPTIMODUULI VIKA, 0
ANTURI 1/2, ANTURIN 1/2 KAAPELI tai
NOPEUDENMITTAUS ongelmatyypin mukaan).

Varoitus Taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa avointa silmukkaa 1
kayttavan ohjauksen avulla ja luo halytyksen (OPTIMODUULI
VIKA, ANTURI 1/2 VIKA, ANTURIN 1/2 KAAPELI tai
NOPEUDENMITTAUS ongelmatyypin mukaan).

Ei Taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa avointa silmukkaa 2
kayttavan ohjauksen avulla. Vikoja tai halytyksia ei synny.
Anturin nopeus on nolla, kunnes anturin toiminta aktivoidaan
uudelleen parametrilla 90.70 Ant par péivitys.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

19.14 LaskNop valvonta

Maarittda anturin valvonnan aktivointitason. Katso myds

parametrit 79.15 MitNop valvonta ja 19.16 MitNop suodatus.

Taajuusmuuttaja reagoi parametrin 79.13 NopMitt vika

mukaisesti, kun:

« arvioitu moottorin nopeus (01.74 Laskettu nopeus) on
suurempi kuin 79.14 JA

» suodatettu anturin nopeus* on alle 79.715.

Nopeus

99.09

@ Suodatettu anturin

nopeus*,

*Anturin 1/2 nopeuden suodatettu tulos. Parametri 79.16
MitNop suodatus maarittda suodatuskertoimen talle
nopeudelle.

**Normaalikaytdssa suodatusanturin nopeus on sama kuin
signaali 01.714 Laskettu nopeus.

Nopeuden takaisinkytkennén valvonta voidaan poistaa
kaytosta asettamalla tdma parametri maksiminopeuteen.

0 ... 30000 rpm

Anturin valvonnan aktivointitaso.

1=1rpm

19.15 MitNop valvonta

Maarittda anturin valvonnassa kaytettdvan anturin nopeuden
aktivointitason. Katso parametri 19.74 LaskNop valvonta.

0 ... 30000 rpm

Anturin nopeuden aktivointitaso.

1=1rpm

19.16 MitNop suodatus

Maarittda anturin nopeuden valvonnassa kaytettavan anturin
nopeuden aikavakion. Katso parametri 19.74 LaskNop
valvonta.

0 ... 10000 ms

Anturin nopeuden suodatuksen aikavakio.

1=1ms

20 Rajat

Taajuusmuuttajan toimintarajat
Lisatietoja on myos kohdassa Nopeusséétimen viritys sivulla
63.

20.01 Maksiminopeus

Maarittaa sallitun maksiminopeuden. Turvallisuussyista tama
parametri asetetaan ID-ajon jalkeen 1,2 kertaa moottorin
nimellisnopeutta suurempaan arvoon (parametri 99.09 Moot
nim nopeus).

-30000 ... 30000
rpm

Maksiminopeus.

1=1rpm
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

20.02 Miniminopeus Maarittda sallitun miniminopeuden. Turvallisuussyista tama
parametri asetetaan ID-ajon jélkeen 1,2 kertaa moottorin
nimellisnopeutta suurempaan arvoon (parametri 99.09 Moot
nim nopeus).

-30000 ... 0 rpm Miniminopeus. 1=1rpm

20.03 PosNop sallinta Parametrilla valitaan positiivisen nopeusohjeen
kayntilupakomennon lahde.

1 = Positiivinen nopeusohje on kaytdssa.

0 = Positiivinen nopeusohje tulkitaan nollanopeusohjeeksi
(alla olevassa kuvassa parametri 03.03 Nopeusohje on
asetettu nollaan sen jéalkeen, kun positiivisen nopeuden
kayntilupasignaali on nollattu). Toiminta eri saatétiloissa:
Nopeussaatd: Nopeusohje asettuu nollaan, ja moottori
pysahtyy aktiivisen hidastusrampin mukaisesti.
Momenttisdatd: Momenttiraja asettuu nollaan, ja ryntdyssuoja
pysayttaa moottorin.

20.03 PosNop sallinta [— |

20.04 NegNop sallinta |

|
03.03 Nopeusohje |
|
|

01.08 Anturin 1 nopeus N\

Esimerkki: Moottori pyorii eteenpéin. Moottorin
pysayttamiseksi positiivisen nopeuden kayntilupasignaali on
katkaistava laitteiston rajakytkimella (esim. digitaalitulon
kautta). Jos positiivisen nopeuden kayntilupasignaali on
edelleen katkaistuna ja negatiivisen nopeuden
kayntilupasignaali on aktiivinen, moottori voi pyoria
ainoastaan taaksepain.

Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
20.04 NegNop sallinta Parametrilla valitaan negatiivisen nopeusohjeen
kayntilupakomennon lahde. Katso parametri 20.03 PosNop
sallinta.
Vakio Bittid osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
20.05 Maksimivirta Maérittdd moottorin sallitun maksimivirran.
0,00 ... 30000,00 A | Moottorin maksimivirta. 100=1A

20.06 MomRajan valinta | Maarittda lahteen, joka valitaan parametreilla 20.07...20.10
maaritettyjen momenttirajasarjojen valilta.

0 = Voimassa ovat momenttirajat, jotka on maaritetty
parametreilla 20.07 Max momentti 1 ja 20.08 Min momentti 1.
1 = Voimassa ovat momenttirajat, jotka on maaritetty
parametreilla 20.09 Max momentti 2 ja 20.10 Min momentti 2.
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Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
20.07 Max momentti 1 Maarittaa taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan 1
(prosentteina moottorin nimellismomentista). Katso parametri
20.06 MomRajan valinta.
0,0 ... 1600,0% Maksimimomentti 1. 10=1%
20.08 Min momentti 1 Maarittda taajuusmuuttajan minimimomenttirajan 1
(prosentteina moottorin nimellismomentista). Katso parametri
20.06 MomRajan valinta.
Huomautus: Parametrille ei suositella arvoa 0%. Arvon
pienentdminen parantaa suorituskykya.
-1600,0 ... 0,0% Minimimomentti 1. 10=1%
20.09 Max momentti 2 Maarittaa taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan 2 lahteen
(prosentteina moottorin nimellismomentista). Katso parametri
20.06 MomRajan valinta.
Al1 skaalatt 02.05 Al1 skaalattu (katso sivu 117). 1073742341
Al2 skaalatt 02.07 A2 skaalattu (katso sivu 1717). 1073742343
KV ohje1 02.26 KV pééohje 1 (katso sivu 115). 1073742362
KV ohje2 02.27 KV pééohje 2 (katso sivu 115). 1073742363
D2D ohje1 02.32 D2D pééohje 1 (katso sivu 716). 1073742368
D2D ohje2 02.33 D2D pééohje 2 (katso sivu 116). 1073742369
PID 13hto 04.05 Pros PID I&hté (katso sivu 127). 1073742853
Maks mom 1 20.07 Max momentti 1 (katso sivu 178). 1073746951
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
20.10 Min momentti 2 Maarittda taajuusmuuttajan minimimomenttirajan 2 lahteen
(prosentteina moottorin nimellismomentista). Katso parametri
20.06 MomRajan valinta.
Al1 skaalatt 02.05 Al1 skaalattu (katso sivu 1717). 1073742341
Al2 skaalatt 02.07 A2 skaalattu (katso sivu 117). 1073742343
KV ohje1 02.26 KV pééohje 1 (katso sivu 115). 1073742362
KV ohje2 02.27 KV pééohje 2 (katso sivu 115). 1073742363
D2D ohje1 02.32 D2D pééohje 1 (katso sivu 716). 1073742368
D2D ohje2 02.33 D2D pééohje 2 (katso sivu 716). 1073742369
PID 13hto 04.05 Pros PID I&hté (katso sivu 127). 1073742853
Neg maks mom -20.09 Max momentti 2 (katso sivu 178). 1073746949
Min mom 1 20.08 Min momentti 1 (katso sivu 178). 1073746952
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
20.12 Max moot teho Maarittaa sallitun maksimitehon, jonka vaihtosuuntaaja
sy6ttéa moottoriin. limoitetaan prosentteina moottorin
nimellistehosta.
0,0 ... 1600,0% Suurin moottoriteho. 10=1%
20.13 Max gener teho Maéarittaa sallitun maksimitehon, jonka moottori syéttaa

vaihtosuuntaajaan. limoitetaan prosentteina moottorin
nimellistehosta.




Parametrit 179

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
0,0 ... 1600,0% Suurin tuotantoteho. 10=1%
21 Nopeusohje Parametrilla valitaan nopeusohjeen lahde, skaalausasetukset
ja moottorin potentiometrin asetukset
21.01  NopOhje1 valinta Parametrilla valitaan nopeusohjeen 1 Iahde. Katso myds
parametri 21.03 NopOhj1 toiminta.
Nolla Nollanopeusohje. 0
Al1 skaalatt 02.05 Al1 skaalattu (katso sivu 177). 1073742341
Al2 skaalatt 02.07 Al2 skaalattu (katso sivu 177). 1073742343
Taajuustulo 02.20 Taajuustulo (katso sivu 117). 1073742356
KV ohje1 02.26 KV p&aéohje 1 (katso sivu 115). 1073742362
KV ohje2 02.27 KV pé&éohje 2 (katso sivu 115). 1073742363
D2D ohje1 02.32 D2D pééohje 1 (katso sivu 716). 1073742368
D2D ohje2 02.33 D2D pééohje 2 (katso sivu 716). 1073742369
Paneeli 02.34 Paneeliohje (katso sivu 116). 1073742370
SKV ohje1 02.38 Sis.KV ohje1 (katso sivu 120). 1073742374
SKV ohje2 02.39 Sis.KV ohje2 (katso sivu 120). 1073742375
Moot pot 03.18 NopOhje MootPot (katso sivu 127). 1073742610
PID 1ahto 04.05 Pros PID I&ht6 (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
21.02 NopOhje2 valinta Parametrilla valitaan nopeusohjeen 2 lahde.
Nolla Nollanopeusohje. 0
Al1 skaalatt 02.05 Al1 skaalattu (katso sivu 177). 1073742341
Al2 skaalatt 02.07 Al2 skaalattu (katso sivu 177). 1073742343
Taajuustulo 02.20 Taajuustulo (katso sivu 177). 1073742356
KV ohje1 02.26 KV péaéohje 1 (katso sivu 115). 1073742362
KV ohje2 02.27 KV pééohje 2 (katso sivu 115). 1073742363
D2D ohje1 02.32 D2D pé&éohje 1 (katso sivu 116). 1073742368
D2D ohje2 02.33 D2D pé&éohje 2 (katso sivu 116). 1073742369
Paneeli 02.34 Paneeliohje (katso sivu 116). 1073742370
SKV ohje1 02.38 Sis.KV ohje1 (katso sivu 120). 1073742374
SKV ohje2 02.39 Sis.KV ohje2 (katso sivu 120). 1073742375
Moot pot 03.18 NopOhje MootPot (katso sivu 127). 1073742610
PID 1ahto 04.05 Pros PID I&ht6 (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
21.03 NopOhj1 toiminta Parametrilla valitaan matemaattinen toiminto, joka on
parametreilla 21.01 NopOhje1 valinta ja 21.02 NopOhje2
valinta valittujen ohjelahteiden valilla. Toimintoa kaytetédan
nopeusohjeena 1.
Ohje1 Parametrilla 27.01 NopOhje1 valinta valittua signaalia 0
kaytetaan sellaisenaan nopeusohjeena 1.
Summaa Ohjelahteiden summaa kaytetaan nopeusohjeena 1. 1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Vahenna Ohjelahteiden erotusta ([27.01 NopOhje1 valinta] - [21.02 2
NopOhje2 valinta]) kéytetdan nopeusohjeena 1.
Kerro Ohjelahteiden tuloa kaytetdan nopeusohjeena 1. 3
Minimi Ohjeléhteista pienempéaa kaytetadan nopeusohjeena 1.
Maksimi Ohjelahteista suurempaa kaytetdan nopeusohjeena 1.
21.04 NopOhje 1/2 val Parametrilla maaritetdan valinta nopeusohjeiden 1 ja 2 valilla.
(Ohjeiden lahteet maaritetdan parametreilla 27.07 NopOhje1
valinta ja 21.02 NopOhje2 valinta.)
0 = Nopeusohje 1
1 = Nopeusohje 2
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 Dl tilatiedot, bitti 5). 1074070017
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
21.05 NopOhje kerroin Parametrilla maaritetddn nopeusohjeen 1/2 skaalauskerroin
(nopeusohje 1 tai 2 kerrotaan maéritellylla arvolla).
Nopeusohje 1 tai 2 valitaan parametrilla 27.04 NopOhje 1/2
val.
-8,000 ...8,000 Nopeusohjeen skaalauskerroin. 1000 =1
21.07 NopOhje nykays1 Maarittda Jog-toiminnon 1 nopeusohjeen. Lisatietoja Jog-
toiminnosta on sivulla 88.
-30000 ... 30000 Jog-toiminnon 1 nopeusohje. 1=1rpm
rpm
21.08 NopOhje nykays2 Maarittdd Jog-toiminnon 2 nopeusohjeen. Lisatietoja Jog-
toiminnosta on sivulla 88.
-30000 ... 30000 Jog-toiminnon 2 nopeusohje. 1=1rpm

rpm
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

21.09 NopOhje abs min Parametrilla maaritetddan nopeusohjeen absoluuttinen
minimiraja.

Rajoitettu nopeusohje

-(21.09 Nopeusohje

Miniminopeus

0 ... 30000 rpm Nopeusohjeen absoluuttinen minimi. 1=1rpm
21.10 MootPot toiminta Parametrilla valitaan, sailytetddnkd moottorin potentiometrin
arvo taajuusmuuttajan virrankatkaisun yhteydessa.
Nollaa Taajuusmuuttajan virrankatkaisu palauttaa moottorin 0
potentiometrin arvon oletusarvoon.
Talleta Moottorin potentiometrin arvo sailytetdan taajuusmuuttajan 1
virrankatkaisun yhteydessa.
21.11  MootPot ylos Parametrilla valitaan moottorin potentiometrin
kaynnistyssignaalin lahde.
DI4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
Vakio Bittid osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
21.12 MootPot alas Parametrilla valitaan moottorin potentiometrin
sammutussignaalin lahde.
Di4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
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| Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

22 Nop.ohjeen rampit

Nopeusohjeen ramppiasetukset

22.01

Kiih/hid valinta

Valitsee Iahteen, joka vaihtelee kahden parametreilla
22.02...22.05 maaritetyn kiihdytys-/hidastusajan valilla.
0 = Kiihdytysaika 1 ja hidastusaika 1 ovat kaytossa

1 = Kiihdytysaika 2 ja hidastusaika 2 ovat kaytossa.

DI

Digitaalitulo DI1 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 0).

1073742337

DI2

Digitaalitulo DI2 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 1).

1073807873

DI3

1073873409

Dl4

Digitaalitulo DI4 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3).

1073938945

DI5

)
( )
Digitaalitulo DI3 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 2).
( )
( )

Digitaalitulo DI5 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 4).

1074004481

DI6

Digitaalitulo DI6 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 5).

1074070017

Vakio

Pointteri

Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

22.02

Kiihdytysaika 1

Parametrilla maaritetaan kiihdytysaika 1 aikana, joka
tarvitaan nopeuden muutokseen nollasta parametrilla 79.01
Nopeuden skaala maaritettyyn nopeuden arvoon.

Jos nopeusohje kasvaa nopeammin kuin asetettu
kiihdytysaika, moottorin nopeus noudattaa kiihdytysaikaa.
Jos nopeusohje kasvaa hitaammin kuin asetettu
kiihdytysaika, moottorin nopeus noudattaa ohjesignaalia.
Jos kiihdytysaika maaritetdan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja
kiihdyttda automaattisesti pidempaan siten, etta
taajuusmuuttajan momenttirajoja ei yliteta.

0,000 ... 1800,000
s

Kiihdytysaika 1.

1000=1s

22.03

Hidastusaika 1

Parametrilla maaritetdan hidastusaika 1 aikana, joka tarvitaan
nopeuden muutokseen parametrilla 79.07 Nopeuden skaala
maaritetysta nopeuden arvosta nollaan.

Jos nopeusohje pienenee hitaammin kuin asetettu
hidastusaika, moottorin nopeus noudattaa ohjesignaalia.
Jos nopeusohje muuttuu nopeammin kuin asetettu
hidastusaika, moottorin nopeus noudattaa hidastusaikaa.
Jos hidastusaika maaritetaan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja
hidastaa automaattisesti pidempaan siten, etta
taajuusmuuttajan momenttirajoja ei ylitetd. Jos on epailysta,
ettd hidastusaika on liian lyhyt, tulee varmistaa, ettéd DC-
ylijannitteen valvonta on kaytdssa (parametri 47.01
Ylijénnitesaéto).

Huomaa: Jos lyhytta hidastusaikaa tarvitaan suuren
hitausmassan sovelluksessa, on suositeltavaa varustaa
taajuusmuuttaja sahkoisella jarruoptiolla, esimerkiksi
jarrukatkojalla (sisdinen) ja jarruvastuksella.

0,000 ... 1800,000
S

Hidastusaika 1.

1000=1s

22.04

Kiihdytysaika 2

Parametrilla maaritetaan kiihdytysaikaa 2. Katso parametri
22.02 Kiihdytysaika 1.

0,000 ... 1800,000
s

Kiihdytysaika 2.

1000=1s

22.05

Hidastusaika 2

Parametrilla maaritetdan hidastusaikaa 2. Katso parametri
22.03 Hidastusaika 1.




Parametrit 183

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
0,000 ... 1800,000 | Hidastusaika 2. 1000=1s
s

22.06 KiihdRamp muoto1 | Parametrilla maaritetdan kiihdytysrampin muoto kiihdytyksen
alussa.

0,000 s: Lineaarimuoto. Sopii taajuusmuuttajille, jotka
edellyttavat tasaista ja pitkéa kiihdytysta ja hidastusta.
0,001...1000,000 s: S-muotoinen kayra. Sopii ihanteellisesti
nostosovelluksiin. S-muotoisen kayran molemmissa paissa
on symmetrinen kaari ja niiden valissa suora osa.
Kiihdytys:

Lineaarimuoto:

Par. 22.07=0s
Nopeus

Lineaarimuoto:
Par. 22.06=0s

S-muotoinen kayra:
Par. 22.07>0s

S-muotoinen kayra:

/ Par. 22.06>0s

Aika
Hidastus:

N
opeus S-muotoinen kayra:

/ Par. 22.08>0s

Lineaarimuoto:

Par. 22.08=0s S-muotoinen kayra:

Par. 22.09>0s

/

Lineaarimuoto:

Par. 22.09=0s \

Aika

0,000 ... 1800,000 | Rampin muoto kiihdytyksen alussa. 1000=1s
s

22.07 KiihdRamp muoto2 | Parametrilla maaritetdan kiihdytysrampin muoto kiihdytyksen
lopussa. Katso parametri 22.06 KiihdRamp muoto1.

0,000 ... 1800,000 | Rampin muoto kiihdytyksen lopussa. 1000=1s
s

22.08 HidRamp muoto1 Parametrilla maaritetdan hidastusrampin muoto hidastuksen
alussa. Katso parametri 22.06 KiihdRamp muoto1.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
0,000 ... 1800,000 | Rampin muoto hidastuksen alussa. 1000=1s
s
22.09 HidRamp muoto2 Parametrilla maaritetdan hidastusrampin muoto hidastuksen
lopussa. Katso parametri 22.06 KiihdRamp muoto1.
0,000 ... 1800,000 | Rampin muoto hidastuksen lopussa. 1000=1s
s
22.10 Nykaysajo kiihd Parametrilla maaritetdan Jog-toiminnon kiihdytysaika aikana,
joka tarvitaan nopeuden muutokseen nollasta parametrilla
19.01 Nopeuden skaala maaritettyyn nopeuden arvoon.
0,000 ... 1800,000 | Jog-toiminnon kiihdytysaika. 1000=1s
s
22.11  Nykaysajo hid Parametrilla maaritetdan Jog-toiminnon hidastusaika aikana,
joka tarvitaan nopeuden muutokseen parametrilla 79.01
Nopeuden skaala maaritetysta arvosta nollaan.
0,000 ... 1800,000 | Jog-toiminnon hidastusaika. 1000=1s
s
22.12 Hataseisaika Parametrilla maaritetdan aika, joka kuluu taajuusmuuttajan
pysahtymiseen, kun hatapysaytys OFF3 aktivoidaan (eli aika,
joka kuluu nopeuden muutokseen parametrilla 79.07
Nopeuden skaala maéaritellystd nopeusarvosta nollaan).
Hatapysaytyksen aktivoinnin lahde valitaan parametrilla
10.13 Hétaseis off3. Hatapysaytys voidaan aktivoida myds
kenttavaylan valityksella (02.22 KV pdéohj. sana tai 02.36
Sis.KV ohj.sana).
Huomautus: Hatapysaytys OFF1 kayttaa aktiivista
ramppiaikaa.
0,000 ... 1800,000 | Hatapysaytyksen OFF3 hidastusaika. 1000=1s

S
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

23 Nopeussaadin

Nopeussaatimen asetukset.
Jos haluat kayttaa automaattista viritystoimintoa, katso
parametri 23.20 Pl autom.viritys.

23.01 Vahvistus

%

Saatimen lahto
=Ky xe

Parametrilla maaritetdan nopeussaatimen suhteellinen
vahvistus (Kp). Liian suuri vahvistus voi aiheuttaa nopeuden
heilahtelua. Alla olevassa kuvassa esitetddn nopeussaatimen
1aht6 eroaskeleen jalkeen, kun eroarvo on vakio.

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

Eroarvo

Saatimen lahtd

Jos vahvistuksen arvoksi asetetaan 1, eroarvon (ohje —
oloarvo) 10 prosentin muutos aiheuttaa 10 prosentin
muutoksen nopeussaatimen Iahtdsignaalin arvoon.
Huomautus: Nopeussaatimen automaattinen viritystoiminto
maarittda tdman parametrin automaattisesti. Katso parametri
23.20 Pl autom.viritys.

e = Eroarvo

" Aika

0,00 ... 200,00

Nopeussaatimen suhteellinen vahvistus.

100 =1
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

23.02

Integrointiaika

%

xe

xe

Parametrilla maaritetddn nopeussaéatimen integrointiaika.
Integrointiaika maarittelee nopeuden, jolla sdatimen
lahtésignaalin arvo muuttuu eroarvon ollessa vakio ja
nopeussaatimen suhteellisen vahvistuksen arvon ollessa 1.
Mité lyhyempi integrointiaika, sitd nopeammin pysyva eroarvo
korjataan. Liian lyhyt integrointiaika tekee saaddsta
epavakaan.

Jos parametriarvoksi asetetaan nolla, saatimen I-osa ei ole
kaytossa.

Anti-windup-toiminto pysayttaa integraattorin, jos saatimen
lahtésignaali on rajoitettu. Katso 06.05 Rajatilasana 1.
Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen lahtd
eroaskeleen jalkeen, kun eroarvo on vakio.

Saatimen lahto
Vahvistus = KP =1
T, = Integrointiaika > 0

Tp= Derivointiaika = 0

e = Eroarvo

- "Aika

Huomautus: Nopeussaatimen automaattinen viritystoiminto
maarittaa tdman parametrin automaattisesti. Katso parametri
23.20 PI autom.viritys.

0,00 ... 600,00 s

Nopeussaéatimen integrointiaika.

100=1s
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

23.03 Derivointiaika

Parametrilla maaritetdan nopeussaatimen derivointiaika.
Derivointi vahvistaa saatimen lahtdarvoa, jos eroarvo
muuttuu. Mita pitempi derivointiaika, sitd enemman
nopeussaatimen 1aht6é vahvistuu muutoksen aikana. Jos
derivointiajaksi asetetaan nolla, nopeussaadin toimii PI-
saatimena, muussa tapauksessa PID-saatimena. Derivointi
tekee séaadosta hairidille herkemman.

Nopeusvirheen derivaatta on suodatettava
alipaastosuotimella hairididen poistamiseksi.
Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen lahtd
eroaskeleen jalkeen, kun eroarvo on vakio.

%

Ky x Tpy x oo
Ts K

Séaéatimen 1aht6

v, Eroarvo

T Aika

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

TS:

Nayteaika = 250 ps

Ae = Eroarvon muutos kahden naytteen valilla

Huomaa: Parametrin arvon muuttaminen on suositeltavaa
ainoastaan, jos kaytetdan pulssianturia.

e = Eroarvo

0,000 ... 10,000 s

Nopeussaatimen derivointiaika.

1000=1s

23.04 DerivAjan suodat

Parametrilla maaritetdan derivoinnin suodatusaikavakio.
Katso parametri 23.03 Derivointiaika.

0,0 ... 1000,0 ms

Derivoinnin suodatusaikavakio.

10=1ms
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

23.05 Kiihtyv. kompens

Maarittaa kiihdytyksen/(hidastuksen) kompensoinnin
derivointiajan. Kiihdytykseen vaikuttavan hitausmomentin
kompensoimiseksi nopeussaatimen lahtdsignaalin arvoon
lisétaan ohjearvon derivaatta. Derivaatan kaytdn periaatteet
on kuvattu parametrissa 23.03 Derivointiaika.

Huomautus: Yleensa tdman parametrin arvo kannattaa
valita valilta, joka on 50-100 prosenttia moottorin ja
kaytettavan laitteen mekaanisten aikavakioiden summasta.
Alla olevassa kuvassa nakyvat nopeusvasteet, kun
kiihdytetaan suurta hitausmassaa.

Ei kiihtyvyyden kompensointia:

o
A)ﬂ

— = Nopeusohje

Nopeuden oloarvo

Aika
Kiihtyvyyden kompensointi:

% )

— Nopeusohje

Nopeuden oloarvo

Aika

0,00 ... 600,00 s

Kiihtyvyyden kompensoinnin derivointiaika.

100=1s

23.06 Kiihtkomp suodat

Parametrilla maaritetaan kiihdytyksen(/hidastuksen)
kompensoinnin derivointiaika. Katso parametrit 23.03
Derivointiaika ja 23.05 Kiihtyv. kompens.

Huomautus: Nopeussaatimen automaattinen viritystoiminto
maarittda tman parametrin automaattisesti (kun suoritetaan
Kéyttaja-tilassa). Katso parametri 23.20 Pl autom.viritys.

0,0 ... 1000,0 ms

Derivoinnin suodatusaikavakio kiihtyvyyden kompensointia

varten.

10=1ms
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
23.07 NopEron suodatus | Parametrilla maaritetdan nopeusvirheen alipaastdsuotimen
aikavakio.
Jos kaytetty nopeusohje muuttuu nopeasti, mahdolliset
nopeusmittauksen hairiét voidaan suodattaa nopeusvirheen
suotimella. Rippelin pienentdaminen suodattimella voi
aiheuttaa ongelmia nopeusohjauksen saadodssa. Pitka
suodatusaikavakio ja nopea kiihdytysaika ovat ristiriidassa
keskenaan. Erittain pitkd suodatusaika saa aikaan ohjauksen
epavakautta.
0,0 ... 1000,0 ms Nopeusvirheen suodatusaikavakio. 0 = suodatus ei kdytdssa. | 10 =1 ms
23.08 Nopeuden lisdys Parametrilla maaritetdan rampin jalkeen lisattava
nopeusohje.
Huomautus: Lisattdvaa nopeusohjetta ei kayteta
turvallisuussyista, kun pysaytystoiminto on aktiivinen.
Nolla Lisattava nollanopeus. 0
Al1 skaalatt 02.05 Al1 skaalattu (katso sivu 177). 1073742341
Al2 skaalatt 02.07 Al2 skaalattu (katso sivu 177). 1073742343
KV ohje1 02.26 KV pé&éohje 1 (katso sivu 115). 1073742362
KV ohje2 02.27 KV pé&éohje 2 (katso sivu 115). 1073742363
D2D ohje1 02.32 D2D pééohje 1 (katso sivu 716). 1073742368
D2D ohje2 02.33 D2D pééohje 2 (katso sivu 716). 1073742369
PID lahto 04.05 Pros PID I&ht6 (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
23.09 NopSaat max mom | Parametrilla maaritetdan nopeussaatimen
maksimilahtémomentti.
-1600,0 ... 1600,0% | Nopeusohjaimen maksimilahtomomentti. 10=1%
23.10 NopSaat min mom | Parametrilla méaaritetdan nopeussaatimen
minimilahtdmomentti.
-1600,0 ... 1600,0% | Nopeusohjaimen minimildhtémomentti. 10=1%
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus
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23.11

NopEro IkkuSaato

Parametrilla otetaan kayttoon tai poistetaan kaytosta
nopeuseroikkunan valvonta.

Nopeuseroikkunan valvonta on momenttiohjatun
taajuusmuuttajan valvontatoiminto. Summaus-toimintatilaa
kaytetdan yhdessa nopeusikkunatoiminnon kanssa. Katso
parametrit 12.03 ja 12.05. Se valvoo nopeuseron arvoa
(nopeusohje - nopeuden oloarvo). Normaalilla kayttéalueella
ikkunan ohjaus pitda nopeussaatimen tulon nollana.
Nopeussaadin otetaan kayttéon vain, kun

o nopeusero Ylittaa ikkunan ylarajan (parametri 23.72 NopEro
ikkuna yl) tai

o negatiivisen nopeuseron itseisarvo ylittda ikkunan alarajan
(23.13 NopEro ikkuna al).

Jos nopeusero siirtyy ikkunan ulkopuolelle, eroarvon rajan
ylittdva osa kytketdan nopeussaatimeen. Nopeussaadin
muodostaa tulon ja nopeussaatimen vahvistuksen
perusteella ohjearvon (parametri 23.071 Vahvistus), jonka
momentinvalitsin liséd momenttiohjeeseen. Tulosta kaytetaan
taajuusmuuttajan sisdisend momenttiohjeena.

Esimerkki: Kuormituksen puuttuessa taajuusmuuttajan
sisaistd momenttiohjetta pienennetéan, jotta moottorin
nopeuden liiallinen nousu voidaan valttaa. Jos ikkunan
valvonta ei ole aktiivinen, moottorin nopeus nousee
taajuusmuuttajan nopeusrajaan saakka.

Ei kaytdssa

Nopeuseroikkunan valvonta ei ole kaytossa.

Absoluuttine

Nopeuseroikkunan valvonta on kaytéssa. Parametreilla 23.72
NopEro ikkuna yl ja 23.13 NopEro ikkuna al maaritetaan
rajojen itseisarvot. Taajuusmuuttajan pyorimissuunta maaraa,
kumpi rajoista kdannetaan. Negatiiviseen suuntaan pyorivan
yksikdn tapauksessa ylarajana on 23.13 NopEro ikkuna alja
alarajan arvona on kaannetty 23.12 NopEro ikkuna yl.

Suhteellinen

Nopeuseroikkunan valvonta on kaytéssa. Parametreilla 23.12
NopEro ikkuna yl ja 23.13 NopEro ikkuna al maaritetyt rajat
ovat suhteessa nopeusohjeeseen. Ylaraja on aina 23.12
NopEro ikkuna yl ja alaraja on kdannetty 23.13 NopEro
ikkuna al.

23.12 NopEro ikkuna yl

Parametrilla maaritetdan nopeusvirheikkunan ylaraja.
Parametrin 23.11 NopEro IkkuS&&té mukaan arvo voi olla
absoluuttinen tai suhteessa nopeusohjeeseen.

0 ... 3000 rpm

Nopeusvirheikkunan ylaraja.

1=1rpm

23.13 NopEro ikkuna al

Parametrilla maaritetdén nopeusvirheikkunan alaraja.
Parametrin 23.11 NopEro IkkuS&éaté mukaan arvo voi olla
absoluuttinen tai suhteessa nopeusohjeeseen.

0 ... 3000 rpm

Nopeusvirheikkunan alaraja.

1=1rpm
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23.14 Kuorman jousto Parametrilla maaritetdan kuormitusjousto (prosentteina
moottorin nimellisnopeudesta). Kuormitusjousto laskee
hieman taajuusmuuttajan nopeutta, kun taajuusmuuttajan
kuormitus kasvaa. Nopeuden oloarvon lasku tietyssa
toimintapisteessa riippuu kuormitusjouston asetuksesta ja
taajuusmuuttajan kuormasta (= momenttiohje /
nopeussaatimen |aht6). Jos nopeussaatimen 1ahté on 100 %,
kuormitusjousto on nimellistasolla eli sama kuin Drooping
rate -parametrin arvo. Kuormitusjouston vaikutus vahenee
lineaarisesti nollaan, kun kuormitus pienenee.
Kuormitusjouston avulla voidaan mm. saatéaa kuormituksen
jakoa usean taajuusmuuttajan isénta-/orjasovelluksissa.
Isanta-/orjasovelluksissa moottorin akselit on kytketty
toisiinsa.

Prosessille sopiva kuormitusjousto on etsittava
tapauskohtaisesti.

Nopeuden viaheneminen = Nopeussaatimen l&ht6 - Kuorman jousto - Maksiminopeus
Esimerkki: Nopeussaatimen 1ahté on 50 %, kuorman jousto on 1 %, taajuusmuuttajan
maksiminopeus on 1500 rpm.

Nopeuden vaheneminen = 0,50 - 0,01 - 1500 rpm = 7,5 rpm.

Moottorin
nopeus %
nimkllisesta
Ei kuormitusjoustoa
100% —_——— 1 )
K — . ~= =~ 23.14 Kuorman jousto
uormitusjousto ‘
‘ Nopeusséaétimen [/ Taajuusmuuttajan
| » 1dht6/% / kuormitus
100%
0,00 ... 100,00% Kuormitusjouston maara. 100 = 1%
23.15 Adap Pl saat max | Nopeuden suurin oloarvo nopeussaatimen sopeuttamista

varten.

Nopeussaatimen vahvistus- ja integrointiaika voidaan
mukauttaa nopeuden oloarvon mukaisesti. Tama suoritetaan
kertomalla vahvistus (23.071 Vahvistus) ja integrointiaika
(23.02 Integrointiaika) kertoimilla tietyisséa nopeuksissa.
Kertoimet méaritetdan erikseen vahvistukselle ja
integrointiajalle.

Kun nopeuden oloarvo on yhté suuri tai pienempi kuin 23.16
Adap Pl s&at min, 23.01 Vahvistus ja 23.02 Integrointiaika
kerrotaan parametreilla 23.17 VahvKerr MinNop ja 23.18
IntegKerr MinNop samassa jarjestyksessa.

Kun todellinen nopeus on yhté suuri tai suurempi kuin 23.75
Adap Pl sdat max, mukautusta ei suoriteta. Toisin sanoen
parametreja 23.01 Vahvistus ja 23.02 Integrointiaika
kaytetaan sellaisenaan.

Valilla 23.16 Adap Pl s&at min ja 23.15 Adap Pl s&dét max
kertoimet lasketaan lineaarisesti taitepisteen perusteella.
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Kerroin arvolle K, tai T;

1,000

23.17 VahvKerr MinNop

tai 23.18 IntegKerr
MinNop
» Nopeuden
oloarvo (rpm)
0 23.16 Adap Pl 23.15 Adap PI
saat min sdat max
Kp = Suhteellinen vahvistus
T, = Integrointiaika
0 ... 30000 rpm Nopeuden suurin oloarvo nopeussaatimen sopeuttamista 1=1rpm
varten.

23.16 Adap PI saat min Nopeuden minimioloarvo nopeussaatimen sopeuttamista
varten. Katso parametri 23.15 Adap Pl sdat max.

0 ... 30000 rpm Nopeuden minimioloarvo nopeussaatimen sopeuttamista 1=1rpm
varten.

23.17 VahvKerr MinNop Parametrilla maaritetdan suhteellisen vahvistuksen kerroin
nopeuden minimioloarvolla. Katso parametri 23.715 Adap P/
s&ét max.

0,000 ... 10,000 Parametrilla maaritetaan suhteellisen vahvistuksen kerroin 1000 =1
nopeuden minimioloarvolla.

23.18 IntegKerr MinNop Parametrilla maéritetdan integrointiajan vahvistuksen kerroin
nopeuden minimioloarvolla. Katso parametri 23.715 Adap P/
s&ét max.

0,000 ... 10,000 Parametrilla maaritetdan integrointiajan vahvistuksen kerroin | 1000 = 1
nopeuden minimioloarvolla.
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23.20 Pl autom.viritys Kaynnistda nopeussaatimen automaattisen viritystoiminnon.
Automaattinen viritystoiminto maarittdad automaattisesti
parametrit 23.01 Vahvistus, 23.02 Integrointiaika ja 01.31
Mek. aikavakio. Jos automaattinen viritystila K&yttdja on
valittu, my6s 23.07 NopEron suodatus maéritetdan
automaattisesti.

Automaattisen viritystoiminnon tila nakyy parametrissa 06.03

NopSéétimen tila.

VAROITUS! Moottori saavuttaa momentti- ja
virtarajat automaattisen viritystoiminnon aikana.
VARMISTA ENNEN AUTOMAATTISEN .
VIRITYSTOIMINNON KAYNNISTYSTA, ETTA

MOOTTORIA VOIDAAN KAYTTAA TURVALLISESTI!

Huomaa:

+ Seuraavien parametrien tulee olla maaritetty ennen
automaattisen viritystoiminnon kayttamista:

» kaikki kayttédnoton aikana maaritettavat parametrit,
kuvattu ACS850-taajuusmuuttajan (vakio-
ohjausohjelma) pika-aloitusoppassa

* 19.01 Nopeuden skaala

* 19.03 NopMitt suodatus

* 19.06 Nollanopeus raja

* nopeusohjeen ramppiasetukset ryhmassa 22
Nop.ohjeen rampit

* 23.07 NopEron suodatus.

» Taajuusmuuttajan taytyy olla paikallisohjaustilassa ja
pysaytettyna ennen automaattisen viritystoiminnon
valitsemista.

» Kun automaattinen viritystoiminto on pyydetty talla
parametrilla, taajuusmuuttaja téaytyy kaynnistaa 20
sekunnin kuluessa.

* Odota, kunnes automaattinen viritystoiminto on suoritettu
loppuun (tdmén parametrin arvo on palannut arvoksi
Tehty). Toiminto voidaan keskeyttaa pysayttamalla
taajuusmuuttaja.

» Tarkista automaattisen viritystoiminnon asettamat
parametrien arvot.

Lisatietoja on myds kohdassa Nopeusséétimen viritys sivulla

63.

Tehty Viritystoimintoa ei ole pyydetty (normaali toiminta). 0
Parametri palaa tdhan arvoon, kun automaattinen
viritystoiminto on suoritettu loppuun.

Pehmea Parametrilla pyydetdan nopeussaatimen automaattista 1
viritysta kevyen kayton esiasetuksilla.

Keskimaar Parametrilla pyydetdan nopeussaatimen automaattista 2
viritysta keskitasoisen kayton esiasetuksilla.

Nopea Parametrilla pyydetdan nopeusséaatimen automaattista 3
viritysta vaativan kaytén esiasetuksilla.

Kayttaja Pyynto kayttaa nopeussaatimen automaattisessa virityksessa | 4
parametreilla 23.21 Viritys taajuus ja 23.22 ViritykVaimennus
maaritettyja asetuksia.
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23.21 Viritys taajuus Nopeusohjaimen kaistanleveys automaattisessa
viritystoiminnossa Kéyttégja-tila (katso parametri 23.20 P/
autom.viritys).
Suuri kaistanleveys rajoittaa nopeusohjaimen asetusten
kayttoa.
00,00 ... 2000,00 Kaistanleveys automaattisen viritystoiminnon K&yttéja- 100=1Hz
Hz tilassa.
23.22 ViritykVaimennus Nopeusohjaimen vaimennus automaattisessa
viritystoiminnossa, K&yttéja-tila (katso parametri 23.20 P/
autom.viritys).
Suuri vaimennus tekee kaytosta turvallisempaa ja
tasaisempaa.
0,0 ... 200,0 Nopeusohjaimen vaimennus automaattisen viritystoiminnon | 10 =1
Kéyttaja-tilassa.
24 Momenttiohje Momenttiohjeen valinta-, rajoitus- ja muokkausasetukset
24.01  MomOhj 1 valinta Parametrilla valitaan momenttiohjeen 1 lahde.
Nolla Momenttiohjetta ei ole valittu. 0
Al1 skaalatt 02.05 Al1 skaalattu (katso sivu 117). 1073742341
Al2 skaalatt 02.07 AI2 skaalattu (katso sivu 117). 1073742343
KV ohje1 02.26 KV paéohje 1 (katso sivu 115). 1073742362
KV ohje2 02.27 KV pééohje 2 (katso sivu 115). 1073742363
D2D ohje1 02.32 D2D pééohje 1 (katso sivu 716). 1073742368
D2D ohje2 02.33 D2D pééohje 2 (katso sivu 116). 1073742369
Paneeli 02.34 Paneeliohje (katso sivu 116). 1073742370
SKV ohje1 02.38 Sis.KV ohje1 (katso sivu 7120). 1073742374
SKV ohje2 02.39 Sis.KV ohje2 (katso sivu 120). 1073742375
PID 18hto 04.05 Pros PID I&hté (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
24.02 MomOhj lisays Parametrilla valitaan momenttiohjeen lisdyksen lahde. Koska
tdma ohje lisdtdan momenttiohjeen valinnan jalkeen,
parametria voidaan kayttda nopeussaato- ja
momenttis4atotiloissa.
Huomautus: Turvallisuussyisté tédtd momenttiohjeen lisaysta
ei kaytetd, kun pysaytystoiminto on aktiivinen.
Nolla Momenttiohjeen lisdysta ei ole valittu. 0
Al1 skaalatt 02.05 Al1 skaalattu (katso sivu 117). 1073742341
Al2 skaalatt 02.07 A2 skaalattu (katso sivu 117). 1073742343
KV ohje1 02.26 KV pééohje 1 (katso sivu 115). 1073742362
KV ohje2 02.27 KV pééohje 2 (katso sivu 115). 1073742363
D2D ohje1 02.32 D2D pééohje 1 (katso sivu 716). 1073742368
D2D ohje2 02.33 D2D pééohje 2 (katso sivu 716). 1073742369
Paneeli 02.34 Paneeliohje (katso sivu 116). 1073742370
SKV ohje1 02.38 Sis.KV ohje1 (katso sivu 7120). 1073742374
SKV ohje2 02.39 Sis.KV ohje2 (katso sivu 120). 1073742375
PID 13hto 04.05 Pros PID I&hté (katso sivu 127). 1073742853
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Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
24.03 Max momenttiohje | Parametrilla maaritetdan momenttiohjeen maksimiarvo.
0,0 ... 1000,0% Momenttiohjeen maksimiarvo. 10=1%
24.04 Min momenttiohje Parametrilla maaritetddn momenttiohjeen minimiarvo.
-1000,0 ... 0,0% Momenttiohjeen minimiarvo. 10=1%
24.05 Kuorman jako Parametrilla momenttiohje skaalataan vaaditulle tasolle
(momenttiohje kerrotaan valitulla arvolla).
-8,000 ... 8,000 Momenttiohjeen skaalaus. 1000 =1
24.06 MomOhje rampyl Maarittdd momenttiohjeen kiihdytysajan eli minimiajan, joka
kuluu ohjearvon suurenemiseen nollasta nimellismomenttiin.
0,000 ... 60,000 s Momenttiohjeen kiihdytysaika. 1000=1s
24.07 MomOhje ramp al Maarittdd momenttiohjeen hidastusajan eli minimiajan, joka
kuluu ohjearvon pienenemiseen nimellismomentista nollaan.
0,000 ... 60,000 s Momenttiohjeen hidastusaika. 1000=1s
25 Kriitt. nopeudet Parametrilla maaritetaan kriittiset nopeudet tai nopeuksien
sarjat, joita valtetdan esimerkiksi mekaanisen resonanssin
aiheuttamien ongelmien vuoksi.
25.01 KriitNop valinta Kriittiset nopeudet otetaan kayttdon tai poistetaan kaytosta
talla parametrilla.
Esimerkki: Puhaltimessa on varinaa alueilla 540-690 rpm ja
1 380-1 560 rpm. Taajuusmuuttaja ohittaa térinda aiheuttavat
nopeusalueet, kun
« kriittisen nopeuden ohitustoiminto otetaan kayttéon
« kriittiset nopeusalueet asetetaan kuvan osoittamalla
tavalla.
Moottorin
nopeus (rpm)
1560 |- -
1380 |- -
690 | - ] ]
540 | Lo
1 2 3 4 Taajuusmuuttajan
nopeus (rpm)
1 Par. 25.02 = 540 rpm
2 Par. 25.03 = 690 rpm
3 | Par. 25.04 =1 380 rpm
4 | Par. 25.05=1 590 rpm
Ei kaytossa Kriittiset nopeudet ovat poissa kaytosta. 0
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Kéaytossa Kriittiset nopeudet ovat kaytdssa. 1
25.02 KriitNop 1 min Maarittaa kriittisen nopeusalueen 1 alarajan.
Huomautus: Tadmén arvon tulee olla yhté suuri tai pienempi
kuin arvon 25.03 KriitNop 1 max.
-30000 ... 30000 Kriittisen nopeuden 1 alaraja. 1=1rpm
rpm
25.03 KiriitNop 1 max Maarittaa kriittisen nopeusalueen 1 ylarajan.
Huomautus: Taman arvon tulee olla yhta suuri tai suurempi
kuin arvon 25.02 KriitNop 1 min.
-30000 ... 30000 Kriittisen nopeuden 1 yléraja. 1=1rpm
rpm
25.04 KriitNop 2 min Maarittaa kriittisen nopeusalueen 2 alarajan.
Huomautus: Taman arvon tulee olla yhté suuri tai pienempi
kuin arvon 25.05 KriitNop 2 max.
-30000 ... 30000 Kriittisen nopeuden 2 alaraja. 1=1rpm
rpm
25.05 KriitNop 2 max Maarittaa kriittisen nopeusalueen 2 ylarajan.
Huomautus: Taman arvon tulee olla yhta suuri tai suurempi
kuin arvon 25.04 KriitNop 2 min.
-30000 ... 30000 Kriittisen nopeuden 2 ylaraja. 1=1rpm
rpm
25.06 KriitNop 3 min Maarittaa kriittisen nopeusalueen 3 alarajan.
Huomautus: Tadman arvon tulee olla yhta suuri tai pienempi
kuin arvon 25.07 KriitNop 3 max.
-30000 ... 30000 Kriittisen nopeuden 3 alaraja. 1=1rpm
rpm
25.07 KriitNop 3 max Maarittaa kriittisen nopeusalueen 3 ylarajan.
Huomautus: Tadman arvon tulee olla yhta suuri tai suurempi
kuin arvon 25.06 KriitNop 3 min.
-30000 ... 30000 Kriittisen nopeuden 3 yléraja. 1=1rpm

rpm
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26 Vakionopeudet Vakionopeuden valinta ja arvot
Aktiivinen vakionopeus korvaa taajuusmuuttajan
nopeusohjeen. Lisatietoja on kohdassa Vakionopeudet sivulla
63.
26.01 VakionopToiminto Maarittaa, kuinka vakionopeudet on valittu ja otetaanko
pydrimissuuntasignaali huomioon kaytettdessa
vakionopeutta.
Bitti Nimi Tiedot
0 Vakionopeus |1 = Paketti: Valittavissa on seitseman vakionopeutta kolmen
mood parametreilla 26.02, 26.03 ja 26.04 maaritetyn lahteen avulla.
0 = Erillinen: Vakionopeudet 1, 2 ja 3 aktivoidaan erikseen parametreilla
26.02, 26.03 ja 26.04 maaritettyjen lahteiden avulla.
Ristiritatapauksessa kaytetaan pienempaa vakionopeutta.
1 Suunta akt 1 = Kaynn suunta: Maarittda vakionopeuden pyoérimissuunnan,

vakionopeuden asetuksen (parametrit 26.06...26.12) etumerkki
kerrotaan suuntasignaalilla (eteen: +1, taakse: -1). Jos suuntasignaali
on taakse ja aktiivinen nopeusvakio on negatiivinen, taajuusmuuttaja
pyorii eteenpain.

0 = Par mukaan: Vakionopeuden pyérimissuunta maaritetdan
vakionopeuden asetuksen (parametrit 26.06...26.12) etumerkilla.

26.02 Vakionop val 1

Kun parametrin 26.01 Vakionop Toiminto bitti 0 on 0
(Separate), jarjestelma valitsee lahteen, joka aktivoi
vakionopeuden 1.

Kun parametrin 26.01 Vakionop Toiminto bitti 0 on 1 (Packed),
tdma parametri seka parametrit 26.03 Vakionop val 2 ja 26.04
Vakionop val 3 osoittavat kolme lahdetta, jotka aktivoivat
vakionopeudet seuraavasti:

Lahteen maarittaa |Lahteen Lahteen Nopeusvakio aktiivinen
par. 26.02 madarittaa par. madarittaa par.
26.03 26.04

0 0 0 Ei mikaan

1 0 0 Vakionopeus 1

0 1 0 Vakionopeus 2

1 1 0 Vakionopeus 3

0 0 1 Vakionopeus 4

1 0 1 Vakionopeus 5

0 1 1 Vakionopeus 6

1 1 1 Vakionopeus 7
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Di4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
Vakio Bittid osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

- - 106).

Pointteri
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26.03 Vakionop val 2 Kun parametrin 26.01 Vakionop Toiminto bitti 0 on 0
(Separate), jarjestelma valitsee lahteen, joka aktivoi
vakionopeuden 2.
Kun parametrin 26.01 Vakionop Toiminto bitti 0 on 1 (Packed),
tdma parametri seka parametrit 26.02 Vakionop val 1 ja 26.04
Vakionop val 3 osoittavat kolme lahdettd, joita kdytetaan
vakionopeuksien aktivointiin: Katso taulukosta parametri
26.02 Vakionop val 1.
DI Digitaalitulo DI1 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
26.04 Vakionop val 3 Kun parametrin 26.01 Vakionop Toiminto bitti 0 on 0
(Separate), jarjestelma valitsee lahteen, joka aktivoi
vakionopeuden 3.
Kun parametrin 26.01 Vakionop Toiminto bitti 0 on 1 (Packed),
tdma parametri seka parametrit 26.02 Vakionop val 1 ja 26.03
Vakionop val 2 osoittavat kolme lahdetta, joita kdytetdan
vakionopeuksien aktivointiin: Katso taulukosta parametri
26.02 Vakionop val 1.
DI Digitaalitulo DI1 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
26.06 Vakionopeus 1 Maarittda vakionopeuden 1.
-30000 ... 30000 Vakionopeus 1. 1=1rpm
rpm
26.07 Vakionopeus 2 Maarittaa vakionopeuden 2.
-30000 ... 30000 Vakionopeus 2. 1=1rpm
rpm
26.08 Vakionopeus 3 Maarittaa vakionopeuden 3.
-30000 ... 30000 Vakionopeus 3. 1=1rpm
rpm
26.09 Vakionopeus 4 Maarittda vakionopeuden 4.
-30000 ... 30000 Vakionopeus 4. 1=1rpm
rpm
26.10 Vakionopeus 5 Méaarittaa vakionopeuden 5.
-30000 ... 30000 Vakionopeus 5. 1=1rpm

rm
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26.11  Vakionopeus 6 Maarittda vakionopeuden 6.
-30000 ... 30000 Vakionopeus 6. 1=1rpm
rpm
26.12 Vakionopeus 7 Maarittaa vakionopeuden 7.
-30000 ... 30000 Vakionopeus 7. 1=1rpm
rpm
27 Prosessi PID Prosessin PID-s&adon konfigurointi
Lisatietoja on my6s kohdassa PID-s&été sivulla 73.
27.01 PID ohjearvo Val Valitsee PID-saatimen ohjearvon (ohjeen) lahteen.
Nolla Ohje on nolla. 0
Al1 skaalatt 02.05 Al1 skaalattu (katso sivu 177). 1073742341
Al2 skaalatt 02.07 Al2 skaalattu (katso sivu 177). 1073742343
KV ohje1 02.26 KV péaéohje 1 (katso sivu 115). 1073742362
KV ohje2 02.27 KV pééohje 2 (katso sivu 115). 1073742363
D2D ohje1 02.32 D2D pé&éohje 1 (katso sivu 116). 1073742368
D2D ohje2 02.33 D2D pé&éohje 2 (katso sivu 116). 1073742369
SKV ohje1 02.38 Sis.KV ohje1 (katso sivu 120). 1073742374
SKV ohje2 02.39 Sis.KV ohje2 (katso sivu 120). 1073742375
Paneeli 02.34 Paneeliohje (katso sivu 116). 1073742370
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
27.02 PID oloarvon Val Parametrilla maaritetdan, kuinka prosessin takaisinkytkenta
lasketaan kahdesta parametreilla 27.03 PID olo 1 Idhde ja
27.04 PID olo 2 Idhde valitusta lahteesta.
Olo1 Prosessin takaisinkytkenta 1 kaytdssa. 0
Summaa Takaisinkytkentdjen 1 ja 2 summa. 1
Vahenna Takaisinkytkentd 2 vahennetty takaisinkytkennasta 1. 2
Kerro Takaisinkytkentd 1 kerrottu takaisinkytkennalla 2. 3
Jaa Takaisinkytkenta 1 jaettu takaisinkytkennalla 2. 4
Maksimi Kaytossa on kahdesta takaisinkytkennasta suurempi. 5
Minimi Kaytdssa on kahdesta takaisinkytkennasta pienempi. 6
Nelidj vahen Nelidjuuri (takaisinkytkenta 1 — takaisinkytkenta 2). 7
Nelidj summ Takaisinkytkennan 1 nelijuuri + takaisinkytkennan 2 8
neliéjuuri.
27.03 PID olo 1 lahde Valitsee prosessin takaisinkytkennan 1 lahteen.
Nolla Takaisinkytkenta nolla. 0
Al1 skaalatt 02.05 Al1 skaalattu (katso sivu 177). 1073742341
Al2 skaalatt 02.07 Al2 skaalattu (katso sivu 177). 1073742343
KV ohje1 02.26 KV paéohje 1 (katso sivu 115). 1073742362
KV ohje2 02.27 KV pé&éohje 2 (katso sivu 115). 1073742363
D2D ohje1 02.32 D2D pé&éohje 1 (katso sivu 716). 1073742368
D2D ohje2 02.33 D2D pééohje 2 (katso sivu 716). 1073742369
SKV ohje1 02.38 Sis.KV ohje1 (katso sivu 7120). 1073742374
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SKV ohje2 02.39 Sis.KV ohje2 (katso sivu 120). 1073742375
Proses muut1 04.06 ProsessMuuttuja (katso sivu 1217). 1073742854
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
27.04 PID olo 2 l1ahde Valitsee prosessin takaisinkytkennan 2 lahteen.
Nolla Takaisinkytkenta nolla. 0
Al1 skaalatt 02.05 Al1 skaalattu (katso sivu 117). 1073742341
Al2 skaalatt 02.07 AI2 skaalattu (katso sivu 117). 1073742343
KV ohje1 02.26 KV paédohje 1 (katso sivu 115). 1073742362
KV ohje2 02.27 KV pédédohje 2 (katso sivu 115). 1073742363
D2D ohje1 02.32 D2D pé&éohje 1 (katso sivu 116). 1073742368
D2D ohje2 02.33 D2D pé&éohje 2 (katso sivu 116). 1073742369
Proses muut1 04.06 ProsessMuuttuja1 (katso sivu 127). 1073742854
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
27.05 PID oloarvo1 max Prosessin takaisinkytkennan 1 maksimiarvo.
-32768,00 ... Prosessin takaisinkytkennan 1 maksimiarvo. 100 =1
32768,00
27.06 PID oloarvo1 min Prosessin takaisinkytkennén 1 minimiarvo.
-32768,00 ... Prosessin takaisinkytkennén 1 minimiarvo. 100 =1
32768,00
27.07 PID oloarvo2 max Prosessin takaisinkytkennan 2 maksimiarvo.
-32768,00 ... Prosessin takaisinkytkennan 2 maksimiarvo. 100 =1
32768,00
27.08 PID oloarvo2 min Prosessin takaisinkytkennén 2 minimiarvo.
-32768,00 ... Prosessin takaisinkytkennén 2 minimiarvo. 100 =1
32768,00
27.09 PID OloVahvistus Skaalauskerroin prosessin PID-saatimen lopulliselle
takaisinkytkentaarvolle.
-32,768 ... 32,767 | PID-takaisinkytkennan vahvistus. 1000 =1
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27.10 PID olo suodatus

Maarittda aikavakion suotimelle, jonka kautta prosessin
takaisinkytkenta on kytketty PID-saatimeen.

0,000 ... 30,000 s

Suodatusaikavakio.

0,
% Suodattamaton

Z signaali

100

63|~ - Suodatettu signaali

O=1x(1-e™M

| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen lahto

t = aika

T = suodatusaikavakio

1000=1s

27.12 PID vahvistus

Maérittaa PID-saatimen vahvistuksen. Katso parametri 27.713
PID IntegrointAika.

0,00 ... 100,00

PID-saatimen vahvistus.

100 =1

27.13 PID IntegrointAika

Maarittda PID-saatimen integrointiajan.

Virheen/sééatimen Iaht6

o-{

=

| = sadatimen tulo (virhe)
O = saatimen lahto

G = vahvistus

Ti = integrointiaika

Aika

Huomautus: Jos taksi arvoksi asetetaan 0, l-osa poistuu
kaytosta ja PID-saadin toimii PD-saatimena.

0,00 ... 320,00 s

Integrointiaika.

100=1s

27.14 PID deriv. aika

Maarittaa PID-saatimen derivointiajan. Saatimen 1ahdon
derivointiosa lasketaan kahden perattdisen virhearvon avulla
(Ek-1 ja Ek) seuraavan kaavan mukaisesti:

PID DERIV TIME x (Ex - Ex.4)/Tg, jossa

Ts = 12 ms nayteaika

E = eroarvo = prosessin ohjearvo — prosessin
takaisinkytkenta.

0,00 ...10,00s

Derivointiaika.

100=1s
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27.15 PID deriv suodat Maarittaa aikavakion yksinapaiselle suotimelle, jota kdytetdan
tasoittamaan prosessin PID-saatimen derivointiosaa.
0,
% Suodattamaton
Z signaali
100
631 -1/ Suodatettu signaali
[——; t
T
o=Ix(1-etM)
| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen 1ahto
t = aika
T = suodatusaikavakio
0,00...10,00 s Suodatusaikavakio. 100=1s
27.16 PID EroarvKaantd | PID-virheen kaanto. Kun talla parametrilla valittu Iahde on
kaytdssa, virhe (prosessin ohjearvo — prosessin
takaisinkytkentd) kdannetaan PID-saatimen tulossa.
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
2717 PID toiminta Aktivoi PID-s&atimen 1&hdon trimmaustoiminnon. Trimmausta
kaytettdessa taajuusmuuttajan ohjeeseen voidaan kayttaa
korjauskerrointa.
Suora Suhteellinen trimmaus ei kaytdssa. 0
Suht nopeus PID-ohjaimen 18ht6 trimmataan suhteessa nopeuteen. 1
Suht moment PID-ohjaimen 18ht6 trimmataan suhteessa momenttiin. 2
27.18 PID maksimi Maarittda PID-saatimen lahdén maksimirajan. Minimi- ja
maksimirajojen avulla voidaan rajoittaa kayttéaluetta.
-32768,0 ... PID-ohjaimen 1ahdén maksimiraja. 10=1
32768,0
27.19 PID minimi Maarittaa PID-saatimen 1ahddn minimirajan. Katso parametri
27.18 PID maksimi.
-32768,0 ... PID-ohjaimen 18hd6n minimiraja. 10=1
32768,0
27.20 PID bal Valitsee lahteen, jolla PID-stabilointiohje otetaan kayttoon
(katso parametri 27.21 PID bal ohje).
1 = PID-stabilointiohje kaytdssa.
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

Pointteri

106).
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27.21 PID bal ohje Maarittaa PID-stabilointiohjeen. PID-saatimen lahtd
asetetaan tdhan arvoon, kun parametrilla 27.20 PID bal
valittu Iahde on 1.
-32768,0 ... PID-stabilointiohje. 10=1
32768,0
27.22  Nukkumistoiminto Aktivoi nukkumistoiminnon.
Ei kaytossa Nukkumistoiminto ei kaytdssa. 0
Sisainen Nukkumistoiminto aktivoidaan ja poistetaan kaytosta
automaattisesti parametreilla 27.23 Nukkumistaso ja 27.24
Nukkumisviive maaritetylla tavalla. Nukahtamis- ja
heraamisviiveet (27.24 Nukkumisviive ja 27.26
Her&amisviive) ovat kaytossa.
Ulkoinen Nukkumistoiminto aktivoidaan parametrilla 27.27 Nukkumis | 2
valinta valitun l1ahteen avulla. Nukahtamis- ja heradmisviiveet
(27.24 Nukkumisviive ja 27.26 Herddmisviive) ovat kaytdssa.
27.23 Nukkumistaso Maarittdd nukkumistoiminnon kaynnistysrajan. Jos moottorin
nopeus on alle tdman arvon nukahtamisviivetta (27.24
Nukkumisviive) pidemman ajan, taajuusmuuttaja siirtyy
nukkumistilaan.
-32768,0 ... Nukkumistoiminnon kaynnistystaso. 10=1rpm
32768,0 rpm
27.24  Nukkumisviive Maarittdd nukkumistoiminnon kaynnistysviiveen. Katso
parametri 27.23 Nukkumistaso. Kun moottorin nopeus laskee
nukkumistason alapuolelle, laskuri kdynnistyy. Kun moottorin
nopeus ylittdd nukkumistason, laskuri nollautuu.
0,0...360,0s Nukkumistoiminnon lopetusviive. 10=1s
27.25 Heradmistaso Maarittdd nukkumistoiminnon heraamisrajan.
Taajuusmuuttaja heraa, jos prosessin oloarvo on
herdamisrajaa (27.26) ylemmalla tasolla heraamisviivetta
(Her&émisviive) pidempaan.
0,0 ... 32768.0 Heraamisraja. 10=1
27.26 Heraamisviive Maarittdad nukkumistoiminnon herdamisviiveen. Katso
parametri 27.25 Herddmistaso. Kun prosessin oloarvo laskee
alle herdamisrajan, heraamislaskuri kdynnistyy. Kun
prosessin todellinen arvo ylittda herdamisrajan, laskuri
nollautuu.
0,0...360,0s Heraamisviive. 10=1s
27.27 Nukkumis valinta Maarittaa lahteen, jota voidaan kayttda nukkumistilan
aktivointiin, kun parametrin 27.22 Nukkumistoiminto arvoksi
on maaritetty Ulkoinen.
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
Dl6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
Vakio Bittid osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

Pointteri

106).
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27.30 PID kayttoon Maarittéa lahteen, jolla PID-saato otetaan kayttéon. PID-
saato on oletusarvoisesti aktiivinen, kun taajuusmuuttaja on
kaynnissa.
1 = PID-saato kaytossa.
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
Kaynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
30 Vikatoiminnot Valitsee taajuusmuuttajan toiminnan eri vikatilanteissa
30.01 Ulkoinen vika Valitsee ulkoisen vikasignaalin lahteen.
0 = Ulkoisen vian laukaisu
1 = Ei ulkoista vikaa
DI Digitaalitulo DI1 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DIO4 Digitaalitulo/-1ahté DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-lahté DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-1aht6é DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
30.02 Turvanopeus Parametrilla maaritetaan turvallinen nopeusohje, jota
Turvanopeuskaytetaan valvontaparametrien 13.32 Al
valvonta, 30.03 PaikOhjausKatkos tai 50.02 KV valvonta
asetuksena halytystilanteessa. Tata nopeutta kdytetdan, kun
parametrin asetus on Turvanopeus.
-30000 ... 30000 Turvallinen nopeusohje. 1=1rpm
rpm
30.03 PaikOhjausKatkos | Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi
ohjauspaneelin tai PC-tydkalun tiedonsiirtoyhteyden
katkokseen.
El Ei toimintoa. 0
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan PANEELIVIKA. 1
Turvanopeus Taajuusmuuttaja antaa halytyksen PANEELIVIKA, ja nopeus |2

asettuu parametrilla 30.02 Turvanopeus maaritettyyn
nopeuteen.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kaytt6a
A voidaan jatkaa turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen

aikana.
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Vanhanopeus

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen PANEELIVIKA, ja nopeus
asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut.
Nopeudeksi maarittyy kymmenen viimeisen sekunnin
keskinopeus.

2 VAROITUS! Varmista, etté laitteen kayttoa

30.04

MootVaiheKatkos

voidaan jatkaa turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen
aikana.

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi moottorin vaiheen

menetykseen.

El

Ei toimintoa.

Vika

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MOOTTORIN VAIHE.

-

30.05

Maasulkuvika

Maarittda miten taajuusmuuttaja reagoi, kun moottorissa tai
moottorikaapelissa havaitaan maasulku tai virran
epatasapaino.

El

Ei toimintoa.

Varoitus

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen MAASULKU.

Vika

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MAASULKU.

30.06

Sy6ttVaiheKatkos

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi sy6tdn vaihehavioon.

El

Ei toimintoa.

Vika

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SYOTTOVAIHE.

30.07

STO valvonta

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi havaittuaan
jommankumman tai molemman Safe torque off (STO) -
signaalin puuttumisen.

Huomautus: Tama parametri on tarkoitettu ainoastaan
valvontaan. Safe torque off -toiminto voidaan aktivoida,
vaikka parametrin asetus olisi Ei.

Huomautus: Jos taajuusmuuttajan ohjausyksikko saa
virtansa ulkoisesti mutta taajuusyksikkdon ei ole kytketty
verkkovirtaa, STO1 AKTIIVINEN- ja STO2 AKTIIVINEN -viat
eivat ole kaytdssa.

Yleisia tietoja Safe torque off -toiminnosta on
taajuusmuuttajan laiteoppaassa seka oppaassa Application
guide - Safe torque off function for ACSM1, ACS850 and
ACQ810 drives (3AFE68929814 [englanninkielinen]).

Vika

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SAFE TORQUE OFF, kun
toinen tai kumpikin STO-signaaleista katoaa.

-

Halytys

Taajuusmuuttaja on kéynnissa:
Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SAFE TORQUE OFF, kun
toinen tai kumpikin STO-signaaleista katoaa.

Taajuusmuuttaja on pyséhtynyt:

Taajuusmuuttaja antaa SAFE TORQUE OFF -halytyksen, jos
molemmat STO-signaalit puuttuvat. Jos vain toinen
signaaleista katoaa, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan STO1
AKTIIVINEN tai STO2 AKTIIVINEN.

Ei

Taajuusmuuttaja on kéynnissé:
Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SAFE TORQUE OFF, kun
toinen tai kumpikin STO-signaaleista katoaa.
Taajuusmuuttaja on pysahtynyt:

Ei toimintoa, jos molemmat STO-signaalit puuttuvat. Jos vain
toinen signaaleista katoaa, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan
STO1 AKTIIVINEN tai STO2 AKTIIVINEN.
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Vain halytys

Taajuusmuuttaja antaa SAFE TORQUE OFF -halytyksen, jos
molemmat STO-signaalit puuttuvat. Jos vain toinen
signaaleista katoaa, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan STO1
AKTIIVINEN tai STO2 AKTIIVINEN.

30.08 Ristiinkytkenta

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi vaaraan
verkkokaapelin ja moottorikaapelin kytkentaan tai
maasulkuun moottorikaapelissa tai moottorissa.
Huomautus: Kun taajuusmuuttaja saa syottdjannitteen DC-
litdnnan kautta, valta hairitsevat vikalaukaisut asettamalla
tdman parametrin arvoksi Ei. Lisatietoja on Common DC
configuration for ACS850-04 drives application guide -
oppaassa (3AUA0000073108 [englanninkielinen]).

Ei

Ei toimintoa.

Vika

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan JOHDOTUS TAI
MAASULKU.

30.09 Stall function

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi moottorin

jumitilanteeseen.

Jumitilanne maaritetdan seuraavasti:

« taajuusmuuttaja on jumivirtarajalla (30.70 Jumivirta)

 lahtétaajuus on alle parametrilla 30.17 Jumitaajuus
maaritetyn arvon, ja

« edelld mainitut ehdot ovat olleet voimassa pidempaan kuin
parametrilla 30.72 Jumiaika asetettu aika.

Liséatietoja on kohdassa Jumisuoja (parametrit 30.09...30.12)

sivulla 87.

Bitti Toiminto

0 Akt valv (Valvonnan kayttdonotto)
0 = Ei kaytossa: Valvonta poissa kaytosta.
1 = Kaytossa: Valvonta kaytossa.

1 Akt halytys (Varoituksen kayttdonotto)
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytdssa: Taajuusmuuttaja antaa halytyksen jumitilanteessa.

2 Akt Vika (Vikalaukaisun kayttéonotto)
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytdssa: Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan jumitilanteessa.

30.10 Jumivirta

Jumin virtaraja prosentteina moottorin nimellisvirrasta. Katso
parametri 30.09 Stall function.

0,0 ... 1600,0%

Jumin virtaraja.

10=1%

30.11  Jumitaajuus

Jumin taajuusraja. Katso parametri 30.09 Stall function.
Huomautus: Rajan asettamista alhaisemmaksi kuin 10 Hz ei
suositella.

0,5 ... 1000,0 Hz

Jumin taajuusraja.

10=1Hz

30.12 Jumiaika

Jumiaika. Katso parametri 30.09 Stall function.

0...3600s

Jumiaika.

31 Moott lamp suojaus

Moottorin Iampétilan mittauksen ja ldmp&suojauksen
asetukset

31.01 Moot 1 1dmpds.

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja toimii, kun moottorin
lampdsuojaus 1 havaitsee moottorissa ylildampétilan.

Ei

Moottorin Iampdsuojaus 1 ei ole aktiivinen.
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Halytys

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen MOOTTORIN
LAMPOTILA, kun lampétila ylittéa parametrilla 31.03 Moot 1
hél.raja maaritetyn halytysrajan.

Vika

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen MOOTTORIN
LAMPOTILA tai laukeaa vikaan MOOTT YLILAMPO, kun
lampétila ylittda parametrilla 37.03 Moot 1 hél.raja | 31.04
Moot 1 vikaraja (pienempi arvo) maaritetyn halytys- tai
vikarajan.

Viallinen lampétila-anturi tai kaapelointi laukaisee
taajuusmuuttajan vikaan.

31.02

Moot 1 mitt.tapa

Valitsee moottorin lampdsuojauksen 1 lampétilan
mittaustavan. Kun ylilampétila havaitaan, taajuusmuuttaja
toimii parametrilla 37.07 Moot 1 I&mpd6s. maaritetylla tavalla.
Huomautus: Jos kaytetdan yhta FEN-xx-moduulia,
parametrin asetuksen taytyy olla KTY 1st FEN tai PTC 1st
FEN. FEN-xx-moduuli voi olla joko korttipaikassa 1 tai
korttipaikassa 2.

Laskettu

Moottorin lampdvalvonta perustuu moottorin
lampdsuojausmalliin, joka kayttad moottorin
lampdaikavakiota (parametri 37.74 Moot ldm.aikavak) ja
moottorin kuormituskayraa (parametrit 31.70...31.12).
Kayttajan tarvitsee yleisesti ottaen sdataa asetusta vain
silloin, jos ymparistdn lampétila poikkeaa moottorille
maaritellystéd normaalista kayttdlampdtilasta.

Moottorin lampétila nousee, jos moottori toimii
kuormituskayran ylittavalla alueella. Moottorin Iampétila
laskee, jos moottori toimii kuormituskayran alittavalla alueella
(jos moottori on ylikuumentunut).

VAROITUS! Tama malli ei suojaa moottoria, jos poly
A ja lika estavat jadhdytyksen.

KTY JCU

Lampétilaa valvotaan KTY84-anturilla, joka on kytketty
taajuusmuuttajan JCU-ohjausyksikdn analogiatuloon Al1 ja
analogialahtédn AO1.

KTY 1. FEN

Lampétilaa valvotaan KTY84-anturilla, joka on kytketty
taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1/2 asennettuun FEN-xx-
anturimoduuliin. Jos kaytdssa on kaksi anturimoduulia,
lampdvalvontaan kaytetaan korttipaikkaan 1 asennettua
moduulia.

Huomautus: Tadma valinta ei koske FEN-01-moduulia.

KTY 2. FEN

Lampétilaa valvotaan KTY84-anturilla, joka on kytketty
taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1/2 asennettuun FEN-xx-
anturimoduuliin. Jos kaytdssa on kaksi anturimoduulia,
lampdvalvontaan kaytetdan korttipaikkaan 2 asennettua
moduulia.

Huomautus: Tama valinta ei koske FEN-01-moduulia.

PTC JCU

Lampétilaa valvotaan PTC-anturilla, joka on kytketty
digitaalituloon DI6.

PTC 1. FEN

Lampétilaa valvotaan 1...3 PTC-anturilla, joka/jotka on
kytketty taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1/2 asennettuun
FEN-xx-anturimoduuliin. Jos kaytdssa on kaksi
anturimoduulia, lampdvalvontaan kaytetdan korttipaikkaan 1
asennettua moduulia.
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PTC 2. FEN

Lampdtilaa valvotaan 1...3 PTC-anturilla, joka/jotka on
kytketty taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1/2 asennettuun
FEN-xx-anturimoduuliin. Jos kaytdssa on kaksi
anturimoduulia, lampdvalvontaan kaytetaan korttipaikkaan 2
asennettua moduulia.

Pt100 JCU x1

Lampdtilaa valvotaan Pt100-anturilla, joka on kytketty
taajuusmuuttajan JCU-ohjausyksikdn analogiatuloon Al1 ja
analogialahtédn AO1.

Analogialéhto syéttaa vakiovirtaa anturin kautta. Anturin
resistanssi kasvaa, kun moottorin Iampétila nousee. Myos
anturin yli meneva jannite nousee. Lampatilan
mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa
sen celsiusasteiksi.

Pt100 JCU x2

Lampdtilaa valvotaan kahdella Pt100-anturilla, jotka on
kytketty taajuusmuuttajan JCU-ohjausyksikdn analogiatuloon
Al1 ja analogialdhtoon AO1. Katso kohta Pt100 JCU x1
edella.

Pt100 JCU x3

Lampédtilaa valvotaan kolmella Pt100-anturilla, jotka on
kytketty taajuusmuuttajan JCU-ohjausyksikdn analogiatuloon
Al1 ja analogialdhton AO1. Katso kohta Pt100 JCU x1
edella.

Pt100 Ulk x1

Lampédtilaa valvotaan Pt100-anturilla, joka on kytketty
taajuusmuuttajaan kytketyn 1/0-laajennuksen ensimmaiseen
kaytettévissa olevaan analogiatuloon ja analogialahtoon.
Katso kohta Pt100 JCU x1 edella.

Pt100 Ulk x2

Lampdtilaa valvotaan kahdella Pt100-anturilla, jotka on
kytketty taajuusmuuttajaan kytketyn 1/0O-laajennuksen
ensimmaiseen kaytettavissa olevaan analogiatuloon ja
analogialahtéon. Katso kohta Pt7100 JCU x1 edella.

Pt100 Ulk x3

Lampédtilaa valvotaan kolmella Pt100-anturilla, jotka on
kytketty taajuusmuuttajaan kytketyn 1/0O-laajennuksen
ensimmaiseen kaytettavissa olevaan analogiatuloon ja
analogialahtéon. Katso kohta Pt7100 JCU x1 edella.

31.03

Moot 1 hél.raja

Maarittda moottorin ylildmpdsuojauksen halytysrajan 1 (kun
parametriksi 31.07 Moot 1 Id&mpds. on asetettu Hélytys tai
Vika).

0 ... 10000 °C

Moottorin ylildmpdsuojauksen halytysraja.

1=1°C

31.04

Moot 1 vikaraja

Maarittda moottorin ylilampdsuojauksen vikarajan 1 (kun
parametriksi 31.01 Moot 1 Idmpds. on asetettu Vika).

0 ... 10000 °C

Moottorin ylildmpdsuojauksen vikaraja.

1=1°C

31.05

Moot 2 Iampés.

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja toimii, kun moottorin
lampétilasuojaus 2 havaitsee moottorissa ylilampétilan.

Ei

Moottorin lampétilasuojaus 2 ei ole aktiivinen.

Halytys

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen MOOTT 2 YLILAMPO, kun
lampédtila ylittda parametrilla 37.07 Moot 2 hél.raja maaritetyn
hélytysrajan.

Vika

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen MOOTT 2 YLILAMPO tai
laukeaa vikaan MOOTT 2 YLILAMPO, kun lampétila ylittaa
parametrilla 31.07 Moot 2 hél.raja | 31.08 Moot 2 vikaraja
(pienempi arvo) maaritetyn halytys- tai vikarajan.

Viallinen lampétila-anturi tai kaapelointi laukaisee
taajuusmuuttajan vikaan.
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31.06 Moot 2 mitt.tapa Valitsee moottorin lampdsuojauksen 2 lampétilan
mittaustavan. Kun ylilampétila havaitaan, taajuusmuuttaja
toimii parametrilla 37.05 Moot 2 I&mpds. maaritetylla tavalla.
Huomautus: Jos kaytetdan yhtd FEN-xx-moduulia,
parametrin asetuksen taytyy olla KTY 1st FEN tai PTC 1st
FEN. FEN-xx-moduuli voi olla joko korttipaikassa 1 tai
korttipaikassa 2.

Laskettu Moottorin lampdvalvonta perustuu moottorin 0
lampdsuojausmalliin, joka kayttadd moottorin
lampdaikavakiota (parametri 37.74 Moot ldm.aikavak) ja
moottorin kuormituskayraa (parametrit 31.710...31.12).
Kayttajan tarvitsee saataa asetusta vain, jos ympariston
lampétila eroaa moottorille maaritetysta kayttélampétilasta.
Moottorin Iampétila nousee, jos moottori toimii
kuormituskayran ylittavalla alueella. Moottorin Iampétila
laskee, jos moottori toimii kuormituskayran alittavalla alueella
(jos moottori on ylikuumentunut).

VAROITUS! Tama malli ei suojaa moottoria, jos
A poly ja lika estavat jaahdytyksen.

KTY JCU Lampétilaa valvotaan KTY84-anturilla, joka on kytketty 1
taajuusmuuttajan JCU-ohjausyksikdn analogiatuloon Al1 ja
analogialahtoon AO1.

KTY 1. FEN Lampétilaa valvotaan KTY84-anturilla, joka on kytketty 2
taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1/2 asennettuun FEN-xx-
anturimoduuliin. Jos kaytdssa on kaksi anturimoduulia,
lampdvalvontaan kaytetdan korttipaikkaan 1 asennettua
moduulia.

Huomautus: Tama valinta ei koske FEN-01-moduulia.

KTY 2. FEN Lampétilaa valvotaan KTY84-anturilla, joka on kytketty 3
taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1/2 asennettuun FEN-xx-
anturimoduuliin. Jos kaytdssa on kaksi anturimoduulia,
lampovalvontaan kaytetaan korttipaikkaan 2 asennettua
moduulia.

Huomautus: Tama valinta ei koske FEN-01-moduulia.

PTC JCU Lampétilaa valvotaan PTC-anturilla, joka on kytketty 4
digitaalituloon DI6.
PTC 1. FEN Lampétilaa valvotaan 1...3 PTC-anturilla, joka/jotka on 5

kytketty taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1/2 asennettuun
FEN-xx-anturimoduuliin. Jos kaytdssa on kaksi
anturimoduulia, lampdvalvontaan kaytetdan korttipaikkaan 1
asennettua moduulia.

PTC 2. FEN Lampétilaa valvotaan 1...3 PTC-anturilla, joka/jotka on 6
kytketty taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1/2 asennettuun
FEN-xx-anturimoduuliin. Jos kaytdssa on kaksi
anturimoduulia, lampdvalvontaan kaytetdan korttipaikkaan 2
asennettua moduulia.

Pt100 JCU x1 Lampétilaa valvotaan yhdella Pt100-anturilla, joka on kytketty |7
taajuusmuuttajan JCU-ohjausyksikén analogiatuloon Al1 ja
analogialahtédn AO1.

Analogialahto syottaa vakiovirtaa anturin kautta. Anturin
resistanssi kasvaa, kun moottorin Iampétila nousee. Myés
anturin yli meneva jannite nousee. Lampdtilan
mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa
sen celsiusasteiksi.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

Pt100 JCU x2

Lampdtilaa valvotaan kahdella Pt100-anturilla, jotka on
kytketty taajuusmuuttajan JCU-ohjausyksikon analogiatuloon
Al1 ja analogialaht66n AO1. Katso kohta Pt100 JCU x1
edella.

Pt100 JCU x3

Lampdtilaa valvotaan kolmella Pt100-anturilla, jotka on
kytketty taajuusmuuttajan JCU-ohjausyksikon analogiatuloon
Al1 ja analogialaht66n AO1. Katso kohta Pt100 JCU x1
edella.

Pt100 Ulk x1

Lampdtilaa valvotaan Pt100-anturilla, joka on kytketty
taajuusmuuttajaan kytketyn 1/0O-laajennuksen ensimmaiseen
kaytettévissa olevaan analogiatuloon ja analogialahtoon.
Katso kohta Pt100 JCU x1 edella.

Pt100 Ulk x2

Lampdtilaa valvotaan kahdella Pt100-anturilla, jotka on
kytketty taajuusmuuttajaan kytketyn 1/0O-laajennuksen
ensimmaiseen kaytettavissa olevaan analogiatuloon ja
analogialahtédn. Katso kohta Pt7100 JCU x1 edella.

Pt100 Ulk x3

Lampdtilaa valvotaan kolmella Pt100-anturilla, jotka on
kytketty taajuusmuuttajaan kytketyn 1/0O-laajennuksen
ensimmaiseen kaytettavissa olevaan analogiatuloon ja
analogialahtédn. Katso kohta Pt7100 JCU x1 edella.

31.07

Moot 2 hal.raja

Maarittda moottorin ylildmpdsuojauksen halytysrajan 2 (kun
parametriksi 31.05 Moot 2 Id&mpds. on asetettu Hélytys tai
Vika).

0 ... 10000 °C

Moottorin ylildmpdsuojauksen halytysraja.

1=1°C

31.08

Moot 2 vikaraja

Maarittdad moottorin ylildmpdsuojauksen vikarajan 2 (kun
parametriksi 31.05 Moot 2 Idmpds. on asetettu Vika).

0... 10000 °C

Moottorin ylildmpdsuojauksen vikaraja.

1=1°C

31.09

Moot ympar.lampd

Maarittda ympariston lampétilan 1ampdsuojaustilaa varten.

-60 ... 100 °C

Ympariston lampétila.

1=1°C
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus
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31.10 Moot kuorm.kayra

iy
(%)

150 +

100 4 - -

31.11

Maarittda kuormituskayran yhdessa parametrien 37.117
Nollanop. kuorma ja 31.12 Rajataajuus kanssa

Kun parametrin arvoksi asetetaan 100 %, maksimikuormitus
vastaa parametrin 99.06 Moot nim virta arvoa (suuremmat
kuormat kuumentavat moottoria). Kuormituskayran tasoa on
saadettava, jos ymparistdn lampdtila poikkeaa
nimellisarvosta.

Kuormituskayraa kaytetdan moottorin lAmpdsuojausmallissa,

kun parametriksi 31.02 Moot 1 mitt.tapa on asetettu Laskettu.

I = Moottorin virta
Iy = Moottorin nimellisvirta

31.10

31.12 Taajuusmuuttajan
lahtétaajuus

50 ... 150%

Moottorin kuormituské@yréan maksimikuormitus.

1=1%

31.11  Nollanop. kuorma

Maarittdd moottorin kuormituskayran yhdessa parametrien
31.10 Moot kuorm.kayré ja 31.12 Rajataajuus kanssa.
Maarittdd moottorin enimmaiskuormituksen kuormituskayran
nollanopeudella. Suurempaa arvoa voidaan kayttaa, jos
moottorissa on ulkoinen puhallin lisédmassa jaahdytysta.
Katso moottorin valmistajan suositukset.

Katso parametri 31.710 Moot kuorm.k&yra.

50 ... 150%

Moottorin kuormituskayrén kuormitus nollanopeudella.

1=1%

31.12 Rajataajuus

Maarittdad moottorin kuormituskayran yhdessa parametrien
31.10 Moot kuorm.kéyré ja 31.11 Nollanop. kuorma kanssa.
Parametrilla maaritetdan kuormituskayran rajataajuus eli
taajuus, jolla moottorin kuormituskayra alkaa laskea
parametrin 37.70 Moot kuorm.k&yré arvosta parametrin 37.711
Nollanop. kuorma arvoon.

Katso parametri 31.70 Moot kuorm.k&yra.

0,01 ... 500,00 Hz

Moottorin kuormituskayrén rajataajuus.

100=1Hz
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
31.13 Moot nim.lampen. Parametrilla maaritetddn moottorin lampétilan nousu, kun
moottoria kuormitetaan nimellisvirralla. Katso moottorin
valmistajan suositukset.
Lampétilan nousuarvoa kaytetdan moottorin
lampdsuojausmallissa, kun parametriksi 31.02 Moot 1
mitt.tapa on asetettu Laskettu.
ALéimpétila
Moottorin nimellisen
lampétilan nousu
Ympariston lampétila
-4 - =T _ _ _
o
Aika
0...300°C Lampétilan nousu. 1=1°C

31.14 Moot Idm.aikavak

Parametrilla maaritetdan lampodaikavakio moottorin
lampdsuojausmallia varten (eli aika, jonka kuluessa lampétila
saavuttaa 63 % nimellisesta Iampétilasta). Katso moottorin
valmistajan suositukset.

Moottorin Iampdsuojausmallia kaytetédan, kun parametrin
31.02 Moot 1 mitt.tapa asetus on Laskettu.

Moottorin kuorma

100%

; : >
\ \ Aika
Ladmpétilan nousu : !
100% : '
63% 1+ - - -
|
Aika

Moottorin ldmpéaika

100 ... 10000 s

Moottorin lampdaikavakio. 1=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
32 Auto vian kuittaus Maarittda automaattisen viankuittauksen toiminnan.
32.01 Autom. Viankuittaus | Valitsee automaattisesti kuitattavat viat. Parametri on 16-
bittinen sana, jonka jokainen bitti vastaa tiettya vikatyyppia.
Kun bitin asetus on 1, vastaava vika kuitataan
automaattisesti.
Binaarisen luvun bitit vastaavat seuraavia vikoja:
Bitti Vika
0 Ylivirta
1 Ylijannite
2 Alijannite
3 Al min
4 Ei kaytossa
5 Ulkoinen vika
32.02 Yritys lukumaara Maarittéda, kuinka monta kertaa taajuusmuuttaja yrittéa kuitata
vian parametrilla 32.03 Yritysaika asetetussa ajassa.
0..5 Kuittausyritysten maara 1=1
32.03 Yritysaika Maarittdd automaattisen viankuittausajan. Katso parametri
32.02 Yritys lukumééra.
1,0...600,0s Viankuittausaika. 10=1s
32.04 Viiveaika Maarittda ajan, jonka taajuusmuuttaja odottaa vian
havaitsemisen jalkeen, ennen kuin se yrittda kuitata vian
automaattisesti. Katso parametri 32.07 Autom. Viankuittaus.
0,0...120,0 s Kuittausviive. 10=1s
33 Valvonta Signaalin valvonnan konfigurointi
Lisatietoja on myos kohdassa Signaalin valvonta sivulla 87.
33.01 Valvonta 1 toim Valitsee valvonnan 1 tilan.
Ei kaytossa Valvonta 1 ei kdytdssa. 0
Alaraja Kun parametrilla 33.02 valvonta 1 signa valittu signaali laskee | 1
alle parametrilla 33.04 Valvonta 1 alara maéaritetyn arvon,
parametrin 06.13 Valvontasana bitti 0 aktivoituu. Jos bitti
halutaan tyhjentaa, signaalin taytyy ylittdd parametrin 33.03
Valvonta 1 yléra arvo.
Ylaraja Kun parametrilla 33.02 valvonta 1 signa valittu signaali ylittda | 2
parametrilla 33.03 Valvonta 1 yldra méaritetyn arvon,
parametrin 06.13 Valvontasana bitti 0 aktivoituu. Jos bitti
halutaan tyhjentaa, signaalin taytyy alittaa parametrin 33.04
Valvonta 1 alara arvo.
Abs alar Kun parametrilla 33.02 valvonta 1 signa valitun signaalin 3
absoluuttinen arvo laskee alle parametrilla 33.04 Valvonta 1
alara maaritetyn arvon, parametrin 06.13 Valvontasana bitti 0
aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentaa, signaalin absoluuttisen
arvon taytyy ylittdd parametrin 33.03 Valvonta 1 yléra arvo.
Abs ylar Kun parametrilla 33.02 valvonta 1 signa valitun signaalin 4
absoluuttinen arvo ylittaa parametrilla 33.03 Valvonta 1 yléra
madritetyn arvon, parametrin 06.13 Valvontasana bitti 0
aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentaa, signaalin absoluuttisen
arvon taytyy alittaa parametrin 33.04 Valvonta 1 alara arvo.
33.02 valvonta 1 signa Valitsee valvonnan 1 avulla valvottavan signaalin. Katso

parametri 33.01 Valvonta 1 toim.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Nopeus % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 109). 1073742082
Taajuus 01.03 Léht6taajuus (katso sivu 109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 709). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 709). 1073742087
Lahtéteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 7109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 7109). 1073742103
NoOh EnnRamp 03.03 Nopeusohje (katso sivu 120). 1073742595
NopOhj Rampi 03.05 NopOhje rampitet (katso sivu 120). 1073742597
NopOhj kayt 03.06 NopOhje kéytetty (katso sivu 120). 1073742598
MomOhje kayt 03.14 MomOhje kéytetty (katso sivu 127). 1073742606
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 1217). 1073742851
PID 13hto 04.05 Pros PID I&hté (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

106).
33.03 Valvonta 1 ylara Valitsee valvonnan 1 ylarajan. Katso parametri 33.01
Valvonta 1 toim.
-32768.00 ... Valvonnan 1 ylaraja. 100 =1
32768.00
33.04 Valvonta 1 alara Valitsee valvonnan 1 alarajan. Katso parametri 33.01
Valvonta 1 toim.
-32768.00 ... Valvonnan 1 alaraja. 100 =1
32768.00

33.05 Valvonta 2 toim Valitsee valvonnan 2 tilan.

Ei kaytossa Valvonta 2 ei kdytossa. 0

Alaraja Kun parametrilla 33.06 Valvonta 2 signa valittu signaali 1
laskee alle parametrilla 33.08 Valvonta 2 alara maaritetyn
arvon, parametrin 06.13 Valvontasana bitti 1 aktivoituu. Jos
bitti halutaan tyhjentaa, signaalin taytyy ylittda parametrin
33.07 Valvonta 2 yléra arvo.

Ylaraja Kun parametrilla 33.06 Valvonta 2 signa valittu signaali ylittda | 2
parametrilla 33.07 Valvonta 2 yldra maaritetyn arvon,
parametrin 06.13 Valvontasana bitti 1 aktivoituu. Jos bitti
halutaan tyhjentaa, signaalin taytyy alittaa parametrin 33.08
Valvonta 2 alara arvo.

Abs alar Kun parametrilla 33.06 Valvonta 2 signa valitun signaalin 3
absoluuttinen arvo laskee alle parametrilla 33.08 Valvonta 2
alara maaritetyn arvon, parametrin 06.13 Valvontasana bitti 1
aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentad, signaalin absoluuttisen
arvon taytyy ylittda parametrin 33.07 Valvonta 2 ylédra arvo.

Abs ylar Kun parametrilla 33.06 Valvonta 2 signa valitun signaalin 4

absoluuttinen arvo ylittda parametrilla 33.07 Valvonta 2 yldra
maaritetyn arvon, parametrin 06.13 Valvontasana bitti 1
aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentaa, signaalin absoluuttisen
arvon taytyy alittaa parametrin 33.08 Valvonta 2 alara arvo.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
33.06 Valvonta 2 signa Valitsee valvonnan 2 avulla valvottavan signaalin. Katso
parametri 33.05 Valvonta 2 toim.
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Nopeus % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 109). 1073742082
Taajuus 01.03 Lahtétaajuus (katso sivu 109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 109). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 7109). 1073742087
Laht6éteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 7109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 109). 1073742103
NoOh EnnRamp 03.03 Nopeusohje (katso sivu 120). 1073742595
NopOhj Rampi 03.05 NopOhje rampitet (katso sivu 120). 1073742597
NopOhj kayt 03.06 NopOhje kéytetty (katso sivu 120). 1073742598
MomOhje kayt 03.14 MomOhje kaytetty (katso sivu 127). 1073742606
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 127). 1073742851
PID 1ahto 04.05 Pros PID I&ht6 (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
33.07 Valvonta 2 ylara Valitsee valvonnan 2 ylarajan. Katso parametri 33.05
Valvonta 2 toim.
-32768.00 ... Valvonnan 2 yléraja. 100 =1
32768.00
33.08 Valvonta 2 alara Valitsee valvonnan 2 alarajan. Katso parametri 33.05
Valvonta 2 toim.
-32768.00 ... Valvonnan 2 alaraja. 100 =1
32768.00
33.09 Valvonta 3 toim Valitsee valvonnan 3 tilan.
Ei kaytossa Valvonta 3 ei kdytdssa. 0
Alaraja Kun parametrilla 33.70 Valvonta 3 signa valittu signaali
laskee alle parametrilla 33.12 Valvonta 3 alara maaritetyn
arvon, parametrin 06.13 Valvontasana bitti 2 aktivoituu. Jos
bitti halutaan tyhjentaa, signaalin taytyy ylittda parametrin
33.11 Valvonta 3 yléra arvo.
Ylaraja Kun parametrilla 33.10 Valvonta 2 signa valittu signaali ylittaa | 2
parametrilla 33.711 Valvonta 3 yldra maaritetyn arvon,
parametrin 06.13 Valvontasana bitti 2 aktivoituu. Jos bitti
halutaan tyhjentaa, signaalin taytyy alittaa parametrin 33.712
Valvonta 3 alara arvo.
Abs alar Kun parametrilla 33.70 Valvonta 3 signa valitun signaalin 3

absoluuttinen arvo laskee alle parametrilla 33.72 Valvonta 3
alara maaritetyn arvon, parametrin 06.13 Valvontasana bitti 2
aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentaa, signaalin absoluuttisen
arvon taytyy ylittda parametrin 33.17 Valvonta 3 yléra arvo.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Abs ylar Kun parametrilla 33.70 Valvonta 2 signa valitun signaalin 4
absoluuttinen arvo ylittda parametrilla 33.11 Valvonta 3 yléra
maaritetyn arvon, parametrin 06.13 Valvontasana bitti 2
aktivoituu. Jos bitti halutaan tyhjentaa, signaalin absoluuttisen
arvon taytyy alittaa parametrin 33.72 Valvonta 3 alara arvo.
33.10 Valvonta 3 signa Valitsee valvonnan 3 avulla valvottavan signaalin. Katso
parametri 33.09 Valvonta 3 toim.
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Nopeus % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 109). 1073742082
Taajuus 01.03 Lahtétaajuus (katso sivu 109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 709). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 7109). 1073742087
Lahtéteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 7109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 7109). 1073742103
NoOh EnnRamp 03.03 Nopeusohje (katso sivu 120). 1073742595
NopOhj Rampi 03.05 NopOhje rampitet (katso sivu 120). 1073742597
NopOhj kayt 03.06 NopOhje kéytetty (katso sivu 120). 1073742598
MomOhije kayt 03.14 MomOhje kéytetty (katso sivu 127). 1073742606
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 1217). 1073742851
PID 13hto 04.05 Pros PID I&hté (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
33.11 Valvonta 3 ylara Valitsee valvonnan 3 ylarajan. Katso parametri 33.09
Valvonta 3 toim.
-32768.00 ... Valvonnan 3 ylaraja. 100 =1
32768.00
33.12 Valvonta 3 alara Valitsee valvonnan 3 alarajan. Katso parametri 33.09
Valvonta 3 toim.
-32768.00 ... Valvonnan 3 alaraja. 100 =1
32768.00
33.17 Invert bit0 l1ahde Parametreilla 33.17...33.22 otetaan kayttoon vapaasti
valittavien lahdebittien invertointi. Parametri 06.17 Invert.
bittisana nayttaa invertoidut bitit.
Tama parametri valitsee 1ahdebitin, jonka invertoitu arvo
nakyy parametrin 06.17 Invert. bittisana bitissa 0.
DI Digitaalitulo DI1 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
RO1 Relelahtd RO1 (parametri 02.02 RO tilatiedot, bitti 0). 1073742338
RO2 Relelahtd RO2 (parametri 02.02 RO tilatiedot, bitti 1). 1073807874
RO3 Relelahté RO3 (parametri 02.02 RO tilatiedot bitti 2). 1073873410
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RO4 Relelahtd RO4 (parametri 02.02 RO tilatiedot, bitti 3). 1073938946
RO5 Relelahtd RO5 (parametri 02.02 RO tilatiedot, bitti 4). 1074004482
Kéynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Vakio Vakioparametrit ja bittid osoittavat parametrit (katso kohta -
- - Termit ja lyhenteet sivulla 106).
Pointteri
33.18 Invert bit1 Iahde Valitsee lahdebitin, jonka invertoitu arvo nakyy parametrin -
06.17 Invert. bittisana bitissa 1. Lisatietoja valinnoista on
parametria 33.17 Invert bit0 I&dhde kasittelevassa kohdassa.
33.19 Invert bit2 Iahde Valitsee lahdebitin, jonka invertoitu arvo nakyy parametrin
06.17 Invert. bittisana bitissa 2. Lisatietoja valinnoista on
parametria 33.17 Invert bit0 ldhde kasittelevassa kohdassa.
33.20 Invert bit3 lahde Valitsee lahdebitin, jonka invertoitu arvo nékyy parametrin
06.17 Invert. bittisana bitissa 3. Lisatietoja valinnoista on
parametria 33.17 Invert bit0 l&dhde kasittelevassa kohdassa.
33.21 Invert bit4 1ahde Valitsee lahdebitin, jonka invertoitu arvo nakyy parametrin
06.17 Invert. bittisana bitissa 4. Lisatietoja valinnoista on
parametria 33.17 Invert bit0 lI&dhde kasittelevassa kohdassa.
33.22 Invert bit5 lahde Valitsee lahdebitin, jonka invertoitu arvo nakyy parametrin

06.17 Invert. bittisana bitissa 5. Lisatietoja valinnoista on
parametria 33.17 Invert bit0 ldhde kasittelevassa kohdassa.

34 Kayt. kuorm. kdyra | Kayttajan kuormituskayran maarittely

Lisatietoja on myos kohdassa Kayttédjan maarittdma
kuormitusk&yré sivulla 68.

34.01

Ylikuorma toimin Konfiguroi kayttajan kuormituskayrén ylarajan valvonnan.
Bitti Toiminto
0 Akt valv (Valvonnan kayttéonotto)

0 = Ei kdytosséa: Valvonta poissa kaytosta.
1 = Kaytdssa: Valvonta kaytdssa.

1 Sis arvo val (Tulon arvon valinta)
0 = Virta: Virtaa valvotaan.
1 = Momentti: Momenttia valvotaan.
2 Akt halyytys (Varoituksen kayttdonotto)
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytdssa: Taajuusmuuttaja antaa halytyksen, kun kayra ylittyy.
3 Akt vika (Vikalaukaisun kayttoonotto)
0 = Ei kaytéssa
1 = Kéytdssa: Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan, kun kayra vylittyy.
4 Akt raja integ (Rajan integroinnin kayttéonotto)
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa: Kaytossa on parametrilla 34.18 Kuorm integ.aika maaritetty integrointiaika.
Kun valvonta on kaynnistetty, kuormituskayran ylaraja rajoittaa virtaa tai momenttia.
5 Akt raja aina (Rajoituksen kaytt6 aina)

0 = Ei kaytossa
1 = Kaytossa: Kuormituskayran ylaraja rajoittaa aina virtaa tai momenttia.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
34.02 Alikuorma toimin Konfiguroi kayttéjan kuormituskdyran alarajan valvonnan.
Bitti Toiminto
0 Akt valv (Valvonnan kayttdonotto)
0 = Ei kdytdssa: Valvonta poissa kaytosta.
1 = Kaytossa: Valvonta kaytossa.
1 Sis arvo val (Tulon arvon valinta)
0 = Virta: Virtaa valvotaan.
1 = Momentti: Momenttia valvotaan.
2 Akt halyytys (Varoituksen kayttoonotto)
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytdssa: Taajuusmuuttaja antaa halytyksen, kun kuormitus pysyy kayran
alapuolella parametrilla 34.20 Alikuorman aika maaritettya aikaa kauemmin.
3 Akt vika (Vikalaukaisun kayttdonotto)
0 = Ei kaytossa
1 = Kaytdssa: Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan, kun kuormitus pysyy kayréan alapuolella
parametrilla 34.20 Alikuorman aika maéaritettya aikaa kauemmin.
34.03 Kuorman taajuus1 | Taajuusmuuttajan lahtotaajuus kayttajan kuormituskayran
kohdassa 1.
1...500 Hz Taajuus kohdassa 1. 1=1Hz
34.04 Kuorman taajuus2 | Taajuusmuuttajan Iahtdtaajuus kayttajan kuormituskayran
kohdassa 2.
1...500 Hz Taajuus kohdassa 2. 1=1Hz
34.05 Kuorman taajuus3 | Taajuusmuuttajan lahtotaajuus kayttajan kuormituskayran
kohdassa 3.
1...500 Hz Taajuus kohdassa 3. 1=1Hz
34.06 Kuorman taajuus4 | Taajuusmuuttajan lahtotaajuus kayttajan kuormituskayran
kohdassa 4.
1...500 Hz Taajuus kohdassa 4. 1=1Hz
34.07 Kuorman taajuus5 | Taajuusmuuttajan lahtdtaajuus kayttajan kuormituskayran
kohdassa 5.
1...500 Hz Taajuus kohdassa 5. 1=1Hz
34.08 Kuorm alaraja 1 Minimikuormitus (virta tai momentti) kayttajan
kuormituskayran kohdassa 1.
0... 1600% Minimikuormitus kohdassa 1. 1=1%
34.09 Kuorm alaraja 2 Minimikuormitus (virta tai momentti) kayttajan
kuormituskayran kohdassa 2.
0... 1600% Minimikuormitus kohdassa 2. 1=1%
34.10 Kuorm alaraja 3 Minimikuormitus (virta tai momentti) kayttajan
kuormituskayran kohdassa 3.
0... 1600% Minimikuormitus kohdassa 3. 1=1%
34.11  Kuorm alaraja 4 Minimikuormitus (virta tai momentti) kayttajan
kuormituskayran kohdassa 4.
0... 1600% Minimikuormitus kohdassa 4. 1=1%
34.12 Kuorm alaraja 5 Minimikuormitus (virta tai momentti) kayttajan
kuormituskayran kohdassa 5.
0... 1600% Minimikuormitus kohdassa 5. 1=1%
34.13 Kuorm ylaraja 1 Maksimikuormitus (virta tai momentti) kayttajan

kuormituskayran kohdassa 1.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
0 ... 1600% Maksimikuormitus kohdassa 1. 1=1%
34.14 Kuorm ylaraja 2 Maksimikuormitus (virta tai momentti) kayttajan
kuormituskayran kohdassa 2.
0 ... 1600% Maksimikuormitus kohdassa 2. 1=1%
34.15 Kuorm ylaraja 3 Maksimikuormitus (virta tai momentti) kayttajan
kuormituskayran kohdassa 3.
0 ... 1600% Maksimikuormitus kohdassa 3. 1=1%
34.16 Kuorm ylaraja 4 Maksimikuormitus (virta tai momentti) kayttajan
kuormituskayran kohdassa 4.
0 ... 1600% Maksimikuormitus kohdassa 4. 1=1%
34.17 Kuorm ylaraja 5 Maksimikuormitus (virta tai momentti) kayttajan
kuormituskayran kohdassa 5.
0 ... 1600% Maksimikuormitus kohdassa 5. 1=1%
34.18 Kuorm integ.aika Rajan valvonnassa kaytetty integrointiaika, kun se on otettu
kayttdon parametrilla 34.01/34.02.
0...10000 s Integrointiaika. 1=1s
34.19 Kuorm jaahd.aika Maarittaa jaahdytysajan. Ylikuormitusintegraattorin lahto
maaritetdan nollaan, jos kuormitus pysyy jatkuvasti kayttajan
kuormituskayran ylarajan alapuolella.
0 ... 10000 s Kuormituksen jaéhdytysaika. 1=1s
34.20 Alikuorman aika Alikuormitustoiminnon aika. Katso parametri 34.02 Alikuorma
toimin.
0 ... 10000 s Alikuormitusaika. 1=1s
35 Prosessi muuttuja | Prosessimuuttujien valinta ja muokkaaminen, néaytetéan
parametreina 04.06 ... 04.08.
35.01 Signaali 1 param Valitsee signaalin, jota kdytetdan parametrina 04.06
ProsessMuuttujat.
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Nopeus % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 7109). 1073742082
Taajuus 01.03 Lahtétaajuus (katso sivu 109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 7109). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 7109). 1073742087
Lahtéteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 109). 1073742103
NoOh EnnRamp 03.03 Nopeusohje (katso sivu 120). 1073742595
NopOhj Rampi 03.05 NopOhje rampitet (katso sivu 120). 1073742597
NopOhj kayt 03.06 NopOhje kéytetty (katso sivu 120). 1073742598
MomOhije kayt 03.14 MomOhje kéytetty (katso sivu 1217). 1073742606
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 1217). 1073742851
PID 1ahto 04.05 Pros PID I&ht6 (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

106).
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

35.02 Signaali 1 maks

Maarittéa todellisen arvon valitulle signaalille, joka vastaa
parametrilla 35.06 Muuttuja 1 maks maariteltya
maksimindyttdarvoa.

04.06 ProsessMuuttujat
A

3506 — — — — — —

35.07
|

>

Signaali valittu
parametrilla 35.01
Signaali 1 param

35.03 35.02

-32768...32768

Prosessimuuttujan 1 maksimiarvoa vastaavan signaalin
todellinen arvo.

35.03 Signaali 1 minim

Maarittaa todellisen arvon valitulle signaalille, joka vastaa
parametrilla 35.07 Muuttuja 1 minim maéariteltya
minimindyttdarvoa. Katso parametrin 35.02 Signaali 1 maks
kaavio.

-32768...32768

Prosessimuuttujan 1 minimiarvoa vastaavan signaalin
todellinen arvo.

35.04 Muuttuja 1 skaal

Prosessimuuttujan 1 skaalaus. Tama asetus skaalaa myos
kenttavaylan arvon.

1=1

10=1

100 =1

1000 =1

AW N =[O

10000 = 1

100000 = 1

gl w(N]| ~|O

35.05 Muuttuja 1 yksik

Maarittda parametrin 04.06 ProsessMuuttuja1 yksikon
(prosessimuuttuja 1).

Ei mikaan

A

Vv

Hz

%

S

h

kierr./min

kh

C

Ibft
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
12 mV 12
13 kW 13
14 W 14
15 kWh 15
16 F 16
17 hp 17
18 MWh 18
19 m/s 19
20 m3/h 20
21 dm3/h 21
22 baari 22
23 kPa 23
24 GPM 24
25 PSI 25
26 CFM 26
27 jalkaa 27
28 MGD 28
29 inHg 29
30 FPM 30
31 kilobitti 31
32 kHz 32
33 Ohm 33
34 ppm 34
35 pps 35
36 IIs 36
37 I/min 37
38 I'h 38
39 m3/s 39
40 m3/m 40
41 ka/s 41
42 kg/m 42
43 kg/h 43
44 mbar 44
45 Pa 45
46 GPS 46
47 gal/s 47
48 gal/m 48
49 gallh 49
50 ft3/s 50
51 ft3/m 51
52 ft3/h 52
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
53 Ib/s 53
54 Ib/m 54
55 Ib/h 55
56 FPS 56
57 ft/s 57
58 inH20 58
59 inwg 59
60 ftwg 60
61 Ibsi 61
62 ms 62
63 Mrev 63
64 paiva 64
65 inWC 65
66 mpmin 66
67 viikko 67
68 tonni 68
69 m/s"2 66
70 kierr. 70
71 aste 71
72 m 72
73 tuuma 73
74 inc 74
75 m/s"3 75
76 kg/m~2 76
77 kg/m”3 77
78 m”3 78
79 [tyhja] 79
80 u/s 80
81 u/min 81
82 u/h 82
83...84 [tyhja] 83...84
85 u/sh2 85
86 min-2 86
87 u/h*2 87
88...89 [tyhja] 88...89
90 Vrms 90
91 bitti 91
92 Nm 92
93 p.y. 93
94 1/s 94
95 mH 95
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
96 mOhm 96
97 us 97
98 C/wW 98
35.06 Muuttuja 1 maks Prosessimuuttujan 1 maksimiarvo. Katso parametrin 35.02
Signaali 1 maks kaavio.
-32768...32768 Prosessimuuttujan 1 maksimiarvo. 1=1
35.07 Muuttuja 1 minim Prosessimuuttujan 1 minimiarvo. Katso parametrin 35.02
Signaali 1 maks kaavio.
-32768...32768 Prosessimuuttujan 1 minimiarvo. 1=1
35.08 Signaali 2 param Valitsee signaalin, jota kaytetdadn parametrina 04.07
ProsessMuuttuja?2.
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Nopeus % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 109). 1073742082
Taajuus 01.03 Lahtétaajuus (katso sivu 109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 7109). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 7109). 1073742087
Lahtéteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 109). 1073742103
NoOh EnnRamp 03.03 Nopeusohje (katso sivu 120). 1073742595
NopOhj Rampi 03.05 NopOhje rampitet (katso sivu 120). 1073742597
NopOhj kayt 03.06 NopOhje kéytetty (katso sivu 120). 1073742598
MomOhije kayt 03.14 MomOhje kéytetty (katso sivu 1217). 1073742606
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 127). 1073742851
PID 1ahto 04.05 Pros PID I&ht6 (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
35.09 Signaali 2 maks Maarittaa todellisen arvon valitulle signaalille, joka vastaa
parametrilla 35.13 Muuttuja 2 maks maariteltya
maksiminayttéarvoa.
04.07 ProsessMuuttuja2
A
3513 - - — - - —
|
|
35.14 :
1 | >
35.10 35.09 ;ignaali valittu
parametrilla 35.08
Signaali 2 param
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
-32768...32768 Prosessimuuttujan 2 maksimiarvoa vastaavan signaalin 1=1
todellinen arvo.
35.10 Signaali 2 mimin Maarittaa todellisen arvon valitulle signaalille, joka vastaa
parametrilla 35.14 Muuttuja 2 minim maéariteltya
miniminayttéarvoa. Katso parametrin 35.09 Signaali 2 maks
kaavio.
-32768...32768 Prosessimuuttujan 2 minimiarvoa vastaavan signaalin 1=1
todellinen arvo.
35.11  Muuttuja 2 skaal Prosessimuuttujan 2 skaalaus. Tama asetus skaalaa myds
kenttavaylan arvon.
0 1=1 0
1 10=1 1
2 100 =1 2
3 1000 =1 3
4 10000 = 1 4
5 100000 = 1 5
35.12 Muuttuja 2 yksik Maéarittda parametrin 04.07 ProsessMuuttuja2 yksikon
(prosessimuuttuja 2).
0...98 Katso parametri 35.05 Muuttuja 1 yksik. 1=1
35.13 Muuttuja 2 maks Prosessimuuttujan 2 maksimiarvo. Katso parametrin 35.09
Signaali 2 maks kaavio.
-32768...32768 Prosessimuuttujan 2 maksimiarvo. 1=1
35.14  Muuttuja 2 minim Prosessimuuttujan 2 minimiarvo. Katso parametrin 35.09
Signaali 2 maks kaavio.
-32768...32768 Prosessimuuttujan 2 minimiarvo. 1=1
35.15 Signaali 3 param Valitsee signaalin, jota kdytetdan parametrina 04.08
ProsessMuuttuja3.
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 7109). 1073742081
Nopeus % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 709). 1073742082
Taajuus 01.03 Léht6taajuus (katso sivu 109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 7109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 109). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 7109). 1073742087
Lahtéteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 7109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 7109). 1073742103
NoOh EnnRamp 03.03 Nopeusohje (katso sivu 120). 1073742595
NopOhj Rampi 03.05 NopOhje rampitet (katso sivu 120). 1073742597
NopOhj kayt 03.06 NopOhje kéytetty (katso sivu 120). 1073742598
MomOhije kayt 03.14 MomOhje kéytetty (katso sivu 1217). 1073742606
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 127). 1073742851
PID 18hto 04.05 Pros PID I&hté (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

106).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

35.16 Signaali 3 maks Maarittda todellisen arvon valitulle signaalille, joka vastaa
parametrilla 35.20 Muuttuja 3 maks maariteltya
maksiminayttéarvoa.

04.08 ProsessMuuttuja3
A

3520f — — — — — -

35.21
|

>

Signaali valittu
parametrilla 35.15
Signaali 3 param

35.17 35.16

-32768...32768 Prosessimuuttujan 3 maksimiarvoa vastaavan signaalin 1=1
todellinen arvo.

35.17 Signaali 3 minim Maarittaa todellisen arvon valitulle signaalille, joka vastaa
parametrilla 35.21 Muuttuja 3 minim maariteltya
minimindyttdarvoa. Katso parametrin 35.716 Signaali 3 maks

kaavio.
-32768...32768 Prosessimuuttujan 3 minimiarvoa vastaavan signaalin 1=1
todellinen arvo.
35.18 Muuttuja 3 skaal Prosessimuuttujan 3 skaalaus. Tama asetus skaalaa myods
kenttavaylan arvon.
0 1=1 0
1 10=1 1
2 100 =1 2
3 1000 =1 3
4 10000 = 1 4
5 100000 = 1 5
35.19 Muuttuja 3 yksik Maarittda parametrin 04.08 ProsessMuuttuja3 yksikén
(prosessimuuttuja 3).
0...98 Katso parametri 35.05 Muuttuja 1 yksik. 1=1
35.20 Muuttuja 3 maks Prosessimuuttujan 3 maksimiarvo. Katso parametrin 35.76
Signaali 3 maks kaavio.
-32768...32768 Prosessimuuttujan 3 maksimiarvo. 1=1
35.21 Muuttuja 3 minim Prosessimuuttujan 3 minimiarvo. Katso parametrin 35.76
Signaali 3 maks kaavio.
-32768...32768 Prosessimuuttujan 3 minimiarvo. 1=1

36 Ajastintoiminnot Ajastimien konfigurointi
Lisatietoja on myos kohdassa Ajastimet sivulla 79.

36.01 Ajastimen kaynn. Ajastimien kayttoonotto / kaytosta poistaminen. Kun talla
parametrilla valittu I&hde on poissa kaytdsta, ajastimet eivat
ole kaytdssa. Kun lahde on kaytéssa, ajastimet ovat
kaytossa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
DI Digitaalitulo DI1 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.07 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DIO4 Digitaalitulo/-1ahté DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-lahté DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-1aht6é DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
36.02 Paivalviiko val. Maarittda, mitkd parametrien 36.03 Kéynnistysaika
1 ... 36.18 Pyséytyspaivé 4 maarittdmat aikajaksot ovat
voimassa paivittain tai viikoittain.
Bitti Toiminto
0 Ajastin1 tila
0 = paivittain
1 = viikoittain
1 Ajastin2 tila
0 = paivittain
1 = viikoittain
2 Ajasting tila
0 = paivittain
1 = viikoittain
3 Ajastin4 tila
0 = paivittain
1 = viikoittain
36.03 Kaynnistysaika 1 Maéarittéda aikajakson 1 alkamisajan.
00:00:00 ... Aikajakson 1 alkamisaika. 1=1s
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.04 Pysaytysaika 1 Maarittda aikajakson 1 paattymisajan.
00:00:00 ... Aikajakson 1 paattymisaika. 1=1s
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.05 Kaynnistyspaiva 1 Maarittda viikonpaivan, jona aikajakso 1 alkaa.
Maanantai Aikajakso 1 alkaa maanantaina. 1
Tiistai Aikajakso 1 alkaa tiistaina. 2
Keskiviikko Aikajakso 1 alkaa keskiviikkona. 3
Torstai Aikajakso 1 alkaa torstaina. 4
Perjantai Aikajakso 1 alkaa perjantaina. 5
Lauantai Aikajakso 1 alkaa lauantaina. 6
Sunnuntai Aikajakso 1 alkaa sunnuntaina. 7
36.06 Pysaytyspaiva 1 Maarittaa viikonpaivan, jona aikajakso 1 paattyy.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Maanantai Aikajakso 1 paattyy maanantaina. 1
Tiistai Aikajakso 1 paattyy tiistaina. 2
Keskiviikko Aikajakso 1 paattyy keskiviikkona. 3
Torstai Aikajakso 1 paattyy torstaina. 4
Perjantai Aikajakso 1 paattyy perjantaina. 5
Lauantai Aikajakso 1 paattyy lauantaina. 6
Sunnuntai Aikajakso 1 paattyy sunnuntaina. 7
36.07 Kaynnistysaika 2 Maérittaa aikajakson 2 alkamisajan.
00:00:00 ... Aikajakson 2 alkamisaika. 1=1s
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.08 Pyséaytysaika 2 Maéarittaa aikajakson 2 paattymisajan.
00:00:00 ... Aikajakson 2 paattymisaika. 1=1s
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.09 Kaynnistyspaiva 2 | Maarittaa viikonpaivan, jona aikajakso 2 alkaa.
Maanantai Aikajakso 2 alkaa maanantaina. 1
Tiistai Aikajakso 2 alkaa tiistaina. 2
Keskiviikko Aikajakso 2 alkaa keskiviikkona. 3
Torstai Aikajakso 2 alkaa torstaina. 4
Perjantai Aikajakso 2 alkaa perjantaina. 5
Lauantai Aikajakso 2 alkaa lauantaina. 6
Sunnuntai Aikajakso 2 alkaa sunnuntaina. 7
36.10 Pysaytyspaiva 2 Maarittaa viikonpaivan, jona aikajakso 2 paattyy.
Maanantai Aikajakso 2 paattyy maanantaina. 1
Tiistai Aikajakso 2 paattyy tiistaina. 2
Keskiviikko Aikajakso 2 paattyy keskiviikkona. 3
Torstai Aikajakso 2 paattyy torstaina. 4
Perjantai Aikajakso 2 paattyy perjantaina. 5
Lauantai Aikajakso 2 paattyy lauantaina. 6
Sunnuntai Aikajakso 2 paattyy sunnuntaina. 7
36.11  Kaynnistysaika 3 Maarittaa aikajakson 3 alkamisajan.
00:00:00 ... Aikajakson 3 alkamisaika. 1=1s
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.12 Pysaytysaika 3 Maarittaa aikajakson 3 paattymisajan.
00:00:00 ... Aikajakson 3 paattymisaika. 1=1s
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.13 Kaynnistyspaiva 3 | Maarittaa viikonpaivan, jona aikajakso 3 alkaa.
Maanantai Aikajakso 3 alkaa maanantaina. 1
Tiistai Aikajakso 3 alkaa tiistaina. 2
Keskiviikko Aikajakso 3 alkaa keskiviikkona. 3
Torstai Aikajakso 3 alkaa torstaina. 4
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Perjantai Aikajakso 3 alkaa perjantaina. 5
Lauantai Aikajakso 3 alkaa lauantaina. 6
Sunnuntai Aikajakso 3 alkaa sunnuntaina. 7
36.14 Pysaytyspaiva 3 Maarittaa viikonpaivan, jona aikajakso 3 paattyy.
Maanantai Aikajakso 3 paattyy maanantaina. 1
Tiistai Aikajakso 3 paattyy tiistaina. 2
Keskiviikko Aikajakso 3 paattyy keskiviikkona. 3
Torstai Aikajakso 3 paattyy torstaina. 4
Perjantai Aikajakso 3 paattyy perjantaina. 5
Lauantai Aikajakso 3 paattyy lauantaina. 6
Sunnuntai Aikajakso 3 paattyy sunnuntaina. 7
36.15 Kaynnistysaika 4 Maarittaa aikajakson 4 alkamisajan.
00:00:00 ... Aikajakson 4 alkamisaika. 1=1s
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.16 Pysaytysaika 4 Maarittaa aikajakson 4 paattymisajan.
00:00:00 ... Aikajakson 4 paattymisaika. 1=1s
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.17 Kaynnistyspaiva 4 | Maarittaa viikkonpaivan, jona aikajakso 4 alkaa.
Maanantai Aikajakso 4 alkaa maanantaina. 1
Tiistai Aikajakso 4 alkaa tiistaina. 2
Keskiviikko Aikajakso 4 alkaa keskiviikkona. 3
Torstai Aikajakso 4 alkaa torstaina. 4
Perjantai Aikajakso 4 alkaa perjantaina. 5
Lauantai Aikajakso 4 alkaa lauantaina. 6
Sunnuntai Aikajakso 4 alkaa sunnuntaina. 7
36.18 Pysaytyspaiva 4 Maarittaa viikonpaivan, jona aikajakso 4 paattyy.
Maanantai Aikajakso 4 paattyy maanantaina. 1
Tiistai Aikajakso 4 paattyy tiistaina. 2
Keskiviikko Aikajakso 4 paattyy keskiviikkona. 3
Torstai Aikajakso 4 paattyy torstaina. 4
Perjantai Aikajakso 4 paattyy perjantaina. 5
Lauantai Aikajakso 4 paattyy lauantaina. 6
Sunnuntai Aikajakso 4 paattyy sunnuntaina. 7
36.19 Tehostus tulo Tehostuksen avulla voidaan laajentaa ajastimen
kayttéonottosignaalia parametrilla 36.20 Tehostusaika
maaritetyksi ajaksi. Tehostusaika kaynnistyy, kun
tehostussignaali muuttaa tilan 1 tilaksi 0.
DI Digitaalitulo DI1 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 0). 1073742337
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 1). 1073807873
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 2). 1073873409
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 02.07 Dl tilatiedot, bitti 3). 1073938945
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DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
Dl6 Digitaalitulo D16 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DI04 Digitaalitulo/-1aht6 DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-1ahtd DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-1ahtd DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
36.20 Tehostusaika Tehostettu aika. Katso parametri 36.719 Tehostus tulo.
00:00:00 ... Tehostettu aika. 1=1s
24:00:00 (24:00:00 =
86400)
36.21 Ajastintoiminto1 Valitsee, mita aikajaksoa (1...4) ajastettu toiminto 1 kayttaa.
Maarittdd myos, kayttadko ajastettu toiminto 1 tehostusta.
Parametri on 16-bittinen sana, jonka jokainen bitti vastaa
tiettya toimintoa. Kun bitin asetus on 1, vastaava toiminto on
kaytossa.
Binaarisen luvun bitit vastaavat seuraavia toimintoja:

Bitti Toiminto
0 Ajastin1 akt (aikajakson 1 kayttdénotto)
1 Ajastin2 akt (aikajakson 2 kayttoonotto)
2 Ajastin3 akt (aikajakson 3 kayttdonotto)
3 Ajastin4 akt (aikajakson 4 kayttoonotto)
4 Boost akt (tehostuksen kayttdonotto)
36.22 Ajastintoiminto2 Valitsee, mita aikajaksoa (1...4) ajastettu toiminto 2 kayttaa.

Maarittad myos, kayttdako ajastettu toiminto 2 tehostusta.
Parametri on 16-bittinen sana, jonka jokainen bitti vastaa
tiettya toimintoa. Kun bitin asetus on 1, vastaava toiminto on
kaytossa.

Binaarisen luvun bitit vastaavat seuraavia toimintoja:

Bitti Toiminto

Ajastin1 akt (aikajakson 1 kayttoonotto)
Ajastin2 akt (aikajakson 2 kayttdénotto)
Ajastin3 akt (aikajakson 3 kayttoonotto)
Ajastin4 akt (aikajakson 4 kayttdonotto)
Boost akt (tehostuksen kayttdonotto)

B W N = O
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36.23 Ajastintoiminto3 Valitsee, mita aikajaksoa (1...4) ajastettu toiminto 3 kayttaa.
Maarittda myos, kayttdako ajastettu toiminto 3 tehostusta.
Parametri on 16-bittinen sana, jonka jokainen bitti vastaa
tiettya toimintoa. Kun bitin asetus on 1, vastaava toiminto on
kaytossa.
Binaarisen luvun bitit vastaavat seuraavia toimintoja:
Bitti Toiminto
0 Ajastin1 akt (aikajakson 1 kayttoonotto)
1 Ajastin2 akt (aikajakson 2 kayttoonotto)
2 Ajastin3 akt (aikajakson 3 kayttoonotto)
3 Ajastind akt (aikajakson 4 kayttoonotto)
4 Boost akt (tehostuksen kayttéonotto)
36.24 Ajastintoiminto4 Valitsee, mita aikajaksoa (1...4) ajastettu toiminto 4 kayttaa.
Maarittdd myos, kayttaako ajastettu toiminto 4 tehostusta.
Parametri on 16-bittinen sana, jonka jokainen bitti vastaa
tiettya toimintoa. Kun bitin asetus on 1, vastaava toiminto on
kaytdssa.
Binaarisen luvun bitit vastaavat seuraavia toimintoja:
Bitti Toiminto
0 Ajastin1 akt (aikajakson 1 kayttoonotto)
1 Ajastin2 akt (aikajakson 2 kayttoonotto)
2 Ajastin3 akt (aikajakson 3 kayttoonotto)
3 Ajastin4 akt (aikajakson 4 kayttoonotto)
4 Boost akt (tehostuksen kayttoonotto)
38 Vuo-ohje Vuo-ohje ja U/f-kéyran asetukset
Lisatietoja on myos kohdassa Kayttédjan méaérittdméa U/f-kdyra
sivulla 69.
38.01 Vuo-ohje Maarittda vuo-ohjeen (parametrin 99.08 Moot nim taajuus
prosentteina) kentanheikennyspisteessa.
0...200% Vuo-ohje kentan heikennyspisteessa. 1=1%
38.03 U/F kayra toimin Valitsee U/f (jannite/taajuus) -kéyran muodon
kentanheikennyspisteen alapuolelta.
Huomaa: Toimintoa voidaan kayttaa vain skalaarisdadossa
(kun parametrin 99.05 Moottoriohjaus asetuksena on
Skalaari).
Lineaarinen Lineaarinen U/f-kayra. Suositellaan 0
vakiomomenttisovelluksiin.
Nelidllinen Nelidllinen U/f-kayra. Suositellaan keskipakopumppu- ja 1
puhallinsovelluksiin.
Kéayttaja Mukautettu U/f-kayra. Kéyra muodostetaan parametreilla 2
38.04...38.13 maaritettyjen pisteiden avulla.
38.04 UJ/F kayra taaj.1 Maarittéda taajuuden mukautetun U/f-kéyran ensimmaisessa
pisteessa parametrin 99.08 Moot nim taajuus prosentteina.
Parametria kdytetdan, kun parametrin 38.03 U/F kayré toimin
asetus on Kayttaja.
1...500% Ensimmainen piste, taajuus. 1=1%
38.05 UJIF kayra taaj.2 Maarittaa taajuuden mukautetun U/f-kéyran toisessa
pisteessa parametrin 99.08 Moot nim taajuus prosentteina.
1...500% Toinen piste, taajuus. 1=1%
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38.06 U/F kayra taaj.3 Maarittaa taajuuden mukautetun U/f-kayran kolmannessa
pisteessa parametrin 99.08 Moot nim taajuus prosentteina.
1...500% Kolmas piste, taajuus. 1=1%
38.07 U/F kayra taaj.4 Maarittaa taajuuden mukautetun U/f~kayran neljannessa
pisteessa parametrin 99.08 Moot nim taajuus prosentteina.
1...500% Neljas piste, taajuus. 1=1%
38.08 U/F kéayra taaj.5 Maéarittda taajuuden mukautetun U/fkayrén viidennessa
pisteessa parametrin 99.08 Moot nim taajuus prosentteina.
1...500% Viides piste, taajuus. 1=1%
38.09 U/F kayra jann.1 Maarittada jannitteen mukautetun U/f-kéyrén ensimmaisessa
pisteessa parametrin 99.07 Moot nim jénnite prosentteina.
0...200% Ensimmainen piste, jannite. 1=1%
38.10 U/F kayra jann.2 Maarittaa jannitteen mukautetun U/f-kdyran toisessa
pisteessa parametrin 99.07 Moot nim jénnite prosentteina.
0...200% Toinen piste, jannite. 1=1%
38.11  U/F kayra jann.3 Maarittaa jannitteen mukautetun U/f-kéyran kolmannessa
pisteessa parametrin 99.07 Moot nim jénnite prosentteina.
0 ...200% Kolmas piste, jannite. 1=1%
38.12 U/F kayra jann.4 Maarittaa jannitteen mukautetun U/f-kéayran neljannessa
pisteessa parametrin 99.07 Moot nim jénnite prosentteina.
0...200% Neljas piste, jannite. 1=1%
38.13 U/F kayra jann.5 Maarittaa jannitteen mukautetun U/f-kayran viidennessa
pisteessa parametrin 99.07 Moot nim jénnite prosentteina.
0...200% Viides piste, jannite. 1=1%
38.16  Vuo-ohje pointt. Valitsee ohituksen vuo-ohjeen lahteen.
Pointer Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
40 Moottorisaato Moottorin ohjausasetukset
40.01  Moottorin aani Ohjauksen suorituskyvyn ja moottorin melutason vélinen
optimointiasetus.
Syklinen Ohjaustoiminto on optimoitu jaksollista kuormitusta 0
aiheuttavia sovelluksia varten.
Huomautus: Tata asetusta kaytettdessa moottorikaapelin
maksimipituus on lyhyempi kuin asetuksella Oletus.
Alhainen Vahentaa moottorin melutasoa. Ohjaustoiminto on optimoitu | 1
korkeita (> 30 Hz) Iahtdtaajuuksia varten.
Huomautus: Taajuusmuuttajan kuormitettavuus on alentunut
tata asetusta kaytettédessa, joten kuormitusta on
vahennettava, jos tietty vakiolahtdvirta tarvitaan. Tata
asetusta ei suositella jaksollista kuormitusta aiheuttavissa
sovelluksissa. Suurin moottorikaapelin pituus on 50 m
taajuusmuuttajissa, joiden teho on enintédan 45 kW.
Oletus Ohjaustoiminnon optimointi pitkda moottorikaapelia varten.
Mukautettu Parametrilla 40.02 Kytkentétaajuus manuaalisesti maaritetty

kytkentataajuus.
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40.02

Kytkentataajuus

Maarittda kytkentataajuuden ohjeen, kun parametrin 40.01
Moottorin &&ani asetuksena on Mukautettu.

Huomautus: Laitteiston kytkentataajuusrajat voivat estaa
taajuusmuuttajan ohjausta hyvaksymasta liian suurta tai
pienté arvoa.

1,0...8,0 kHz

Kytkentataajuuden minimiohje.

1=1kHz

40.03

Jattdman kompens

Maarittaa jattaman vahvistuksen, jota kaytetdan korjaamaan
arvioitua moottorin jattdmaa. 100 % = jattaman taysi
vahvistus, 0 % = ei jattdman vahvistusta. Oletusarvo on 100
%. Muita arvoja voidaan kayttaa, jos staattisen nopeuden
virhe havaitaan jattaman taydesta vahvistuksesta huolimatta.
Esimerkki (nimelliskuormituksella ja nimellisjattamalla 40
rpm): Taajuusmuuttajalle annetaan 1 000 rpm:n
vakionopeusohje. Jattdman tdydesta kompensoinnista (= 100
%) huolimatta manuaalinen takometrimittaus moottorin
akselista antaa nopeusarvoksi 998 rmp. Staattisen nopeuden
virhe on 1 000 rpm — 998 rpm = 2 rpm. Eron
kompensoimiseksi jattdman vahvistusta tulisi lisata. Kun
vahvistuksen arvo on 105 %, staattisen nopeuden virhetté ei
enaa ole (2 rpm /40 rpm =5 %).

0...200%

Jattdman vahvistus.

1=1%

40.04

Jannite reservi

Maarittda pienimman sallitun jannitereservin. Kun
jannitereservi on laskenut asetettuun arvoon, taajuusmuuttaja
siirtyy kenténheikennysalueelle.

Jos vélipiirin tasajénnite Uy, = 550 V ja jannitereservi on 5 %,
maksimiléhtojannitteen RMS-arvo tasaisessa toiminnassa on
0,95 x 550 V / sqrt(2) = 369 V

Moottorin sd&ddén dynaamista suorituskykya
kentanheikennysalueella voidaan parantaa lisaamalla
jannitereservin arvoa, mutta talléin taajuusmuuttaja siirtyy
kentanheikennysalueelle aikaisemmin.

-4 ...50%

Jannitereservi.

1=1%

40.06

Pakota tak.kytke

Maarittda moottorin mallin kayttdmat nopeus-/sijaintitiedot.

Ei

Moottorin malli kayttaa parametrilla 79.02 NopMitt valinta
valittua nopeuden takaisinkytkent&a.

Kylla

Moottorin malli kayttaa sisaistéd nopeuden arviota (vaikka
parametrin 19.02 NopMitt valinta asetus olisi Ant1 nopeus /
Ant2 nopeus).
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40.07 IR-kompensointi Maarittda suhteellisen 18hdon lisdjannitteen nollanopeudella
(IR-kompensointi). Toiminto on hyédyllinen sovelluksissa,
joissa on suuri irrotusmomentti eikd suoraa momenttisaatoa
voi kayttaa.

U /Uy

(%)

Suhteellinen 1ahtéjannite. IR-
kompensoinnin asetus on 15 %.

100% |- - — —

15% | . « 22 Suhteellinen lahtéjannite.
%‘— Ei IR-kompensointia

f (Hz)

‘ Kentanheikennyspiste

I
60 %
nimellistaajuudesta

Lisatietoja on myds kohdassa Skalaarisdédetyn
taajuusmuuttajan IR-kompensointi sivulla 68.

0,00 ... 50,00% Lisajannite nollanopeudella prosentteina moottorin 100 = 1%
nimellisjannitteesta.

40.08 Ex ohjaus Ottaa kayttoon kytkentataajuuden minimirajan
rajahdysvaarallisten tilojen (EX) moottorisovelluksissa.

Ei kaytdossa Toiminto ei ole kaytdssa. 0

Ex moottori Kéaytossa. Kytkentataajuuden minimirajaksi on asetettu 2 1
kHz. Kaytetaan 2 kHz:n minimikytkentataajuuden mukaan
ATEX-sertifioiduissa moottoreissa.

40.10 Vuojarrutus Maarittaa jarrutustehon tason.
Ei kaytossa Vuojarrutus ei ole kaytossa. 0
Kohtalainen Vuon tasoa rajoitetaan jarrutuksen aikana. Hidastusaika on 1

pidempi kuin taydessa jarrutuksessa.

Taysi Suurin jarrutusteho. Lahes kaikki kaytettavissa oleva virta 2
kaytetddn mekaanisen jarrutustehon muuttamiseen
lampdenergiaksi moottorissa.

40.11 Moot malli aikav Valitsee, sopeutuvatko moottorimallin Idmpétilasidonnaiset
parametrit (kuten staattorin tai roottorin resistanssi)
todelliseen (mitattuun tai arvioituun) lampétilaan.

Ei kaytossa Moottorimallin Iampétilasopeutus on poistettu kaytosta. 0

Kaytossa Moottorimallin Idmpétilasopeutus on kdytéssa. 1
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40.14

Roott aikavakio

Roottorin aikavakion saato.

Taman parametrin avulla voidaan parantaa momentin
tarkkuutta takaisinkytkentaa kayttavissa
epatahtimoottoreissa. Tavallisesti moottorin tunnistusajo
antaa riittdvan momentin tarkkuuden, mutta manuaalista
hienosaatoéa voidaan kayttaa poikkeuksellisen vaativissa
sovelluksissa, jotta suorituskyky on optimaalinen.
Huomautus: Tama on asiantuntijatason parametri, eika sita
pida saataa ilman asianmukaista osaamista.

100 %

25...400 %

Roottorin aikavakion saato.

1=1%

42 Jarrun ohjaus

Mekaanisen jarrun ohjauksen konfigurointi
Lisatietoja on myos kohdassa Mekaanisen jarrun ohjaus
sivulla 75.

42.01

Jarrunohjaus

Aktivoi jarrun valvotun tai valvomattoman ohjaustoiminnon.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Ei kaytossa

Jarrun ohjaus pois kaytosta.

Takaisinkytk

Valvottu jarrun ohjaus kaytdssa (valvonta aktivoidaan
parametrilla 42.02 Jarr tak.kytkentd).

Ei tak kytk.

Valvomaton jarrun ohjaus otettu kayttoon.

42.02

Jarr tak.kytkenta

Parametrilla valitaan Iahde, jonka avulla aktivoidaan ulkoisen
jarrun kytkennan valvonta (parametrin 42.01 Jarrunohjaus
asetus on Takaisinkytk). Ulkoisen valvontasignaalin kaytté on
valinnaista.

1 = Jarru on auki.

0 = Jarru on suljettu.

Jarrun valvontaa ohjataan yleensa digitaalitulon kautta.

Kun havaitaan jarrun ohjauksen virhe, taajuusmuuttaja toimii
parametrilla 42.12 Jar vikatoiminto maaritellylla tavalla.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Di4

Digitaalitulo DI4 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3).

1073938945

DI5

Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4).

1074004481

DI6

Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5).

1074070017

DIO4

Digitaalitulo/-lahtd DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti
3).

1073938947

DIO5

Digitaalitulo/-lahté DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti
4).

1074004483

DIO6

Digitaalitulo/-lahté DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti
5).

1074070019

Vakio

Pointteri

Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).
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42.03

Avausviive

Maarittaa jarrun avausviiveen (= viive sisdisen
jarrunavauskomennon ja moottorin nopeussaadon
vapautuksen valilld). Viivelaskuri kdynnistyy, kun
taajuusmuuttaja on magnetoinut moottorin ja nostanut
moottorin momentin jarrun vapautuksen yhteydessa
tarvittavalle tasolle (parametri 42.08 Avausmomentti).
Samalla kun laskuri kdynnistyy, jarrun ohjaus saa jarrua
ohjaavan relelahddn paastdmaan ja jarru alkaa avautua.
Viivearvoksi on asetettava sama arvo, jonka jarrun valmistaja
on ilmoittanut jarrun mekaaniseksi avautumisviiveeksi.

0,00...5,00s

Jarrun avautumisviive.

100=1s

42.04

Sulkuviive

Maarittaa jarrun sulkuviiveen. Viivelaskuri kdynnistyy, kun
moottorin nopeuden oloarvo laskee asetetun rajan (parametri
42.05 Sulkunopeus) alapuolelle ja taajuusmuuttaja on saanut
pysaytyskomennon. Samalla kun laskuri kdynnistyy, jarrun
ohjaus saa jarrua ohjaavan relelahdon paastadmaan ja jarru
alkaa sulkeutua. Viiveen aikana jarrutoiminto pitdd moottorin
jannitteisena ja estad moottorin nopeutta laskemasta
nollanopeuden alle.

Viivearvoksi on asetettava sama arvo, jonka jarrun valmistaja
on ilmoittanut jarrun mekaaniseksi sulkeutumisviiveeksi (=
toimintoviive sulkeutuessa).

0,00 ...60,00 s

Jarrun sulkeutumisviive.

100=1s

42.05

Sulkunopeus

Maarittéaa jarrun sulkeutumisnopeuden (absoluuttisena
arvona). Katso parametri 42.04 Sulkuviive.

0,0 ... 1000,0 rpm

Jarrun sulkeutumisnopeus.

10=1rpm

42.06

Sulku kaskyviive

Maarittda suljetun komentoviiveen eli ajan, joka kuluu jarrun
sulkemisehtojen tayttymisen ja sulkemiskomennon
antamisen valilla.

0,00 ...10,00 s

Jarrun sulkeutumiskomennon viive.

100=1s

42.07

Uudel.avausviive

Maarittdd uudelleenavausviiveen eli ajan, joka kuluu
sulkemiskomennon antamisen ja jarrun
uudelleenavautumiskyvyn valilla.

0,00...10,00s

Jarrun uudelleenavausviive.

100=1s

42.08

Avausmomentti

Maarittdad moottorin kdynnistysmomentin jarrun
vapauttamisen yhteydessa (prosentteina moottorin
nimellismomentista), kun parametriksi 42.09 Avausmom.
I&hde on asetettu P. 42.08.

Huomautus: Jos tdma arvo on muu kuin 0, se korvaa
parametrin 42.09 Avausmom. ldhde asetuksen.

-1000,0 ... 1000,0%

Moottorin kdynnistysmomentti jarrun vapauttamisen
yhteydessa.

10=1%

42.09

Avausmom. lahde

Valitsee lahteen jarrun avaamismomentin arvolle (moottorin
kaynnistysmomentti, kun jarru vapautetaan).
Katso myds parametri 42.08 Avausmomentti.

Nolla

Nollanopeusohje.

0

Al1 skaalatt

02.05 Al1 skaalattu (katso sivu 177).

1073742341

Al2 skaalatt

02.07 Al2 skaalattu (katso sivu 177).

1073742343

KV ohje1

02.26 KV pédéohje 1 (katso sivu 115).

1073742362

KV ohje2

02.27 KV pédéohje 2 (katso sivu 115).

1073742363

D2D ohje1

02.32 D2D pééohje 1 (katso sivu 716).

1073742368
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D2D ohje2 02.33 D2D pé&éohje 2 (katso sivu 116). 1073742369
Mom muisti 03.15 Jarrun MomMuisti (katso sivu 127). 1073742607
P. 42.08 Parametri 42.08 Avausmomentti. 1073752584
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
42.10 Jarr sulkupyynto Valitsee jarrun sulkemis- tai avaamispyynnén lahteen.
Kun jarrun sulkemispyynté on aktiivinen, taajuusmuuttaja
voidaan kaynnistaa, mutta momention luominen ja kiihdytys
nopeusohjeen rampilla on estetty, ja jarru pysyy kiinni.
1 = Jarrun sulkemispyyntd
0 = Jarrun avaamispyynto
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DIO4 Digitaalitulo/-lahté DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-1aht6é DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-1aht6é DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Poi - 106).
ointteri
42.11  Jarr avauks pito Valitsee jarrun avauskomennon pidon aktivointildhteen.
Kun jarrun avauskomennon pito on aktiivinen, jarru
avaaminen estetaan, vaikka kaynnistyskomento on aktiivinen
ja jarrun avausmomentti on kaytettavissa.
1 = Pito aktiivinen
0 = Normaali toiminta
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
DIO4 Digitaalitulo/-lahté DIO4 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1073938947
3).
DIO5 Digitaalitulo/-1aht6é DIO5 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074004483
4).
DIO6 Digitaalitulo/-1ahté DIO6 (parametri 02.03 DIO tilatiedot, bitti | 1074070019
5).
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
Pointteri 106).

42.12  Jar vikatoiminto

Maarittéda, kuinka taajuusmuuttaja reagoi mekaanisen jarrun
ohjausvirheeseen. Jos jarrun ohjauksen valvontaa ei ole
aktivoitu parametrilla 42.01 Jarrunohjaus, tdma parametri ei
ole kéaytdssa.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

Vika

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan JARRU El SULKEUDU /
JARRU EI AVAUDU, jos valinnaisen ulkoisen jarrun
tilatietosignaalin tila ei vastaa jarrun ohjaustoiminnon
edellyttdmaa tilaa. Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan JARRU
AVAUSMOMENTTI, jos jarrun vapauttamisen yhteydessa
tarvittavaa moottorin kdynnistysmomenttia ei ole saavutettu.

Halytys

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen JARRU El SULKEUDU /
JARRU EI AVAUDU, jos valinnaisen ulkoisen jarrun
tilatietosignaalin tila ei vastaa jarrun ohjaustoiminnon
edellyttdmaa tilaa. Taajuusmuuttaja antaa halytyksen JARRU
AVAUSMOMENTTI, jos jarrun vapauttamisen yhteydessa
tarvittavaa moottorin kdynnistysmomenttia ei ole saavutettu.

Vika avatess

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen JARRU El SULKEUDU
(jarrua suljettaessa) ja laukeaa vikaan JARRU El AVAUDU
(jarrua avattaessa), jos valinnaisen ulkoisen jarrun
tilatietosignaalin tila ei vastaa jarrun ohjauslogiikan
edellyttdmaa tilaa. Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan JARRU
AVAUSMOMENTTI, jos jarrun vapauttamisen yhteydessa
tarvittavaa moottorin kdynnistysmomenttia ei ole saavutettu.

42.13 Jarrun vika-aika

Maarittda sulkemisvian viiveen eli ajan, joka on jarrun
sulkeutumisen ja jarrun sulkeutumisvian luomisen valilla.

0,00 ... 600,00 s

Jarrun sulkeutumisvian viive.

100=1s

42.14 Jatkettu kaynti

Maarittelee taajuusmuuttajalle pidennetyn kayntiajan jarrun
sulkeutuessa. Viiveen aikana moottorin magnetointi
(modulointi) jatkuu ja moottori on valmis valittémaan
uudelleenkaynnistykseen.

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

0,1...3600,0 s = Jarrunohjaustoiminnon pidennetty kaynti:
Moottorin magnetointi (modulointi) kytkeytyy pois paalta, kun
jarrun sulkuviive ja pidennetty kayntiaika ovat kuluneet.
Pidennetyn kayntiajan aikana kaytetaan
nollamomenttiohjetta, ja moottori on valmis valittémaan
uudelleenkaynnistykseen.

t

— Kayntiin/seis

] " Taajuusmuuttaja moduloi

Nopeuden
oloarvo

1 = Jarrun sulkunopeus
2 = Jarrun sulkuviive
3 = Pidennetty kayntiaika

0,0...3600,0s

Pidennetty kayntiaika.

100=1s
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| Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
44 Yllapito Huoltolaskurin konfigurointi
Lisatietoja on myos kohdassa Huoltolaskurit sivulla 87.
44.01 Paallaolo 1 toim Konfiguroi kayttdaikalaskuria 1. Tama laskuri on kaytossa,
kun parametrilla 44.02 Pé&élldolo1 ldhde valittu signaali on
kaytdssa. Kun parametrilla 44.03 P&élldolo 1 raja maaritetty
raja on saavutettu, jarjestelma antaa parametrilla 44.04
Pé&élldolo 1 hély maaritetyn halytyksen ja laskuri nollautuu.
Laskurin nykyinen arvo on luettavissa ja nollattavissa
parametrin 04.09 Laskuri pdélld 1 avulla. Parametrin 06.15
Laskurin tila bitti O iimoittaa, etta laskurin laskuraja on
ylittynyt.
Bitti Toiminto
0 Laskin tila (Laskurin tila)
0 = Silmukka: Jos hélytys on otettu kayttoon bitilléa 1, halytys pysyy aktiivisena vain 10
sekunnin ajan.
1 = Saturointi: Jos halytys on otettu kayttoon bitilla 1, halytys pysyy aktiivisena
kuittaukseen saakka.
1 Halyytys tila (Halytyksen kayttdonotto)
0 = Ei kaytossa: Halytysta ei anneta, kun raja on saavutettu.
1 = Kaytdssa: Halytys annetaan, kun raja on saavutettu.
44.02 P&allaolo1 lahde Valitsee kayttdaikalaskurin 1 avulla valvottavan signaalin.
Katso parametri 44.01 Péaélldolo 1 toim.
RO1 Relelahté RO1 (valittu parametrilla 02.02 RO tilatiedot, bitti 1073742338
0).
Kaynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Ladattu Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
44.03 Paalldolo 1 raja Maarittaa kayttdaikalaskurin 1 halytysrajan. Katso parametri
44.01 Paéalldolo 1 toim.
0...2147483647 s Kayttdaikalaskurin 1 halytysraja.
44.04 P&alldolo 1 haly Maarittaa kayttéaikalaskurin 1 halytysrajan. Katso parametri
44.01 Paéalldolo 1 toim.
Paallaolo 1 Kayttdaikalaskurin 1 esivalintahalytys. 0
Puhd. laite Kayttdaikalaskurin 1 esivalintahalytys. 1
Lisapuhallin Kayttdaikalaskurin 1 esivalintahalytys. 2
Kaapin puhal Kayttdaikalaskurin 1 esivalintahalytys. 3
Dc-kondens Kayttdaikalaskurin 1 esivalintahalytys. 4
Moot laakeri Kayttdaikalaskurin 1 esivalintahalytys. 5
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44.05 Paallaolo 2 toim Konfiguroi kayttdaikalaskuria 2. Tama laskuri on kaytdssa,
kun parametrilla 44.06 P&élldolo 2 Idhde valittu signaali on
kaytéssa. Kun parametrilla 44.07 P&élldolo 2 raja maaritetty
raja on saavutettu, jarjestelma antaa parametrilla 44.08
Péélldolo 2 hély maaritetyn halytyksen ja laskuri nollautuu.
Laskurin nykyinen arvo on luettavissa ja nollattavissa
parametrin 04.10 Laskuri pdélld 2 avulla. Parametrin 06.15
Laskurin tila bitti 1 ilmoittaa, ettd laskurin laskuraja on
ylittynyt.
Bitti Toiminto
0 Laskin tila (Laskurin tila)
0 = Silmukka: Jos hélytys on otettu kayttoon bitilla 1, halytys pysyy aktiivisena vain 10
sekunnin ajan.
1 = Saturointi: Jos halytys on otettu kayttoon bitilla 1, halytys pysyy aktiivisena
kuittaukseen saakka.
1 Halyytys tila (Halytyksen kayttoonotto)
0 = Ei kaytdssa: Halytysta ei anneta, kun raja on saavutettu.
1 = Kéytossa: Halytys annetaan, kun raja on saavutettu.
44.06 Paallaolo 2 l1ahde Valitsee kayttdaikalaskurin 2 avulla valvottavan signaalin.
Katso parametri 44.05 Péaélléolo 2 toim.
RO1 Relelahtd RO1 (valittu parametrilla 02.02 RO tilatiedot, bitti 1073742338
0).
Kéaynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Ladattu Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
44.07 Paallaolo 2 raja Maarittad kayttdaikalaskurin 2 halytysrajan. Katso parametri
44.05 Paélldolo 2 toim.
0...2147483647 s | Kayttdaikalaskurin 2 halytysraja. 1=1s
44.08 Paallaolo 2 haly Maarittda kayttdaikalaskurin 2 halytysrajan. Katso parametri
44.05 P&éllgolo 2 toim.
Paallaolo 2 Kayttbaikalaskurin 2 esivalintahalytys. 0
Puhd. laite Kayttoaikalaskurin 2 esivalintahalytys. 1
Lisapuhallin Kayttbaikalaskurin 2 esivalintahalytys. 2
Kaapin puhal Kayttbaikalaskurin 2 esivalintahalytys. 3
Dc-kondens Kayttbaikalaskurin 2 esivalintahalytys. 4
Moot laakeri Kayttdaikalaskurin 2 esivalintahalytys. 5
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
44.09 Pulssilask1 toim Maarittda nousevan reunan laskurin 1. Taman laskurin arvo
lisdantyy aina, kun parametrilla 44.10 Pulssilask1 ldhd valittu
signaali kytkeytyy paalle (ellei jakaja-arvoa ole kaytéssa —
katso parametri 44.12 Pulssilask1 jako). Kun parametrilla
44.11 Pulssilask1 raja maaritetty raja on saavutettu,
jarjestelma antaa parametrilla 44.13 Pulssilask1 hély
maaritetyn halytyksen ja laskuri nollautuu.
Laskurin nykyinen arvo on luettavissa ja nollattavissa
parametrin 04.11 Laskuri reuna 1 avulla. Parametrin 06.15
Laskurin tila bitti 2 ilmoittaa, etté laskurin laskuraja on
ylittynyt.
Bitti Toiminto
0 Laskin tila (Laskurin tila)
0 = Silmukka: Jos halytys on otettu kdyttddn bitilla 1, halytys pysyy aktiivisena vain 10
sekunnin ajan.
1 = Saturointi: Jos halytys on otettu kayttddn bitilla 1, halytys pysyy aktiivisena
kuittaukseen saakka.
1 Halyytys tila (Halytyksen kayttdonotto)
0 = Ei kaytossa: Halytysta ei anneta, kun raja on saavutettu.
1 = Kaytdssa: Halytys annetaan, kun raja on saavutettu.
44.10 Pulssilask1 1ahd Valitsee nousevan reunan laskurin 1 avulla valvottavan
signaalin. Katso parametri 44.09 Pulssilask1 toim.
RO1 Relelahté RO1 (valittu parametrilla 02.02 RO tilatiedot, bitti 1073742338
0).
Kaynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Ladattu Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
4411 Pulssilask1 raja Maarittda nousevan reunan laskurin 1 halytysrajan. Katso
parametri 44.09 Pulssilask1 toim.
0 ... 2147483647 Halytysraja nousevan reunan laskurille 1. 1=1
4412 Pulssilask1 jako Nousevan reunan 1 jakaja-arvo. Maarittaa, kuinka monta
nousevaa reunaa suurentaa laskurin lukemaa yhdella.
1...2147483647 Jakaja-arvo nousevan reunan laskurille 1. 1=1
4413 Pulssilask1 haly Valitsee nousevan reunan laskurin 1 halytyksen. Katso
parametri 44.09 Pulssilask1 toim.
Pulssilask 1 Nousevan reunan laskurin 1 esivalintahalytys. 0
Paakontaktor Nousevan reunan laskurin 1 esivalintahalytys. 1
Lahtorele Nousevan reunan laskurin 1 esivalintahalytys. 2
Mot kaynnist Nousevan reunan laskurin 1 esivalintahalytys. 3
Paajan.kytk Nousevan reunan laskurin 1 esivalintahalytys. 4
Dc-latauksia Nousevan reunan laskurin 1 esivalintahalytys. 5
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
44.14 Pulssilask2 toim Maarittda nousevan reunan laskurin 2. Téman laskurin arvo
lisdantyy aina, kun parametrilla 44.15 Pulssilask2 ldhd valittu
signaali kytkeytyy paalle (ellei jakaja-arvoa ole kaytdssa —
katso parametri 44.17 Pulssilask?2 jako). Kun parametrilla
44.16 Pulssilask?2 raja maaritetty raja on saavutettu,
jarjestelma antaa parametrilla 44.22 Pulssilask2 hély
maaritetyn halytyksen ja laskuri nollautuu.
Laskurin nykyinen arvo on luettavissa ja nollattavissa
parametrin 04.12 Laskuri reuna 2 avulla. Parametrin 06.15
Laskurin tila bitti 3 ilmoittaa, etta laskurin laskuraja on
ylittynyt.
Bitti Toiminto
0 Laskin tila (Laskurin tila)
0 = Silmukka: Jos halytys on otettu kayttdon bitilla 1, halytys pysyy aktiivisena vain 10
sekunnin ajan.
1 = Saturointi: Jos halytys on otettu kayttodn bitilla 1, halytys pysyy aktiivisena
kuittaukseen saakka.
1 Halyytys tila (Halytyksen kayttoonotto)
0 = Ei kaytossa: Halytysta ei anneta, kun raja on saavutettu.
1 = Kaytdssa: Halytys annetaan, kun raja on saavutettu.
44.15 Pulssilask2 l1ahd Valitsee nousevan reunan laskurin 2 avulla valvottavan
signaalin. Katso parametri 44. 14 Pulssilask2 toim.
RO1 Relelahtd RO1 (valittu parametrilla 02.02 RO tilatiedot, bitti 1073742338
0).
Kaynnissa Bitti 3 parametrissa 06.01 Tilasana 1 (katso sivu 122). 1073939969
Ladattu Bitti 9 parametrissa 06.02 Tilasana 2 (katso sivu 123). 1074333186
Vakio Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
44.16 Pulssilask2 raja Maarittdad nousevan reunan laskurin 2 halytysrajan. Katso
parametri 44.14 Pulssilask2 toim.
0...2147483647 Halytysraja nousevan reunan laskurille 2. 1=1
44.17 Pulssilask2 jako Nousevan reunan 2 jakaja-arvo. Maarittda, kuinka monta
nousevaa reunaa laskuri laskee.
1...2147483647 Jakaja-arvo nousevan reunan laskurille 2. 1=1
44.18 Pulssilask2 haly Valitsee nousevan reunan laskurin 2 halytyksen. Katso
parametri 44.14 Pulssilask2 toim.
Pulssilask 2 Nousevan reunan laskurin 2 esivalintahalytys. 0
Paakontaktor Nousevan reunan laskurin 2 esivalintahalytys. 1
Lahtorele Nousevan reunan laskurin 2 esivalintahalytys. 2
Mot kaynnist Nousevan reunan laskurin 2 esivalintahalytys. 3
Paajan.kytk Nousevan reunan laskurin 2 esivalintahalytys. 4
Dc-latauksia Nousevan reunan laskurin 2 esivalintahalytys. 5




242 Parametrit

Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

4419 Arvolask 1 toim

Maarittéda arvolaskuria 1. Tama laskuri mittaa integroinnin
avulla parametrilla 44.20 Arvolask 1 Idhde valitun alueen alla
olevaa aluetta. Halytys annetaan, kun kokonaisalue ylittaa
parametrilla 44.21 Arvolask 1 raja maaritetyn rajan (jos otettu
kayttéon tdman parametrin bitilla 1).

Signaalia seurataan 0,5 sekunnin valein. Huomaa, etta tassa
kaytetaan skaalattua arvoa (katso kyseessa olevan signaalin
FbEqg-saraketta).

Laskurin nykyinen arvo on luettavissa ja nollattavissa
parametrin 04.13 Laskuri arvo 1 avulla. Parametrin 06.15
Laskurin tila bitti 4 iimoittaa, etta laskurin raja on ylittynyt.

Bitti Toiminto

0 Laskin tila (Laskurin tila)
0 = Silmukka: Jos halytys on otettu kayttoon bitilla 1, halytys pysyy aktiivisena vain 10
sekunnin ajan.
1 = Saturointi: Jos halytys on otettu kayttoon bitilla 1, halytys pysyy aktiivisena
kuittaukseen saakka.

1 Halyytys tila (Halytyksen kayttoonotto)
0 = Ei kdytdssa: Halytysta ei anneta, kun raja on saavutettu.
1 = Kaytdssa: Halytys annetaan, kun raja on saavutettu.

44.20 Arvolask 1 lahde Valitsee arvolaskurin 1 avulla valvottavan signaalin. Katso
parametri 44.19 Arvolask 1 toim.
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
44.21 Arvolask 1 raja Maarittaa arvolaskurin 1 halytysrajan. Katso parametri 44.19
Arvolask 1 toim.
0... 2147483647 Arvolaskurin 1 halytysraja. 1=1
44.22 Arvolask 1 jako Arvolaskurin 1 jakaja-arvo. Valvotun signaalin arvo jaetaan
talla arvolla ennen integrointia.
1...2147483647 Arvolaskurin jakaja-arvo 1. 1=1
44.23 Arvolask 1 haly Valitsee arvolaskurin 1 halytysrajan. Katso parametri 44.19
Arvolask 1 toim.
Arvo 1 Arvolaskurin 1 esivalintahalytys. 0
Moot laakeri Arvolaskurin 1 esivalintahalytys. 1
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44.24  Arvolask 2 toim Maarittda arvolaskuria 2. Tama laskuri mittaa integroinnin
avulla parametrilla 44.25 Arvolask 2 Idhde valitun alueen alla
olevaa aluetta. Halytys annetaan, kun kokonaisalue ylittaa
parametrilla 44.26 Arvolask 2 raja maaritetyn rajan (jos otettu
kayttéon tdman parametrin bitilla 1).
Signaalia seurataan yhden sekunnin valein. Huomaa, etta
tassa kaytetaan skaalattua arvoa (katso kyseessa olevan
signaalin FbEq-saraketta).
Laskurin nykyinen arvo on luettavissa ja nollattavissa
parametrin 04.14 Laskuri arvo 2 avulla. Parametrin 06.75
Laskurin tila bitti 5 ilmoittaa, etta laskurin raja on ylittynyt.
Bitti Toiminto
0 Laskin tila (Laskurin tila)
0 = Silmukka: Jos halytys on otettu kayttoon bitilla 1, halytys pysyy aktiivisena vain 10
sekunnin ajan.
1 = Saturointi: Jos halytys on otettu kayttoon bitilla 1, halytys pysyy aktiivisena
kuittaukseen saakka.
1 Halyytys tila (Halytyksen kayttoonotto)
0 = Ei kaytossa: Halytysta ei anneta, kun raja on saavutettu.
1 = Kaytdssa: Halytys annetaan, kun raja on saavutettu.
44.25 Arvolask 2 lahde Valitsee arvolaskurin 2 avulla valvottavan signaalin. Katso
parametri 44.24 Arvolask 2 toim.
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
44.26 Arvolask 2 raja Maarittda arvolaskurin 2 halytysrajan. Katso parametri 44.24
Arvolask 2 toim.
0 ... 2147483647 Arvolaskurin 2 halytysraja. 1=1
44.27 Arvolask 2 jako Arvolaskurin 2 jakaja-arvo. Valvotun signaalin arvo jaetaan
talla arvolla ennen integrointia.
1...2147483647 Arvolaskurin jakaja-arvo 2. 1=1
44.28 Arvolask 2 haly Valitsee arvolaskurin 2 halytysrajan. Katso parametri 44.24
Arvolask 2 toim.
Arvo 2 Arvolaskurin 2 esivalintahalytys. 0
Moot laakeri Arvolaskurin 2 esivalintahalytys. 1
44.29 Puhalt kdy raja Asettaa rajan jaahdytyspuhaltimen kaynnissaoloajan
laskurille. Laskuri valvoo signaalia 01.28 Puh. kdyntiaika
(katso sivu 770). Kun signaali saavuttaa rajan, jérjestelma
antaa halytyksen 2056 JAAHDYTYSPUHALLIN (0x5081).
0,00 ... Jaahdytyspuhaltimen kdynnissaoloajan halytysraja. 1=1min
35791394,11 h
44.30 Kayntiaika raja Asettaa rajan taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurille. Laskuri
valvoo signaalia 01.27 Kéyntiaika (katso sivu 7710). Kun
signaali saavuttaa rajan, jarjestelma antaa parametrilla 44.31
Kéyntiaika hély asetetun halytyksen.
0,00 ... Taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin halytysraja. 1=1min
35791394,11 h
44.31 Kayntiaika haly Valitsee taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin halytyksen.
Puhd. Laite Taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin esivalintahalytys.
Lisapuhallin Taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin esivalintahalytys. 2
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Kaapin puhal Taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin esivalintahalytys. 3
Dc-kondens Taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin esivalintahalytys. 4
Moot laakeri Taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin esivalintahalytys. 5

4432 kWh raja Maéarittda energialaskurin rajan. Laskuri valvoo signaalia

01.24 kWh Iahté (katso sivu 1710). Kun signaali saavuttaa
rajan, jarjestelméa antaa parametrilla 44.33 kWh hélytys
asetetun halytyksen.
0... 2147483647 Energialaskurin halytysraja. 1=1kWh
4433 kWh halytys Valitsee energialaskurin halytyksen.
Puhd. Laite Energialaskurin esivalintahalytys. 1
Lisapuhallin Energialaskurin esivalintahalytys. 2
Kaapin puhal Energialaskurin esivalintahalytys. 3
Dc-kondens Energialaskurin esivalintahalytys. 4
44 .34 Laskurin nollaus Aktiivisen laskurin nollaus tyhjentaa kaikki kootut halytykset
(aika, reuna tai arvo).
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 3). 1073938945
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 4). 1074004481
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 02.01 DI tilatiedot, bitti 5). 1074070017
Vakio Bittié osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
- - 106).
Pointteri
45 Energiaoptimointi Energian optimointiasetukset
Lisatietoja on myds kohdassa Energiansaéstélaskuri sivulla
88.
45.01 Energian optim Ottaa kayttéon / poistaa kaytdsta energian
optimointitoiminnon. Toiminto optimoi vuon, jotta energian
kokonaiskulutus ja moottorin melutaso pienenevat moottorin
toimiessa nimelliskuormitusta pienemmalla kuormituksella.
Kokonaishyotysuhdetta (moottori ja taajuusmuuttaja) voidaan
parantaa 1...10 % kuormitusmomentin ja nopeuden mukaan.
Huomautus: Kestomagneettimoottorissa ja
reluktanssimoottorissa energian optimointi on aina kaytéssa
tdman parametrin arvosta rijppumatta.
Ei kaytossa Energian optimointi poissa kaytdsta. 0
Kéaytossa Energian optimointi kaytéssa. 1
45.02 Energian hinta Energian hinta kilowattituntia kohden. Kaytetaan apuna
saastdjen laskennassa. Katso parametrit 071.35 S&éastett
energia, 01.36 Saéstetty raha ja 01.37 Sé&astetty CO2.
0,00 ... Energian hinta kilowattituntia kohden. 1=1
21474836,47

45.06 Energian yksikkd Maarittaa saastdlaskelmissa kaytettavan valuutan.

Paikallinen Valuutta maaritetdan parametrissa 99.017 Kieli. 0
Eur Euro. 1
Usd Yhdysvaltojen dollari. 2
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45.07

CO2 kerroin

Muuntokerroin, jolla energiamaara muunnetaan
hiilidioksidipaastoiksi (kg/kWh tai tn/MWh). Kaytetaan
kerrottaessa saastettya energiaa (MWh), kun signaalin 071.37
Séaéstetty CO2 (hiilidioksidipaastdjen vahentaminen
tonneissa) arvoa lasketaan.

01.37 Séaéstetty CO2 = 01.35 Saéstett energia (MWh) x
45.07 CO2 kerroin (tn/MWh)

0,0...10,0

Muuntokerroin, jolla energiamaara muunnetaan
hiilidioksidipaastoiksi (kg/kWh tai tn/MWh).

45.08

Pumpun teho

Moottorin teho, kun se on kytketty suoraan syéttéon.
Kéaytetdan apuna energiasaastojen laskennassa. Katso
parametrit 01.35 Sédéastett energia, 01.36 Sé&astetty raha ja
01.37 Séaastetty CO2.

Huomautus: Energiansaastolaskelmien tarkkuus maaraytyy
suoraan taman arvon tarkkuuden mukaan.

00,0... 1000,0%

Moottorin teho prosentteina moottorin nimellistehosta.

45.09

En.lask. nollaus

Nollaa energialaskurit 01.35 Saéstett energia, 01.36
Sééstetty raha ja 01.37 Sééstetty CO2.

Tehty

Nollausta ei ole pyydetty (normaali toiminta).

Nollaa

Nollaa energialaskurit. Asetus palaa automaattisesti arvoon
Tehty.

47 Jannitesaato

Ylijannitteen ja alijannitteen ohjausasetukset
Lisatietoja on myds kohdassa Tasajénnitevélipiirin jénnitteen
ohjaus sivulla 80.

47.01

Ylijannitesaatdé

Ottaa kayttoon valipiirin ylijannitesdadon. Suuren
hitausmassan nopea jarruttaminen nostaa valipiirin jannitteen
ylijanniterajan yli. Ylijannitesaato pienentaa
jarrutusmomenttia automaattisesti, jotta valipiirin jannite ei
ylittaisi raja-arvoa.

Huomaa: Jos taajuusmuuttajassa on jarrukatkoja ja -vastus
tai jarruttava syéttdosa, saaté taytyy poistaa kaytosta.

Ei kaytossa

Ylijannitesdadon ohjaus pois kaytosta.

Kéaytossa

Ylijannitesdadon ohjaus kaytdssa.

47.02

Alijannitesaaté

Ottaa kayttdon valipiirin alijannitesdadon. Jos tasajannite
laskee verkkovirtakatkoksen takia, alijannitteen saataja
laskee moottorin momenttia automaattisesti, jotta jannite
pysyy alarajan ylapuolella. Kun moottorin momenttia
lasketaan, hitausmassa kytkee virran takaisin
taajuusmuuttajaan, jolloin valipiiri pysyy virrallisena ja
alijannitelaukaisu estetdan, kunnes moottori on pysahtynyt
vapaasti pyorien. Tama toimii verkkokatkossaatéona suuren
hitausmassan jarjestelmissa, kuten keskipakopumpuissa tai
puhaltimissa.

Ei kaytossa

Alijannitesaatd pois kaytosta.

Kéaytossa

Alijannitesaato kaytossa.

47.03

Sy6ttdj. autotun

Parametrilla otetaan kaytt6on syéttéjannitteen automaattinen
tunnistus.

Ei kaytossa

Syéttdjannitteen automaattinen tunnistus poissa kaytosta.

Kéaytossa

Syéttéjannitteen automaattinen tunnistus kaytdssa.

47.04

Syéttéjannite

Maarittda nimellissyottojannitteen. Kaytdssa, jos
syottdjannitteen automaattista tunnistusta ei ole otettu
kayttdon parametrilla 47.03 Sydéttd). autotun.
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0...1000V

Nimellissyéttéjannite.

10=1V

48 Jarrukatkoja

Jarrukatkojan ohjaus

48.01 Jarrukatkoja

Ottaa jarrukatkojan ohjauksen kayttoon.

Huomautus: Varmista ennen jarrukatkojan ohjausta, etta
jarruvastus on kytketty ja ylijannitesaatod on pois kaytosta
(parametri 47.01 Ylijannitesaéto).

Ei kaytossa

Jarrukatkojan ohjaus pois kaytosta.

Kéaytossa ylik

Jarrukatkojan ohjaus ja vastuksen ylikuormasuojaus
kaytdssa.

Kaytossa

Jarrukatkojan ohjaus kaytdssa ilman vastuksen
ylikuormasuojausta. Tata asetusta voi kayttaa esimerkiksi
silloin, jos vastus on varustettu termisella katkaisijalla, joka on
johdotettu pysayttdmaan taajuusmuuttaja vastuksen
ylikuumenemistilanteessa.

48.02 JK toimintalupa

Valitsee lahteen nopealle kdyténaikaiselle jarrukatkaisijan
saadolle.

Jarrukatkojan ohjaus on oletusarvoisesti kaytdsséa, kun
taajuusmuuttaja on kaynnissa.

0 = Jarrukatkojan kayttd on estetty. Vaikka jarrukatkoja on
otettu kayttoon parametrilla 48.01 Jarrukatkoja ja DC-jannite
nousee aktivointitasoa suuremmaksi, jarrukatkojan toiminta ei
kaynnisty.

1 = Jarrukatkoja on aina kdytéssa eli se alkaa johtaa, kun
tasajannite saavuttaa aktivointitason (vaikka taajuusmuuttaja
ei olisi kdynnissa).

Kéynnissa

Bitti 3 parametrissa 06.07 Tilasana 1 (katso sivu 122).

1073939969

Vakio

Pointteri

Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

48.03 Jarruv aikavakio

Maarittéa jarrukatkojan termisen aikavakion
ylikuormitussuojauksessa.

0... 10000 s

Jarrukatkojan terminen aikavakio.

48.04 Jarruv jatk teho

Maarittdd suurimman jatkuvan jarrutustehon, joka nostaa
vastuksen lampétilan sallittuun maksimiarvoon. Arvoa
kaytetaan ylikuormasuojauksessa.

0,0 ... 10000,0 kW

Suurin jatkuva jarrutusteho.

10=1kW

48.05 Jarruv resistans

Maarittaa jarruvastuksen vastusarvon. Arvoa kaytetaan
jarrukatkojan suojauksessa.

0,0 ... 1000,0 ohm

Jarruvastuksen vastusarvo.

10 =1 ohm

48.06 Jarruv vikaraja

Valitsee jarruvastuksen lampétilavalvonnan vikarajan. Arvo
annetaan prosentteina lampdtilasta, jonka vastus saavuttaa
kuormitettaessa parametrissa 48.04 Jarruv jatk teho
asetetulla teholla.

Kun raja ylittyy, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan JV
YLILAMPO.

0...150%

Jarruvastuksen lampdtilan vikaraja.

1=1%

48.07 Jarruv hal.raja

Valitsee jarruvastuksen lampétilavalvonnan halytysrajan.
Arvo annetaan prosentteina lampétilasta, jonka vastus
saavuttaa kuormitettaessa parametrissa 48.04 Jarruv jatk
teho asetetulla teholla.

Kun raja ylittyy, taajuusmuuttaja antaa halytyksen JV
YLILAMPO.
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0...150% Jarruvastuksen lampétilan halytysraja. 1=1%
49 Muistipaikat 16- ja 32-bittiset tietojen tallennusparametrit, jotka voidaan
kirjoittaa ja lukea kayttdmalla muiden parametrien
osoitinasetuksia.
Liséatietoja on myds kohdassa Tietojen tallennusparametrit
sivulla 917.
49.01 Muistipaikka 1 Tietojen tallennusparametri 1.
-32768 ... 32767 16-bittiset tiedot. 1=1
49.02 Muistipaikka 2 Tietojen tallennusparametri 2.
-32768 ... 32767 16-bittiset tiedot. 1=1
49.03 Muistipaikka 3 Tietojen tallennusparametri 3.
-32768 ... 32767 16-bittiset tiedot. 1=1
49.04 Muistipaikka 4 Tietojen tallennusparametri 4.
-32768 ... 32767 16-bittiset tiedot. 1=1
49.05 Muistipaikka 5 Tietojen tallennusparametri 5.
-2147483647 ... 32-bittiset tiedot. 1=1
2147483647
49.06 Muistipaikka 6 Tietojen tallennusparametri 6.
-2147483647 ... 32-bittiset tiedot. 1=1
2147483647
49.07 Muistipaikka 7 Tietojen tallennusparametri 7.
-2147483647 ... 32-bittiset tiedot. 1=1
2147483647
49.08 Muistipaikka 8 Tietojen tallennusparametri 8.
-2147483647 ... 32-bittiset tiedot. 1=1
2147483647
50 Kenttavayla Asetukset, joilla konfiguroidaan tiedonsiirto
kenttavaylasovittimen kautta
Lisatietoja on myds luvussa Ohjaus kenttédvéyldsovittimen
kautta sivulla 359.
50.01 KV kayttoon Muodostaa tiedonsiirtoyhteyden taajuusmuuttajan ja
kenttavaylasovittimen valille.
Ei kaytdssa Tiedonsiirtoyhteys taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen |0
valilla pois kaytosta.
Kaytossa Tiedonsiirtoyhteys taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen | 1
valilla kaytossa.
50.02 KV valvonta Maarittaa, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun kenttavaylan
tiedonsiirrossa esiintyy hairi6. Aikaviive maaritetaan
parametrilla 50.03 KV valvont.aika.
El Tiedonsiirtokatkoksen havaitseminen poissa kaytosta. 0
Vika Tiedonsiirtokatkoksen havaitseminen kaytdssa. Kun 1
tiedonsiirto katkeaa, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan
FIELDBUS COMM ja pysahtyy vapaasti pyorien.
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Turvanopeus

Tiedonsiirtokatkoksen havaitseminen kaytossa. Kun
tiedonsiirto katkeaa, taajuusmuuttaja antaa halytyksen
KENTTAVAYLA ja asettaa nopeuden parametrilla 30.02
Turvanopeus maaritettyyn arvoon.

2 VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttoa

Vanhanopeus

voidaan jatkaa turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen
Tiedonsiirtokatkoksen havaitseminen kaytdssa.

aikana.
Tiedonsiirtokatkoksen syntyessé taajuusmuuttaja antaa
hélytyksen KENTTAVAYLA ja nopeus asettuu tasolle, jolla
taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeudeksi maarittyy
kymmenen viimeisen sekunnin keskinopeus.

2 VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttda

50.03

KV valvont.aika

voidaan jatkaa turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen
aikana.

Maarittaa aikaviiveen ennen parametrilla 50.02 KV valvonta

maaritetyn toiminnon aloittamista. Aikalaskuri kdynnistyy,

kun liitanta ei paivita viestia.

0,3...6553,5s

Viiveaika.

10=1s

50.04

KV ohje1 tyyppi

Valitsee kenttavaylaohjeen KV OHJE1 skaalauksen ja
oloarvon, joka lahetetdan kenttavaylaan (FBA ACT1).

Muokkaamaton

Ei skaalausta (eli tiedot siirretaan skaalaamattomina).
Kenttavaylan lahetettdvan oloarvon lahde valitaan
parametrilla 50.06 KV olo 1 tyyppi.

Momentti

Kenttavayla kayttdd momenttiohjeen skaalausta.
Momenttiohjeen skaalaus maaritetaan kaytetyn
kenttavaylaprofiilin avulla (esimerkiksi ABB Drives -profiilin
kokonaisluku 10 000 vastaa 100 prosentin momenttiarvoa).
Signaali 01.06 Moott. momentti lahetetéadn kenttavaylaan
oloarvona. Katso vastaavan kenttavaylasovittimen
kéyttdopasta.

Nopeus

Kenttavayla kayttaa nopeusohjeen skaalausta.
Nopeusohjeen skaalaus maaritetéan kaytetyn
kenttavaylaprofiilin avulla (esimerkiksi ABB Drives -profiilin
kokonaisluku 20 000 vastaa parametrin 79.07 Nopeuden
skaala arvoa). Signaali 07.07 Moottorin nopeus lahetetaan
kenttavaylaan oloarvona. Katso vastaavan
kenttavaylasovittimen kéyttéopasta.

50.05

KV ohje 2 tyyppi

Valitsee kenttavaylaohjeen KV OHJE2 skaalauksen.
Katso parametri 50.04 KV ohje1 tyyppi.

Muokkaamaton

Katso parametri 50.04 KV ohje1 tyyppi.

Momentti

Katso parametri 50.04 KV ohje1 tyyppi.

Nopeus

Katso parametri 50.04 KV ohje1 tyyppi.

50.06

KV olo 1 tyyppi

Valitsee kenttavaylan oloarvon 1 lahteen, kun parametrin
50.04 KV ohje1 tyyppi | 50.05 KV ohje 2 tyyppi arvoksi on
asetettu Muokkaamaton.

Pointteri

Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

50.07

KV olo 2 tyyppi

Valitsee kenttavaylan oloarvon 2 lahteen, kun parametrin
50.04 KV ohje1 tyyppi | 50.05 KV ohje 2 tyyppi arvoksi on
asetettu Muokkaamaton.

Pointteri

Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).
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50.08

KV tilasan bit12

Valitsee vapaasti ohjelmoitavan kenttavaylan tilasanan bitin
28 lahteen (02.24 KV p&éohj. sana bitti 28). Huomaa, etta
kenttavaylan tiedonsiirtoprofiili ei valttamatta tue tata
toimintoa.

Vakio

Pointteri

Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

50.09

KV tilasan bit13

Valitsee vapaasti ohjelmoitavan kenttavaylan tilasanan bitin
29 lahteen (02.24 KV p&éohj. sana bitti 29). Huomaa, etta
kenttavaylan tiedonsiirtoprofiili ei valttdmatta tue tata
toimintoa.

Vakio

Pointteri

Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

50.10

KV tilasan bit14

Valitsee vapaasti ohjelmoitavan kenttavaylan tilasanan bitin
30 lahteen (02.24 KV p&édohj. sana bitti 30). Huomaa, etta
kenttavaylan tiedonsiirtoprofiili ei valttamatta tue tata
toimintoa.

Vakio

Pointteri

Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

50.11

KV tilasan bit15

Valitsee vapaasti ohjelmoitavan kenttavaylan tilasanan bitin
31 lahteen (02.24 KV p&édohj. sana bitti 31). Huomaa, etta
kenttavaylan tiedonsiirtoprofiili ei valttamatta tue tata
toimintoa.

Vakio

Pointteri

Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

50.12

KV tiedon.nopeus

Valitsee kenttavaylan tiedonsiirtonopeuden. Nopeuden
kasvattaminen lisaa keskusyksikén kuormitusta. Alla
olevassa taulukossa on jaksoittaisten ja ei-jaksoittaisten
tietojen luku- ja kirjoitusvalit eri parametriasetuksilla.

Valinta Jaksoittainen* Ei-jaksoittainen**

Matala 10 ms 10 ms

Normaali 2ms 10 ms

Nopea 500 us 2ms

*Jaksoittaisia tietoja ovat kenttavaylan ohjaussana (CW) ja
tilasana (SW), Ohje1 ja Ohje2 seka Olo1 ja Olo2.
**Ei-jaksoittaisia tietoja ovat parametritiedot, jotka on
yhdistetty parametriryhmiin 52 FBA data in ja 53 FBA data
out.

Matala

Hidas nopeus valittu.

Normaali

Normaali nopeus valittu.

Nopea

Suuri nopeus valittu.

50.15

KV kayt. komento

Valitsee taajuusmuuttajaa ohjaavan kenttéavaylan

ohjaussanan.

+ Valitse kenttéavaylasovitinmoduulin kautta tapahtuvaa
kenttavaylaohjausta varten 02.24 KV pééohj. sana.

» Valitse sisdanrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta
tapahtuvaa kenttavaylaohjausta varten 02.36
Sis.KV ohj.sana.

Pointteri

Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

50.20

KV tilas toimint

Sisaltaa erilaisia yhteensopivuusasetuksia, erityisesti
jalkiasennuksia varten.
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Bitti Nimi

Tiedot

funk

0 Kaynninesto

1 = Vain parametri:
Parametrin 02.24 KV pédéohj. sana bitin 1 arvoksi asetetaan 1 aina, kun
ulkoinen kayntilupasignaali (par. 10.71 Kéynninesto) on 1.

0 = Parametri JA kenttavaylan komentosana:

Parametrin 02.24 KV pé&éohj. sana bitin 1 arvoksi asetetaan 1 aina, kun
seka ulkoinen kayntilupasignaali (par. 70.11 Kéynninesto) JA parametrin
02.22 KV pé&éaohj. sana bitti 7 (Run enable) ovat 1.

funk

1 Mek jarru

1 = Pakotettu pysaytys rampilla:
Taajuusmuuttaja kayttda ramppipysaytysta aina, kun mekaaninen jarru on
kaytossa.

0 = Salli pysaytys vapaasti pyorien:
Pysaytys vapaasti pydrien on sallittu, kun mekaaninen jarru on kaytdssa.

51 FBA asetukset

Kenttévaylan sovitinkohtaiset asetukset

51.01

KV tyyppi

Tuo kytketyn kenttavaylasovitinmoduulin tyypin nayttoon.

0 = Kenttavaylamoduulia ei [6ydy, sita ei ole kytketty oikein tai
parametrin 50.01 KV k&ytt66n arvona on Ei kdyt6ssé,

1 = FPBA-xx PROFIBUS-DP -sovitinmoduuli, 32 = FCAN-xx
CANopen -sovitinmoduuli, 37 = FDNA-xx DeviceNet -
sovitinmoduuli

51.02

KV parametri2

Parametrit 51.02...51.26 ovat sovitinmoduulikohtaisia. -
Liséatietoja on kenttavaylasovitinmoduulin kdyttéoppaassa.
Kaikkia parametreja ei valttamatta kayteta.

51.26

KV parametri26

Katso parametri 51.02 KV parametri2. -

51.27

KV par paivitys

Vahvistaa kaikki sovitinmoduulin konfigurointiasetuksiin
tehdyt muutokset. Paivityksen jélkeen arvoksi palautuu
automaattisesti Tehty.

Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Tehty

Paivitys valmis. 0

Paivita

Paivitetaan. 1

51.28

Param versio

Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun
kenttavaylasovitinmoduulin kuvaustiedostossa olevan
parametritaulukkoversion.

Muodossa xyz, jossa x = version padnumero; y = version
lis&dnumero; z = korjausnumero.

0x0000 ... OxFFFF

Parametritaulukon versio. 1=1

51.29

Taajuusm tyyppi

Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun
kenttavaylasovitinmoduulin kuvaustiedoston
taajuusmuuttajan tyyppikoodin.

0 ... 65535

Taajuusmuuttajan tyyppikoodi kenttavaylasovitinmoduulin
kuvaustiedostoa varten.

51.30

Kuvastiedostover

Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun
kenttavaylasovittimen kuvaustiedoston version
desimaalimuodossa. Esimerkki: 0x107 = versio 1.07.

0 ... 65535

Kuvaustiedoston versio. 1=1

51.31

KV tiedons. tila

Nayttaa kenttéavaylasovitinmoduulin tiedonsiirron tilan.

Ei kofigur

Sovitinta ei ole konfiguroitu. 0

Alustus

Sovitin alustaa. 1
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Aikavalvonta Sovittimen ja taajuusmuuttajan valinen tiedonsiirto on 2
katkaistu (aikakatkaisu).
Kofig.virhe Sovittimen konfigurointivirhe: Kenttavaylasovitinmoduulin 3
yhteisen ohjelmaversion versionumero ei ole sama kuin
moduulin vaatima versio (katso parametri 57.32 KV
ohjelmaversio), tai kuvaustiedoston lataaminen on
epaonnistunut useammin kuin kolme kertaa.
Ei verkossa Sovitinta ei ole kytketty verkkoon. 4
Verkossa Sovitin on kytketty verkkoon.
Kuittaus Sovitin on kuittaustilassa. 6
51.32 KV ohjelmaversio Nayttaa kenttavaylasovittimen CPI-ohjelman version
muodossa axyz, jossa a = version paanumero, Xy = version
lisénumerot ja z = korjauskirjain.
Esimerkki: 190A = versio 1.90A.
0x0000 ... OXFFFF | Sovitinmoduulin yhteinen ohjelmaversio. 1=1
51.33 KV sovell.versio Nayttéda sovitinmoduulin sovellusohjelmaversion muodossa
axyz, jossa: a = version paanumero, Xy = version
lisdnumerot, z = korjauskirjain.
Esimerkki: 190A = versio 1.90A.
0x0000 ... OxFFFF | Sovitinmoduulin sovellusohjelmaversio. 1=1
52 FBA data in Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasta
kenttavaylasovittimen kautta kenttévaylaohjaimeen siirrettava
data.
52.01 KV datatulo 1 Parametreilla 52.017...52.12 valitaan taajuusmuuttajasta
kenttéavaylaohjaimeen siirrettéava data.
0 Ei mikdan 0
4 Tilasana (16 bittia) 4
5 Oloarvo 1 (16 bittia) 5
6 Oloarvo 2 (16 bittia) 6
14 Tilasana (32 bittia) 14
15 Oloarvo 1 (32 bittia) 15
16 Oloarvo 2 (32 bittia) 16
101...9999 Parametriosoitin 1=

52.12 KV datatulo 12

Katso parametri 52.01 KV datatulo 1.
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53 FBA data out Parametrilla valitaan kenttavaylaohjaimesta
kenttavaylasovittimen kautta taajuusmuuttajaan siirrettava
data.
53.01 KV datalahto6 1 Parametreilla 53.01...53.12 valitaan kenttavaylaohjaimesta
taajuusmuuttajaan siirrettdva data.
0 Ei mikaan 0
1 Ohjaussana (16 bittia) 1
2 Ohje REF1 (16 bittia) 2
3 Ohje REF2 (16 bittia) 3
11 Ohjaussana (32 bittia) 1
12 Ohje REF1 (32 bittia) 12
13 Ohje REF2 (32 bittia) 13
101...9999 Parametriosoitin 1=1
53.12 KV datalahtd 12 Katso parametri 53.01 KV dataléhtd 1.
56 Paneelinaytto Ohjauspaneelissa naytettavien signaalien valinta
56.01 Signaali 1 param Talla parametrilla valitaan ensimmainen lisdvarusteena
saatavassa ohjauspaneelissa naytettava signaali.
Oletussignaali on 071.40 Nopeus suodat..
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
56.02 Signaali 2 param Talla parametrilla valitaan toinen lisdvarusteena saatavassa
ohjauspaneelissa naytettava signaali. Oletussignaali on
01.04 Moottorin virta.
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
56.03 Signaali 3 param Talla parametrilla valitaan kolmas lisdvarusteena saatavassa
ohjauspaneelissa naytettdva signaali. Oletussignaali on
01.41 Momentti suodat..
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
56.04 Signaali1 nayttd Maarittaa tavan, jolla parametrilla 56.01 Signaali 1 param
valittu signaali naytetdan lisdvarusteena saatavassa
ohjauspaneelissa.
Ei kaytossa Signaalia ei nayteta. Kaikki muut signaalit, joita ei ole -1
poistettu kaytdsta, nakyvat vastaavilla signaalinimillaan.
Normaali Nayttaa signaalin numeroarvon ja yksikon avulla. 0
Pylvas Nayttaa signaalin vaakasuuntaisena palkkina. 1
Laite nimi Nayttaa taajuusmuuttajan nimen. (Taajuusmuuttajan nimi 2
voidaan asettaa DriveStudio-PC-tydkalun avulla.)
Laite tyyppi Nayttaa taajuusmuuttajan tyypin. 3
56.05 Signaali2 naytté Maarittaa tavan, jolla parametrilla 56.02 Signaali 2 param
valittu signaali ndytetdan lisdvarusteena saatavassa
ohjauspaneelissa.
Ei kaytdssa Signaalia ei nayteta. Kaikki muut signaalit, joita ei ole -1

poistettu kaytdsta, nakyvat vastaavilla signaalinimillaan.
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Normaali Nayttaa signaalin numeroarvon ja yksikén avulla. 0
Pylvas Nayttda signaalin vaakasuuntaisena palkkina. 1
Laite nimi Nayttda taajuusmuuttajan nimen. (Taajuusmuuttajan nimi 2
voidaan asettaa DriveStudio-PC-tyokalun avulla.)
Laite tyyppi Nayttaa taajuusmuuttajan tyypin. 3
56.06 Signaali3 nayttd Maarittaa tavan, jolla parametrilla 56.03 Signaali 3 param
valittu signaali naytetaan lisdvarusteena saatavassa
ohjauspaneelissa.
Ei kaytossa Signaalia ei nayteta. Kaikki muut signaalit, joita ei ole -1
poistettu kaytosta, nakyvat vastaavilla signaalinimillaan.
Normaali Nayttaa signaalin numeroarvon ja yksikén avulla. 0
Pylvas Nayttaa signaalin vaakasuuntaisena palkkina.
Laite nimi Nayttaa taajuusmuuttajan nimen. (Taajuusmuuttajan nimi 2
voidaan asettaa DriveStudio-PC-tydkalun avulla.)
Laite tyyppi Nayttéa taajuusmuuttajan tyypin. 3
56.07 Paneliohje yks. Maarittad, kuinka nopeusohje syétetdan ja naytetdan
lisdvarusteena saatavassa ohjauspaneelissa ja DriveStudio-
PC-tyokalussa. Maarittdd myos signaalin 02.34 Paneeliohje
yksikon.
Huomautus: Tama parametri vaikuttaa my6s ulkoiseen
ohjaukseen, kun nopeusohje annetaan ohjauspaneelista.
rom Nopeusohje naytetdan ja syotetdan kierroksina minuutissa 0
(rpm).
Prosentti Nopeusohje ndytetaan ja syétetdan prosenttiarvona. Asteikko | 1
on seuraava:
Ohjauspaneelin Nopeus (rpm)
ohje
100% 20.01 Maksiminopeus
0% 0
-100% 20.02 Miniminopeus
56.08 Nop suod.aika Méaérittda suodatusaikavakion parametrille 07.40 Nopeus
suodat.. Jos aikavakiota pidennetaan, suodatuksen tulos on
tasaisempi, mutta reagointi akillisiin nopeuden muutoksiin
hidastuu. Vertaa parametriin 79.03 NopMitt suodatus.
0.0...10000,0 ms Nopeuden suodatusaikavakio. 10=1ms
56.09 Mom suod.aika Maérittda suodatusaikavakion parametrille 01.417 Momentti
suodat.. Jos aikavakiota pidennetaan, suodatuksen tulos on
tasaisempi, mutta reagointi akillisiin nopeuden muutoksiin
hidastuu.
0.0...10000,0 ms Momentin suodatusaikavakio. 10=1ms
56.12 Paneeliohje kopio Maarittaa, kopioidaanko aiemmin kaytetty ohjearvo paneelin
ohjearvoksi, kun ohjeen lahteeksi vaihtuu paneeli.
Ei kaytdssa Edellistd ohjearvoa ei kopioida paneelin ohjearvoksi lahteen |0

vaihtuessa.
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Kéaytossa

Edellinen ohjearvo kopioidaan paneelin ohjearvoksi lahteen
vaihtuessa.

57 D2D kommunikointi

Kahden taajuusmuuttajan valisen tiedonsiirron konfigurointi
Lisatietoja on myds luvussa Taajuusmuuttajien vélinen liitédnta
sivulla 369.

57.01

Tiedons. valinta

Aktivoi taajuusmuuttajien valisen yhteyden.

Huomautus: Taajuusmuuttajien valinen yhteys voidaan
poistaa kaytosta vain, jos sisdanrakennettu kenttavayla on
poistettu kaytosta (parametrin 58.01 Protokol.valinta arvo on
Ei kdytéssé).

Ei kaytossa

Taajuusmuuttajien valinen yhteys ei kdytossa.

Orja

Taajuusmuuttaja on orja taajuusmuuttajien valisessa
yhteydessa.

Isanta

Taajuusmuuttaja on isanta taajuusmuuttajien vélisessa
yhteydessa. Vain yksi taajuusmuuttaja voi olla iséntd samaan
aikaan.

57.02

KV valvonta

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi, jos
havaitaan taajuusmuuttajien vélisen liitdnnan virheellinen
konfigurointi tai tiedonsiirtokatkos.

Ei kaytossa

Valvontatoiminto ei ole kaytdssa.

Halytys

Taajuusmuuttaja antaa halytyksen.

Vika

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan.

57.03

Asemanumero

Maarittda orjataajuusmuuttajan osoitteen. Jokaisella orjalla
taytyy olla oma osoite.

Huomautus: Jos taajuusmuuttaja on asetettu
taajuusmuuttajien valisen liitdnnan isénnaksi, talla
parametrilla ei ole vaikutusta (isdnnélle annetaan
automaattisesti osoite 0).

1...62

Osoite.

57.04

Orjan valinta 1

Parametrilla valitaan isdntataajuusmuuttajassa pollattavat
orjataajuusmuuttajat. Jos pollatulta orjalta ei saada vastausta,
parametrilla 57.02 KV valvonta valittu toiminto aktivoituu.
Vahiten merkitseva bitti vastaa orjaa, jonka osoite on 1, ja
eniten merkitseva bitti orjaa 31. Kun bitin arvoksi asetetaan 1,
talléin pollataan orja, jolla on vastaava osoite. Esimerkiksi

orjat 1 ja 2 pollataan, kun parametrin arvoksi on asetettu 0x3.

0h00000000 ...
Oh7FFFFFFF

Orjan maski 1.

57.05

Orjan valinta 2

Parametrilla valitaan isantataajuusmuuttajassa pollattavat
orjataajuusmuuttajat. Jos pollatulta orjalta ei saada vastausta,
parametrilla 57.02 KV valvonta valittu toiminto aktivoituu.
Vahiten merkitseva bitti vastaa orjaa, jonka osoite on 32, ja
eniten merkitseva bitti orjaa 62. Kun bitin arvoksi asetetaan 1,
talléin pollataan orja, jolla on vastaava osoite. Esimerkiksi
orjat 32 ja 33 pollataan, kun parametrin arvoksi on asetettu
0x3.

0h00000000 ...
Oh7FFFFFFF

Orjan maski 2.
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57.06

Ohjeen 1 valinta

Parametrilla valitaan isdntataajuusmuuttajassa orijille
lahetettavan D2D-ohjeen 1 1ahde. Parametri on kaytdssa
isantataajuusmuuttajassa seka ali-isénnissa (57.03
Asemanumero = 57.12 Ohje1 ryhmd) ryhmaviestiketjussa
(katso parametri 57.11 Ohje1 san.tyyppi).

Pointteri

Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

57.07

Ohjeen 2 valinta

Parametrilla valitaan isdntataajuusmuuttajassa kaikkiin
orjataajuusmuuttajiin lahetettdvan D2D-ohjeen 2 lahde.

Pointteri

Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

57.08

Orjan komentos.

Parametrilla valitaan isantataajuusmuuttajassa orjille
|ahetettdvan D2D-ohjaussanan lahde. Parametri on kaytéssa
isantataajuusmuuttaj seka ali-isannissa

ryhmaviestiketjussa (katso parametri 57.11 Ohje1 san.tyyppi).

Pointteri

Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

57.11

Ohje1 san.tyyppi

Oletusasetus on, etta taajuusmuuttajien valisessa
tiedonsiirrossa isanta lahettda taajuusmuuttajien valiset
ohjaussanat ja ohjeet 1 ja 2 kaikkiin orjataajuusmuuttaijiin.
Tama parametri mahdollistaa ryhmalahetyksen eli
taajuusmuuttajien valisen ohjaussanan ja ohjeen 1
lahettamisen tiettyyn taajuusmuuttajaan tai
taajuusmuuttajaryhmaan. Tama viesti voidaan ohjata
edelleen toiseen taajuusmuuttajaryhmaan, jolloin
muodostetaan ryhmalahetysketju.
Iséntataajuusmuuttajassa seka ali-isdnnissa (eli
orjataajuusmuuttajissa, jotka valittavat viestin muihin orjiin)
ohjaussanan ja ohjeen 1 lahteet valitaan parametreilla 57.08
Orjan komentos. ja 57.06 Ohjeen 1 valinta.

Huomautus: Isanta lahettaa ohjeen 2 kaikille orjille.

Kaikille

Isanta lahettda ohjaussanan ja ohjeen 1 kaikkiin
orjataajuusmuuttajiin. Jos tama asetus on kaytossa
isdnnassa, orjassa maaritetylla parametrilla ei ole vaikutusta.

Ohje1 ryhmil

Taajuusmuuttajien valinen ohjaussana ja ohje 1 lahetetdan
vain ryhmalahetysryhman taajuusmuuttajiin, jotka on
maaritetty parametrilla 57.13 Seur ohje1 ryhmé. Tata
asetusta voidaan kayttaa myods ali-isénnissa (orjissa, joissa
parametreille 57.03 Asemanumero ja 57.12 Ohje1 ryhmé& on
asetettu sama arvo) ryhmaviestiketjun muodostukseen.

57.12

Ohje1 ryhma

Valitsee ryhmalahetysryhman, johon taajuusmuuttaja kuuluu.
Katso parametri 57.11 Ohje1 san.tyyppi.

0...62

Ryhmalahetysryhma

57.13

Seur ohje1 ryhma

Maarittda seuraavan taajuusmuuttajien ryhmalahetysryhmén,
johon ryhmalahetysviesti valitetdan. Katso parametri 57.11
Ohje1 san.tyyppi.

Tama parametri on kaytdssa vain isdnnassa tai ali-isénnissa
(orjissa, joissa parametreille 57.03 Asemanumero ja 57.12
Ohje1 ryhmé on asetettu sama arvo).

Ryhmaa ei ole valittu.

Ketjun seuraava ryhmalahetysryhma.
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57.14 Ohje1 ryhm.lukum | Asettaa viestiketjussa viesteja lahettévien taajuusmuuttajien
lukumaaran. Arvo on tavallisesti sama kuin ketjussa olevien
ryhmalahetysryhmien maara, olettaen, etta viimeinen
taajuusmuuttaja El laheta kuittausta isdnnalle. Katso
parametri 57.11 Ohje1 san.tyyppi.
Huomautus: Tadma parametri on kdytdssa vain isdnnassa.
1...62 Ryhmaviestiketjun liitdntéjen maara. 1=1
57.15 D2D sarjaportti Maarittaa laitteiston, johon taajuusmuuttajien valinen liitanta
kytketaan. Erityistapauksissa (esimerkiksi vaikeissa
kayttoolosuhteissa) FMBA-moduuli voi olla luotettavampi
tiedonsiirtotapa kuin vakio taajuusmuuttajien vélinen yhteys.
Kortilla Kaytdéssa on JCU-ohjausyksikon liitin XD2D. 0
Paikka 1 Kéaytdéssa on JCU-yksikon korttipaikkaan 1 asennettu FMBA- | 1
moduuli.
Paikka 2 Kaytossa on JCU-yksikon korttipaikkaan 2 asennettu FMBA- | 2
moduuli.
Paikka 3 Kaytossa on JCU-yksikon korttipaikkaan 3 asennettu FMBA- | 3
moduuli.
58 Sisainen Modbus Sisaanrakennetun kenttavaylalitannan (SKV)
konfigurointiparametrit
Lisatietoja on myds luvussa Ohjaus sisdénrakennetun
kenttévayléliitdnnan kautta sivulla 331.
58.01 Protokol.valinta Ottaa kayttdon / poistaa kaytodsta sisdanrakennetun
kenttavaylan tiedonsiirtoprotokollan.
Huomaa: Kun siséanrakennettu kenttavaylaliitanta on
kaytossa, taajuusmuuttajien valisen yhteyden toiminta
(parametriryhma 57) on automaattisesti poissa kaytosta.
Ei kaytossa Pois kaytosta. 0
Modbus RTU Modbus RTU -protokolla kaytdssa. 1
58.03 Asemanumero Maarittaa osoitteen.
0...247 Osoite. 1=1
58.04 Tiedons.nopeus Maarittda RS-485-yhteyden vaylanopeuden.
4800 4,8 kilobittia/s. 0
9600 9,6 kilobittia/s. 1
19200 19,2 kilobittia/s. 2
38400 38,4 kilobittia/s. 3
57600 57,6 kilobittia/s. 4
76800 76,8 kilobittia/s. 5
115200 115,2 kilobittia/s. 6
58.05 Pariteetti Valitsee databittien maaran, pariteettibitin kayttdtavan ja
tyypin seka stop-bittien maaran.
8 ei parit 1 Kahdeksan databittia, ei pariteettibittia, yksi stop-bitti. 0
8 ei parit 2 Kahdeksan databittia, ei pariteettibittia, kaksi stop-bittia. 1
8 parill 1 Kahdeksan databittia, parillinen pariteettibitti, yksi stop-bitti. 2
8 pariton 1 Kahdeksan databittia, pariton pariteettibitti, yksi stop-bitti. 3
58.06 Ohjausprofiili Valitsee Modbus-protokollan kayttamaén tiedonsiirtoprofiilin.
ABB Perint ABB Drives -profiili, perinteinen versio. 0
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ABB Edistynyt ABB Drives -profiili, edistynyt versio. 1

DCU 16-bit 16-bittinen DCU-profiili. 2

DCU 32-bit 32-bittinen DCU-profili. 3

58.07 KV valvont.aika Maarittda aikakatkaisurajan SKV-tiedonsiirtokatkoksen
valvonnalle. Jos tiedonsiirtokatkos ylittda aikakatkaisurajan,
toiminto kdynnistaa parametrilla 58.09 Tied.katk toimin
maaritetyn toimenpiteen. Katso myds parametri 58.08
Tiedons valvonta.

0...60000 ms Aikakatkaisun laskentakerroin. Todellinen aikakatkaisun arvo | 100 = 1 ms
lasketaan seuraavasti:

KV-valvonnan aikakatkaisun asetus x 100 ms
Esimerkki: Jos asetat arvoksi 22, todellinen aikakatkaisun
arvo on: 22 x 100 ms = 2 200 ms.

58.08 Tiedons valvonta Ottaa kayttdon / poistaa kaytdsta SKV-tiedonsiirtokatkoksen
valvonnan ja maarittda, mika Modbus-rekisterin liitanta
kuittaa aikakatkaisun laskurin. Katso parametri 58.07 KV
valvont.aika.

Ei kaytossa SKV-tiedonsiirtokatkoksen valvonta on pois kaytosta. 0

Mika tahansa SKV-tiedonsiirtokatkoksen valvonta on kaytdssa. Mika
tahansa Modbus-pyynto kuittaa aikakatkaisun laskurin.

Komentosana SKV-tiedonsiirtokatkoksen valvonta on kaytdssa. Ohjaus- tai | 2
ohjesanaan kirjoittaminen kuittaa aikakatkaisun laskurin.

58.09 Tied.katk toimin Maarittda taajuusmuuttajan toiminnan, kun SKV-
tiedonsiirtokatkoksen valvonta heraa. Katso parametrit 58.07
KV valvont.aika ja 58.08 Tiedons valvonta.

Ei toimintoa Ei toimintoa. 0

Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan (EFB COMM LOSS).

Turvanopeus Taajuusmuuttaja antaa halytyksen (EFB COMM LOSS) ja 2
ottaa kayttéon turvallisen nopeuden (katso parametri 30.02
Turvanopeus).

Vanha nopeus Taajuusmuuttaja antaa halytyksen (EFB COMM LOSS) ja 3
ottaa kayttéon vanhan nopeuden (edellisen 10 sekunnin
keskiarvon).

58.10 Asetust paivitys Paivittda parametrien 58.01...58.09 ja 58.12 asetukset.

Tehty Alkuperainen arvo. Arvo palautetaan paivityksen jalkeen. 0

Paivita Paivitys.

58.11 Ohjeen skaalaus Maarittaa kertoimen, jonka avulla 16-bittinen DCU-
tiedonsiirtoprofiili skaalaa kenttévaylan ohjearvot
taajuusmuuttajan ohjearvoiksi ja taajuusmuuttajan oloarvot
kenttéavaylan oloarvoiksi. Ohjearvot kerrotaan talla
skaalauskertoimella. Lisatietoja on kohdassa 16-bittinen
DCU-profiili sivulla 357.

1...65535 Skaalauskerroin. 1=1

58.12 SKYV tiedons nop Maarittaa sisdanrakennetun kenttavaylaliitdnnan
tiedonsiirtonopeuden (sykliajan).

Kaikki taman asetuksen muutokset taytyy vahvistaa

parametrilla 58.10 Asetust péivitys.
Matala Tiedonsiirron sykliaika on 10 ms. 0
Nopea Tiedonsiirron sykliaika on 2 ms. 1
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58.15 Tiedons diagnost 16-bittinen pakattu Boolean-datasana
tiedonsiirtodiagnostiikan tunnusbiteille. Vain luettava
parametri.
Bitti Tiedot
0 Ei kaytdssa.
1 Viimeisin vastaanotettu paketti ei ollut tatd asemaa varten.
2 Ei kaytossa.
3 Vahintaan yksi paketti on vastaanotettu kaynnistyksen jéalkeen.
4 Ei kaytdssa.
5 Tiedonsiirron aikakatkaisu on suoritettu.
6 Ei kaytdssa.
7 Ei kaytdssa.
8 Viimeisin kirjoitus ei onnistunut parametriarvon rajan ylityksen vuoksi.
9 Viimeisin luku ei onnistunut, koska 32-bittisen arvon lukemiseen kaytettiin vain yhta
rekisteria.
10 Viimeisin kirjoitus ei onnistunut, koska parametri on vain luettava.
11 Viimeisin parametrin kayttd ei onnistunut, koska parametria tai ryhmaa ei ole olemassa.
12 Ei kaytossa.
13 Ei kaytossa.
14 Ei kaytossa.
15 Viimeisin kirjoitus ei onnistunut, koska 32-bittisen arvon lukemiseen kaytettiin vain yhta
rekisteria.
16...31 |Ei kaytossa.
0x0000...0xFFFF Data-sana (heksa). 1=1
58.16 Vast.otett sanom Nayttaa taajuusmuuttajan vastaanottamien viestipakettien
maaran. Mukaan luetaan vain taajuusmuuttajalle osoitetut
paketit. Huomautus: Kayttaja voi nollata laskurin
(asettamalla arvoksi 0).
0...65535 Viestipakettien maara. 1=1
58.17 Lahetett sanomia Nayttaa taajuusmuuttajan lahettdmien viestipakettien
maaran. Huomautus: Kayttaja voi nollata laskurin
(asettamalla arvoksi 0).
0...65535 Viestipakettien maara. 1=1
58.18 Kaikki sanomat Nayttaa taajuusmuuttajan vastaanottamien viestipakettien
kokonaismaaran. Mukaan luetaan kaikki kenttavaylayhteyden
kelvollisiin asemiin osoitetut paketit. Huomautus: Kayttaja
voi nollata laskurin (asettamalla arvoksi 0).
0...65535 Viestipakettien maara. 1=1
58.19 UART virheet Laskee taajuusmuuttajan vastaanottamat viestit, joissa on
muu tiedonsiirtovirhe kuin CRC-virhe (esimerkiksi UART-
puskurin ylivuotovirhe). Vain luettava parametri.
0..65535 Virheen sisaltaneiden viestien maara (ei sisalla viesteja, 1=1
joissa on CRC-virhe).
58.20 CRC virheet Laskee ne taajuusmuuttajan vastaanottamat viestit, joissa on

CRC (Cyclic Redundancy Check) -virhe. Vain luettava
parametri.

Huomautus: Korkea sdhkdmagneettisten hairididen taso voi
aiheuttaa virheita.

0...65535 Viestit, joissa on CRC-virhe. 1=1
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58.21 Raw kom.sana Nayttéa taajuusmuuttajan Modbus-isédnnasta vastaanottaman
LSw ohjaussanan LSW-osan. Vain luettava parametri.
0x0000...0xFFFF Ohjaussanan bitit 0...15 heksadesimaaliarvona. 1=1
58.22 Raw kom.sana Nayttaa taajuusmuuttajan Modbus-isdnnasta vastaanottaman
MSW ohjaussanan MSW-osan. Vain luettava parametri.
0x0000...0xFFFF Ohjaussanan bitit 16...32 heksadesimaaliarvona. 1=1
58.23 Raw tilasana LSW | Nayttéda taajuusmuuttajan Modbus-isdnnasta vastaanottaman
tilasanan LSW-osan. Vain luettava parametri.
0x0000...0xFFFF Tilasanan bitit 0...15 heksadesimaaliarvona. 1=1
58.24 Raw tilasana MSW | Nayttaa taajuusmuuttajan Modbus-isédnnastéa vastaanottaman
tilasanan MSW-osan. Vain luettava parametri.
0x0000...0xFFFF Tilasanan bitit 16...32 heksadesimaaliarvona. 1=1
58.25 Raw ohje1 LSW Nayttaa taajuusmuuttajan Modbus-isénnasta vastaanottaman
ohjeen 1 LSW-osan. Vain luettava parametri.
0x0000...0xFFFF Ohjeen 1 bitit 0...15 heksadesimaaliarvona. 1=1
58.26 Raw ohje1 MSW Nayttéa taajuusmuuttajan Modbus-isdnnasta vastaanottaman
ohjeen 1 MSW-osan. Vain luettava parametri.
0x0000...0xFFFF Ohjeen 1 bitit 16...32 heksadesimaaliarvona. 1=1
58.27 Raw ohje2 LSW Nayttéa taajuusmuuttajan Modbus-isénnasta vastaanottaman
ohjeen 2 LSW-osan. Vain luettava parametri.
0x0000...0xFFFF Ohjeen 2 bitit 0...15 heksadesimaaliarvona. 1=1
58.28 Raw ohje2 MSW Nayttaa taajuusmuuttajan Modbus-isénnasta vastaanottaman
ohjeen 2 MSW-osan. Vain luettava parametri.
0x0000...0xFFFF Ohjeen 2 bitit 16...32 heksadesimaaliarvona. 1=1
58.30 L&hetysviive Maérittaa viiveen, jonka orja odottaa ennen vasteen
|ahettamista.
0...65335 ms Lahetysviive. 1=1ms
58.31 Lahetett virheet Maarittaa, palauttaako taajuusmuuttaja Modbus-
poikkeuskoodit vai ei.
Ei Ei 0
Kylla Kylla.
58.32 Sanajarjestys Maarittda datasanojen jarjestyksen Modbus-esitysmuodossa.
MSW LSW Merkitsevin sana ensin, vahiten merkitseva viimeiseksi. 0
LSW MSW Vahiten merkitseva sana ensin, sitten merkitsevin. 1
58.35 Datal/O 1 Maarittaa osoitteen taajuusmuuttajaparametrille, jota
Modbus-isanta kayttaa tehdessaan luku- tai kirjoitustoimintoa
Modbus I/O -parametria 1 vastaavaan rekisteriosoitteeseen.
Modbus-iséantd maarittda datatyypin (tulo tai lahto).
Arvo muunnetaan Modbus-esitysmuotoon kahden 16-bittisen
sanan avulla. Jos taajuusmuuttajan parametri on 16-bittinen
arvo, LSW (vahiten merkitseva sana) muuntaa arvon. Jos
taajuusmuuttajan parametri on 32-bittinen arvo, myés
seuraava Modbus I/O -parametri on varattu.
0...9999 Parametriosoite. Muoto: xxyy, jossa: 1=1
XX = parametriryhma
yy = parametri
58.36 Data I/O 2 Katso parametri 58.35.
0...9999 Katso parametri 58.35. 1=1
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58.58 Data l/O 24 Katso parametri 58.35.
0...9999 Katso parametri 58.35. 1=1
64 Kuormitusanalyysi | Huippuarvon ja amplitudin kirjaustoiminnon asetukset
Lisatietoja on myos kohdassa Kuormitusanalyysi sivulla 88.
64.01 Huippuarvo sign Valitsee signaalin, jota huippuarvojen kirjaustoiminto valvoo.
Signaali suodatetaan parametrilla 64.02 Huippuarvo suod
maaritetyn suodatusajan avulla.
Huippuarvo tallennetaan yhdessa muiden valmiiksi valittujen
signaalien kanssa parametreihin 64.06...64.11.
Parametri 64.03 Laskurien nollau nollaa seké huippuarvojen
kirjaustoiminnon ettd amplitudin kirjaustoiminnon 2.
Kirjaustoimintojen edellinen nollausaika on tallennettu
parametriin 64.13.
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Nopeus % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 709). 1073742082
Taajuus 01.03 Léht6taajuus (katso sivu 109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 109). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 109). 1073742087
Lahtéteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 7109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 7109). 1073742103
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 1217). 1073742851
PID 18hto 04.05 Pros PID I&hté (katso sivu 127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
64.02 Huippuarvo suod Huippuarvon kirjauksen suodatusaika. Katso parametri 64.01
Huippuarvo sign.
0,00 ... 120,00 s Huippuarvon kirjauksen suodatusaika. 100=1s
64.03 Laskurien nollau Valitsee huippuarvon kirjaustoiminnon ja amplitudin

kirjaustoiminnon 2 nollaussignaalin. (Amplitudin
kirjaustoimintoa 1 ei voi nollata.)

Vakio

Pointteri

Bittia osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
64.04 Amplitudi sign Valitsee amplitudin kirjaustoiminnolla 2 valvottavan signaalin.
Signaalia seurataan 200 ms:n vélein taajuusmuuttajan
ollessa kaynnissa.
Tulokset naytetaan parametreilla 64.24...64.33. Jokainen
parametri edustaa amplitudialuetta ja ndyttaa, mik4 osa
valvonnan naytteista osuu télle alueelle.
Sataa prosenttia vastaava signaalin arvo méaaritetaan
parametrilla 64.05 Amplitudin maks.
Parametri 64.03 Laskurien nollau nollaa seka huippuarvojen
kirjaustoiminnon ettd amplitudin kirjaustoiminnon 2.
Kirjaustoimintojen edellinen nollausaika on tallennettu
parametriin 64.13.
Huomautus: Amplitudin kirjaustoiminto 1 on kiinnitetty
valvomaan moottorin virtaa (07.04 Moottorin virta). Tulokset
naytetdan parametreilla 64.74...64.23. 100 % signaalin
arvosta vastaa taajuusmuuttajan maksimildhtovirtaa (katso
vastaava laiteopas).
Nopeus rpm 01.01 Moottorin nopeus (katso sivu 109). 1073742081
Nopeus % 01.02 Moott. nopeus % (katso sivu 109). 1073742082
Taajuus 01.03 Lahtétaajuus (katso sivu 109). 1073742083
Virta 01.04 Moottorin virta (katso sivu 109). 1073742084
Virta % 01.05 Moott. virta % (katso sivu 109). 1073742085
Momentti 01.06 Moott. momentti (katso sivu 7109). 1073742086
DC-jannite 01.07 Dc-voltage (katso sivu 109). 1073742087
Lahtéteho 01.22 Taajuusm. teho (katso sivu 109). 1073742102
Akseliteho 01.23 Moottorin teho (katso sivu 109). 1073742103
ProsessinOlo 04.03 Prosess oloarvo (katso sivu 1217). 1073742851
PID 1ahto 04.05 Pros PID I&ht6 (katso sivu 7127). 1073742853
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
64.05 Amplitudin maks Maarittaa signaaliarvon, joka vastaa 100 % amplitudia.
0,00 ... 32768,00 Signaalin arvo vastaa sataa prosenttia. 100 =1
64.06 Huippuarvo 1 Huippuarvon kirjaustoiminnon tallentama huippuarvo.
-32768,00 ... Huippuarvo. 100 =1
32768,00
64.07 Huipun paiva Paivamaara, jolloin huippuarvo on tallennettu.
01.01.80 ... Huippuarvon esiintymispaiva (pp.kk.vv). 1=1d
64.08 Huipun aika Aika, jolloin huippuarvo on tallennettu.
00:00:00 ... Huippuarvon aika. 1=1s
23:59:59
64.09 Huipun virta Moottorin virta hetkella, jolloin huippuarvo on tallennettu.
-32768.00 ... Moottorin virta huippuarvon hetkella. 100=1A
32768.00 A
64.10 Huipun DC-jann Jannite taajuusmuuttajan valipiirissé huippuarvon
tallennushetkella.
0,00 ... 2000,00 V | Tasajannite huippuarvon hetkella. 100=1V

64.11  Huipun nopeus

Moottorin nopeus hetkella, jolloin huippuarvo on tallennettu.
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naytteiden prosenttiosuus.

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
-32768,00 ... Moottorin nopeus huippuarvon hetkella. 100 =1 rpm
32768,00 rpm

64.12 Kuittauspaiva Paivamaara, jolloin huippuarvon kirjaustoiminto ja amplitudin

kirjaustoiminto 2 on edellisen kerran nollattu.
01.01.80 ... Edellinen kirjausten nollaus (pp.kk.vv). 1=1d

64.13 Kuittausaika Aika, jolloin huippuarvon kirjaustoiminto ja amplitudin

kirjaustoiminto 2 on edellisen kerran nollattu.
00:00:00 ... Edellinen kirjausten nollaus. 1=1s
23:59:59
64.14 AL10-10% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 0-10 % tallentamien
naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 0-10 %. 100 = 1%
64.15 AL110-20% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valilt4 10-20 % tallentamien
naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 10-20 %. 100 = 1%

64.16 AL120-30% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 20-30 % tallentamien

naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 20-30 %. 100 = 1%

64.17 AL1 30-40% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 30-40 % tallentamien

naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 30—40 %. 100 = 1%

64.18 AL140-50% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valilt4 40-50 % tallentamien

naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 40-50 %. 100 = 1%

64.19 AL150-60% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 50-60 % tallentamien

naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 50-60 %. 100 = 1%

64.20 AL160-70% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 60-70 % tallentamien

naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 60-70 %. 100 = 1%

64.21 AL170-80% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valilt4 70-80 % tallentamien

naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 70-80 %. 100 = 1%

64.22 AL180-90% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 80-90 % tallentamien

naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 80-90 %. 100 = 1%

64.23 AL1yli 90% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet, jotka ylittavat 90 %.

0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet, yli 90 % 100 = 1%

64.24 AL20-10% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 0-10 % tallentamien

naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 0-10 %. 100 = 1%

64.25 AL2 10-20% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valilt4 10-20 % tallentamien

naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 10-20 %. 100 = 1%

64.26 AL220-30% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 20-30 % tallentamien
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0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 20-30 %. 100 = 1%
64.27 AL2 30-40% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 30—40 % tallentamien
naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 30—40 %. 100 = 1%
64.28 AL2 40-50% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 40-50 % tallentamien
naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 40-50 %. 100 = 1%
64.29 AL2 50-60% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valilt4 50-60 % tallentamien
naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 50-60 %. 100 = 1%
64.30 AL260-70% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 60-70 % tallentamien
naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 60-70 %. 100 = 1%
64.31 AL2 70-80% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 70-80 % tallentamien
naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 70-80 %. 100 = 1%
64.32 AL2 80-90% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valilt4 80-90 % tallentamien
naytteiden prosenttiosuus.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 80-90 %. 100 = 1%
64.33 AL2yli 90% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet, jotka ylittavat 90 %.
0,00 ... 100,00% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet, yli 90 % 100 = 1%

74 Ohjelmointi

Sovellusohjelmoinnin parametrit
Lisatietoja on kohdassa Sovellusohjelmointi sivulla 60.

74.01  NopOhje RampTulo

Valitsee nopeusrampin tulon lahteen.
Oletusarvo on parametri 03.03 (03.03 Nopeusohje).

Pointteri

Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

74.02 NopOhje

Valitsee nopeussaatétilan nopeusohjeen lahteen.
Arvo on kiinnitetty parametriin 03.05 (03.05 NopOhje
rampitet).

Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
74.03 NopOlo Valitsee nopeussaatétilan nopeuden oloarvon lahteen. Arvo
on kiinnitetty parametriin 01.01 (07.01 Moottorin nopeus)..
Pointer Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -

106).

74.04 NopVirhe

Parametrilla valitaan nopeusvirheen (ohje — oloarvo) lahde.
Arvo on kiinnitetty parametriin 03.07 (03.07 Suod.
nopeusero).

Pointteri

Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).

74.05 KiihdKomp lahde

Valitsee kiihtyvyyden kompensointimomentin Iahteen. Arvo
on kiinnitetty parametriin 03.08 (03.08 Kiihdyt. kompen.).

Pointteri

Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla
106).
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tiedonsiirron.
Huomautus: Anturiliitanta 2 ei tue akselin kierrosten
laskentaa.

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
74.06 MomOhje Parametrilla valitaan momenttiohjeen lahde
NopLahde (nopeussaatimesta).
Arvo on kiinnitetty parametriin 03.09 (03.09 MomOhje
NopSéét).
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
74.07 MomOhje Parametrilla valitaan momenttiohjeen Iahde
MomLéahde (nopeussaatimesta).
Arvo on kiinnitetty parametriin 03.12 (03.72 MomOhje NopS
raj)..
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
74.09 D2D kayt komento | Valitsee ohjaussanan lahteen taajuusmuuttajien valisessa
tiedonsiirrossa.
Oletusarvo on parametri 02.30 (02.30 D2D pé&é&ohj. sana)..
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
74.10 PID oloarv lahde Valitsee PID-saadon takaisinkytkennan lahteen.
Oletusarvo on parametri 04.03 (04.03 Prosess oloarvo).
Pointteri Arvoa osoittava parametri (katso Termit ja lyhenteet sivulla -
106).
90 Anturin valinta Anturi-/resolveriliitantcjen aktivointi
Lisatietoja on myds kohdassa Anturin tuki sivulla 65.
90.01  Anturin 1 valint Aktivoi lisdvarusteena saatavan anturi-/resolveriliitannan 1
tiedonsiirron.
Huomautus: Anturiliitdntda 1 on suositeltavaa kayttéaa aina
kuin mahdollista, koska sen kautta vastaanotetut tiedot ovat
tuoreempia kuin litdnnan 2 kautta vastaanotetut tiedot. Jos
kuitenkin taajuusmuuttajan ohjelmisto maéarittelee
emuloinnissa kaytetyt paikka-arvot, on suositeltavaa kayttaa
anturiliitantaa 2, silla tdssa tapauksessa tiedot lahetetaan
aikaisemmin litdnnan 2 kuin liitdnnan 1 kautta.
Ei kaytossa Ei kaytossa. 0
FEN-01 TTL+ Tiedonsiirto on kaytéssa. Moduulin tyyppi: TTL-anturin liitanta | 1
FEN-01. Tulo: TTL-anturitulo kommutoinnin tuella (X32).
FEN-01 TTL Tiedonsiirto on kdytdssa. Moduulin tyyppi: TTL-anturin liitdnta | 2
FEN-01. Tulo: TTL-anturitulo (X31).
FEN-11 ABS Tiedonsiirto on kaytéssa. Moduulin tyyppi: absoluuttianturin 3
litdntd FEN-11. Tulo: absoluuttianturitulo (X42).
FEN-11 TTL Tiedonsiirto on kaytéssa. Moduulin tyyppi: absoluuttianturin 4
litantd FEN-11. Tulo: TTL-anturitulo (X41).
FEN-21 RES Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: resolveriliitanta 5
FEN-21. Tulo: resolveritulo (X52).
FEN-21 TTL Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: resolveriliitanta 6
FEN-21. Tulo: TTL-anturitulo (X51).
FEN-31 HTL Tiedonsiirto on kaytdssa. Moduulin tyyppi: HTL-anturin liitanta | 7
FEN-31. Tulo: HTL-anturiliitanta (X82).
90.02  Anturin 2 valint Aktivoi lisdvarusteena saatavan anturi-/resolveriliitinnan 2
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Ei kaytossa Ei kaytossa. 0
FEN-01 TTL+ Katso parametri 90.01 Anturin 1 valint. 1
FEN-01 TTL Katso parametri 90.01 Anturin 1 valint. 2
FEN-11 ABS Katso parametri 90.01 Anturin 1 valint. 3
FEN-11 TTL Katso parametri 90.01 Anturin 1 valint. 4
FEN-21 RES Katso parametri 90.01 Anturin 1 valint. 5
FEN-21 TTL Katso parametri 90.01 Anturin 1 valint. 6
FEN-31 HTL Katso parametri 90.01 Anturin 1 valint. 7

90.04 TTL kaiutus val Parametrilla otetaan kaytt6on ja valitaan liitdntd TTL-anturin

signaalin kaiutusta varten.
Huomautus: Jos saman FEN-xx-moduulin TTL-Iahdélle on
otettu kayttoon seka anturin emulointi etta kaiutus, emulointi
ohittaa kaiutuksen.

Ei kaytdssa Kaiutusliitdnté ei ole kaytdssa. 0

FEN-01 TTL+ Moduulin tyyppi: TTL-anturin liitdntd FEN-01. Kaiutus: TTL-
anturitulon (X32) pulssit kaiutetaan TTL-Iahtéon.

FEN-01 TTL Moduulin tyyppi: TTL-anturin liitdntd FEN-01. Kaiutus: TTL- |2
anturitulon (X31) pulssit kaiutetaan TTL-I&hto6n.

FEN-11 TTL Moduulin tyyppi: absoluuttianturin liitdnta FEN-11. Kaiutus: 3
TTL-anturitulon (X41) pulssit kaiutetaan TTL-1ahto6n.

FEN-21 TTL Moduulin tyyppi: resolveriliitdntd FEN-21. Kaiutus: TTL- 4
anturitulon (X51) pulssit kaiutetaan TTL-Iahté6n.

FEN-31 HTL Moduulin tyyppi: HTL-anturin liitdntd FEN-31. Kaiutus: HTL- |5
anturitulon (X82) pulssit kaiutetaan TTL-I&hto6n.

90.05 Ant kaapeli vika Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan toiminta, jos FEN-xx-

anturiliitdntd havaitsee anturikaapelin vian.
Ei Kaapelivian ilmaisu ei ole kaytdssa. 0
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ENCODER 1/2 CABLE.
Varoitus Taajuusmuuttaja antaa halytyksen ENCODER 1/2 CABLE. 2
Tama on suositeltu asetus, jos sini/kosini-
inkrementaalisignaalien maksimipulssitaajuus on yli 100 kHz.
Korkeilla taajuuksilla signaalit saattavat vaimentua siina
maarin, etta se aiheuttaa halytyksen. Maksimipulssitaajuus
voidaan laskea seuraavalla tavalla:
Max. pulse frequency = Pulses per rev. ><6l\gax. speed in rpm
90.10  Ant par paivitys Jos tdman parametrin arvoksi asetetaan 1, FEN-xx-litdnnat
konfiguroidaan uudelleen. Tama on tarpeen, jos ryhmien
90...93 parametreja on muutettu.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa.
Tehty Uudelleenkonfigurointi suoritettu. 0
Paivita Konfiguroi uudelleen. Asetus palaa automaattisesti arvoon 1

Tehty.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

91 Abs ant. asetus Absoluuttianturin konfigurointi
Lisatietoja on myos kohdassa Anturin tuki sivulla 65.

91.01 SinCos lukumaara | Parametrilla maaritetdan sini/kosiniaaltosyklien lukumaara
yhdella kierroksella.

Huomautus: Tata parametria ei tarvitse asettaa, kun EnDat-
tai SSl-anturia kaytetaan jatkuvassa tilassa. Katso parametri
91.25 SSI toiminta / 91.30 Endat tapa.

0...65535 Sini/kosiniaaltosyklien lukumaara. 1=1

91.02 AbsAnt tyyppi Parametrilla valitaan anturin absoluuttisen paikan lahde.

Ei kaytossa Ei k&ytdssa. 0

Kommut sign Kommutointisignaalit. 1

EnDat Sarjaliitanta: EnDat-anturi. 2

Hiperface Sarjaliitantd: HIPERFACE-anturi. 3

SSlI Sarjaliitanta: SSl-anturi. 4

Tamag. 17/33b Sarjaliitdnta: Tamagawa 17/33-bittinen anturi. 5

91.03 KierLaskur bitit Parametrilla maéritetd&dn monikierrosantureiden kierrosten
laskennassa kaytettyjen bittien maara. Parametria kaytetaan,
kun parametrin 97.02 AbsAnt tyyppi arvona on EnDat,

Hiperface tai SSI. Jos parametrin 91.02 AbsAnt tyyppi arvoksi
on asetettu Tamag. 17/33b, monikierrostietopyynnot
aktivoidaan, kun tdman parametrin arvona on muu kuin nolla.

0...32 Kierrosten laskennassa kaytettyjen bittien maara. Esimerkiksi | 1 =1
4 096 kierrosta vastaa 12 bittia.

91.04 Paikan bitit Maarittaa yhdella kierroksella kaytettavien bittien méaaran,
kun parametrin 971.02 AbsAnt tyyppi arvoksi on asetettu
EnDat, Hiperface tai SSI. Kun parametrin 91.02 AbsAnt
tyyppi arvoksi on asetettu Tamag. 17/33b, tdman parametrin
arvoksi asetetaan sisaisesti 17.

0...32 Bittien maara. Esimerkiksi 32 768 paikkaa kierroksella vastaa | 1 =1
15 bittia.

91.05 Nollapulssi val Parametrilla otetaan kaytté6n mahdollisen FEN-11 -moduulin
absoluuttianturin tulon (X42) nollapulssi. Nollapulssia voidaan
kayttaa paikan lukitukseen.

Huomautus: Nollapulssi on oltava pois kaytosté kaytettdessa
sarjaliitantaa (eli kun parametrin 97.02 AbsAnt tyyppi asetus
on EnDat, Hiperface, SSI tai Tamag. 17/33b).

Ei kaytossa Nollapulssi poissa kaytosta. 0

Kaytossa Nollapulssi kaytossa. 1

91.06 Abs paikan seur Aktivoi paikan seurantatoiminnon, joka laskee
absoluuttianturin ylivuotojen méaaran (yksi- ja
monikierrosanturit ja resolverit). Nain paikan oloarvo
madaritetdan erillisesti ja selkeasti virrankytkennan (tai anturin
paivityksen) jalkeen, erityisesti kuormituksen valityssuhteen
ollessa pariton.

Ei kaytéssa Paikan seuranta on poissa kaytosta. 0
Huomautus: Parametrin 90.70 Ant par péivitys aktivoiminen
nollaa ylivuotolaskurin. Nollaus taytyy suorittaa, jos anturi on
kulkenut yli puolet mittausalueesta taajuusmuuttajan
virrankatkaisun jalkeen.

Kaytossa Paikan seuranta on kaytossa. 1
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91.10 Hiperface parit Parametrilla maaritetdan pariteetti- ja stop-bittien kayttd
HIPERFACE-anturia kaytettdesséa (kun parametrin 97.02
AbsAnt tyyppi asetus on Hiperface). Tavallisesti parametria ei
tarvitse asettaa.
Pariton Pariton pariteettibitti, yksi stop-bitti 0
Parillinen Parillinen pariteettibitti, yksi stop-bitti.
91.11  Hiperf nopeus Parametrilla maaritetdan liitdnnan tiedonsiirtonopeus
HIPERFACE-anturia kaytettdessa (kun parametrin 97.02
AbsAnt tyyppi asetus on Hiperface). Tavallisesti parametria ei
tarvitse asettaa.
4800 4 800 bittia/s 0
9600 9 600 bittia/s 1
19200 19 200 bittia/s 2
38400 38 400 bittia/s 3
91.12 Hiperf asema Parametrilla maaritetddn HIPERFACE-anturin osoite (kun
parametrin 971.02 AbsAnt tyyppi asetus on Hiperface).
Tavallisesti parametria ei tarvitse asettaa.
0...255 HIPERFACE-anturin osoite. 1=1
91.20 SSI kellojaksoja Parametrilla maaritetdan SSl-viestin pituus. Pituus
maaritellaan kellojaksojen maarana. Jaksojen maéara voidaan
laskea lisdamalla luku 1 SSl-viestikehyksen bittien maaraan.
Parametria kdytetdan SSl-anturien kanssa eli silloin, kun
parametrin 91.02 AbsAnt tyyppi asetus on SSI.
2..127 SSl-viestin pituus. 1=1
91.21 SSI paikan msb Parametrilla maaritetddn SSl-viestissa olevien paikkatietojen
eniten merkitsevan bitin (MSB) paikka.
Parametria kdytetdan SSl-anturien kanssa eli silloin, kun
parametrin 971.02 AbsAnt tyyppi asetus on SSI.
1...126 Bittinumeron paikka SSI-paikkatiedoissa. 1=1
91.22 SSI kierroks msb Parametrilla maaritetdan SSl-viestin kierroslaskentatietojen
eniten merkitsevan bitin (MSB) paikka.
Parametria kdytetdan SSl-anturien kanssa eli silloin, kun
parametrin 91.02 AbsAnt tyyppi asetus on SSI.
1...126 Bittinumeron paikka SSl-kierroslaskennassa. 1=1
91.23 SSI tiedon muoto Parametrilla méaaritetédan tietojen muoto SSl-anturia
kaytettdessa (kun parametrin 971.02 AbsAnt tyyppi asetus on
SSI).
binary Binaarinen tietomuoto. 0
gray Gray-tietomuoto.
91.24 SSI nopeus Parametrilla maaritetdan baudinopeus SSl-anturia
kaytettdessa (kun parametrin 91.02 AbsAnt tyyppi asetus on
SSI).
10 kbit/s 10 kilobittia/s, baudinopeus. 0
50 kbit/s 50 kilobittia/s, baudinopeus. 1
100 kbit/s 100 kilobittia/s, baudinopeus. 2
200 kbit/s 200 kilobittid/s, baudinopeus. 3
500 kbit/s 500 kilobittid/s, baudinopeus. 4
1000 kbit/s 1 000 kilobittia/s, baudinopeus. 5
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91.25

SSI toiminta

Talla parametrilla valitaan SSI-anturin tila.

Huomautus: Parametri on asetettava ainoastaan silloin, kun
SSl-anturia kaytetaan jatkuvassa tilassa (SSl-anturi ilman
sini/kosini-inkrementaalisignaaleita, tuettu ainoastaan
anturina 1). SSl-anturi valitaan asettamalla parametrin 91.02
AbsAnt tyyppi asetukseksi SSI.

Alkuasento

Paikkatiedon kertaldhetyksen tila (alkuasento).

Jatkuva

Paikkatiedon jatkuvan lahetyksen tila.

91.26

SSI lahet. sykli

Parametrilla valitaan 1&hetysjakso SSl-anturia varten.
Huomautus: Parametri on asetettava ainoastaan silloin, kun
SSl-anturia kaytetaan jatkuvassa tilassa (SSl-anturi ilman
sini/kosini-inkrementaalisignaaleita, tuettu ainoastaan
anturina 1). SSl-anturi valitaan asettamalla parametrin 97.02
AbsAnt tyyppi asetukseksi SSI.

50 ps

50 ps:n lahetysjakso.

100 ps

100 ps:n lahetysjakso.

200 ps

200 ps:n lahetysjakso.

500 ps

500 ps:n lahetysjakso.

1ms

1 ms:n lahetysjakso.

2ms

2 ms:n lahetysjakso.

|| wW|N| -] O

91.27

SSI nolla vaihe

Parametrilla maaritetdan se yhden sini/kosinisignaalijakson
aikainen vaihekulma, joka vastaa arvoa nolla SSI-
sarjaliitinnan kautta saaduissa tiedoissa. Parametria
kaytetaan SSl-paikkatietojen ja sini/kosini-
inkrementaalisignaaleihin perustuvien paikkatietojen
synkronoinnin saatéon. Vaara synkronointi voi aiheuttaa +1
inkrementaalisignaalijakson virheen.

Huomautus: Tama parametri on asetettava ainoastaan, jos
SSl-anturia kaytetaan sini/kosini-inkrementaalisignaalien
kanssa alkuasennon lahetystilassa.

315-45 deg

315...45° vaihekulma.

45-135 deg

45...135° vaihekulma.

135-225 deg

135...225° vaihekulma.

225-315 deg

225...315° vaihekulma.

91.30

Endat tapa

Talla parametrilla valitaan EnDat-anturin tila.

Huomautus: Parametri on asetettava ainoastaan silloin, kun
EnDat-anturia kaytetaan jatkuvassa tilassa (SSl-anturi iiman
sini/kosini-inkrementaalisignaaleita, tuettu ainoastaan
anturina 1). EnDat-anturi valitaan asettamalla parametrin
91.02 AbsAnt tyyppi asetukseksi EnDat.

Alkuasento

Paikkatiedon kertaldhetyksen tila (alkuasento).

Jatkuva

Paikkatiedon jatkuvan lahetyksen tila.

91.31

Endat maks lask

Parametrilla valitaan anturin maksimilaskenta-aika EnDat-
anturia varten.

Huomautus: Parametri on asetettava ainoastaan silloin, kun
EnDat-anturia kaytetaan jatkuvassa tilassa (SSl-anturi iiman
sini/kosini-inkrementaalisignaaleita, tuettu ainoastaan
anturina 1). EnDat-anturi valitaan asettamalla parametrin
91.02 AbsAnt tyyppi asetukseksi EnDat.

10 ps

10 ps, maksimilaskenta-aika.

100 ps

100 ys, maksimilaskenta-aika.
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1ms 1 ms, maksimilaskenta-aika. 2
50 ms 50 ms, maksimilaskenta-aika. 3
92 Resolverin aset. Resolverin konfigurointi
Lisatietoja on myos kohdassa Anturin tuki sivulla 65.
92.01 Resolv napaparit Valitsee napaparien maaran.
1...32 Napaparien maara. 1=1
92.02 Herates amplitud Parametrilla maaritetdan heratesignaalin amplitudi.
4,0...12,0 Vrms Heratesignaalin amplitudi. 10 =1Vrms
92.03 Herates taajuus Parametrilla maaritetdan heratesignaalin taajuus.
1...20 kHz Heratesignaalin taajuus. 1=1kHz
93 Puls.anturin aset. Pussianturin konfigurointi
Lisatietoja on myos kohdassa Anturin tuki sivulla 65.
93.01  Ant1 pulssiluku Parametrilla maaritetdan pulssiluku kierrosta kohti anturille 1.
0...65535 Anturin 1 pulssimaara. 1=1
93.02 Ant1 tyypin val Parametrilla valitaan anturin 1 tyyppi.
Kaksi kanava Kvadratuurianturi (kaksi TTL-kanavaa, kanavat A ja B). 0
Yksi kanava Yksikanavainen anturi (yksi TTL-kanava A)
93.03 Ant1 NopMitTapa Parametrilla valitaan nopeudenlaskentatila anturille 1.
A&B kaikki Kanavat A ja B: Nopeuden laskentaan kaytetdan nousevia ja | 0
laskevia reunoja. Kanava B: Maéarittda pyorimissuunnan.
Huomaa:
* Kun parametrilla 93.02 Ant1 tyypin val on valittu
yksikanavainen tila, taméa asetus toimii asetuksen A kaikki
tavoin.
* Kun parametrilla 93.02 Ant1 tyypin val on valittu
yksikanavainen tila, nopeus on aina positiivinen.
A kaikki Kanava A: Nopeuden laskentaan kaytetdan nousevia ja 1
laskevia reunoja. Kanava B: Maéarittda pyorimissuunnan.
Huomaa: Kun parametrilla 93.02 Ant1 tyypin val on valittu
yksikanavainen tila, nopeus on aina positiivinen.
A nouseva Kanava A: Nopeuden laskentaan kaytetdan nousevia 2
reunoja. Kanava B: Maéarittad pyérimissuunnan.
Huomaa: Kun parametrilla 93.02 Ant1 tyypin val on valittu
yksikanavainen tila, nopeus on aina positiivinen.
A laskeva Kanava A: Nopeuden laskentaan kaytetaan laskevia reunoja. | 3
Kanava B: Maarittéda pyérimissuunnan.
Huomaa: Kun parametrilla 93.02 Ant1 tyypin val on valittu
yksikanavainen tila, nopeus on aina positiivinen.
Auto nouseva Jokin edelld mainituista tilosta valitaan automaattisesti 4

pulssitaajuuden mukaan seuraavan taulukon mukaisesti:

Kanavan/kanavien pulssitaajuus [Kaytetty tila
<2442 Hz A&B kaikki
2442...4 884 Hz A kaikki

>4 884 Hz A nouseva
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Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Auto laskeva Jokin edella mainituista tilosta valitaan automaattisesti 5
pulssitaajuuden mukaan seuraavan taulukon mukaisesti:
Kanavan/kanavien pulssitaajuus [Kaytetty tila
<2442Hz A&B kaikki
2442..4884 Hz A kaikki
>4 884 Hz A laskeva
93.11  Ant2 pulssiluku Parametrilla maaritetaan pulssiluku kierrosta kohti anturille 2.
0 ... 65535 Anturin 2 pulssimaara. 1=1
93.12 Ant2 tyypin val Parametrilla valitaan anturin 2 tyyppi.
Kaksi kanava Kvadratuurianturi (kaksi TTL-kanavaa, kanavat A ja B). 0
Yksi kanava Yksikanavainen anturi (yksi TTL-kanava A) 1
93.13 Ant2 NopMitTapa Parametrilla valitaan nopeudenlaskentatila anturille 2.
A&B kaikki Katso parametri 93.03 Ant1 NopMitTapa. 0
A kaikki Katso parametri 93.03 Ant1 NopMitTapa. 1
A nouseva Katso parametri 93.03 Ant1 NopMitTapa. 2
A laskeva Katso parametri 93.03 Ant1 NopMitTapa. 3
Auto nouseva Katso parametri 93.03 Ant1 NopMitTapa. 4
Auto laskeva Katso parametri 93.03 Ant1 NopMitTapa. 5
94 Lisa I/0 asetukset 1/O-laajennuksen konfigurointi
94.01 Lisa I/01 valint Aktivoi korttipaikkaan 1 asennetun I/O-laajennusmoduulin.
Aktivoi liitannat DI8...DI9, DIO3...DIO10, Al3...Al5,
AO3...AO4 tai RO4...RO7 kaytetyn moduulin mukaan.
Ei kaytossa Korttipaikkaan 1 ei ole asennettu laajennusta. 0
FIO-01 Korttipaikkaan 1 on asennettu FIO-01-laajennus. 1
Ylimaaraiset litdnnat 4 x DIO ja 2 x RO ovat kaytossa.
F1O-11 Korttipaikkaan 1 on asennettu FIO-11-laajennus. Ylimaaraiset | 2
litannat 3 x Al, 1 x AO ja 2 x DIO ovat kaytdssa.
F10-21 Korttipaikkaan 1 on asennettu FIO-21-laajennus. 3
Ylimaaraiset liitdnnat 1 x Al, 1 x DI ja 2 x RO ovat kaytdssa.
F10-31 Ei kaytossa. 4
94.02 Lisa 1/02 valint Aktivoi korttipaikkaan 2 asennetun 1/0O-laajennusmoduulin.
Aktivoi liitannat DI8...DI9, DIO3...DIO10, Al3...Al5,
AO3...A04 tai RO4...RO7 kaytetyn moduulin mukaan.
Ei kaytdssa Korttipaikkaan 2 ei ole asennettu toista laajennusta. 0
F10-01 Korttipaikkaan 2 on asennettu FIO-01-laajennus. 1
Ylimaaraiset liitdnnat 4 x DIO ja 2 x RO ovat kaytossa.
FIO-11 Korttipaikkaan 2 on asennettu FIO-11-laajennus. Ylimaaraiset | 2
litannat 3 x Al, 1 x AO ja 2 x DIO ovat kaytdssa.
F10-21 Korttipaikkaan 2 on asennettu FIO-21-laajennus. 3
Ylimaaraiset litdnnat 1 x Al, 1 x DI ja 2 x RO ovat kaytossa.
F10-31 Ei kaytossa. 4
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95 Laitteisto asetuk. Hw configuration -parametreihin kuuluu sekalaisia laitteistoon
liittyvia asetuksia

95.01 OhjKortin sy6ttd Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan ohjausyksikén
tehonsyotto.

Sisdinen 24V Taajuusmuuttajan ohjausyksikén jannitesyo6ttd saadaan 0
taajuusmuuttajan tehoyksikdsta. Tama on oletusasetus.

Ulkoinen 24V Taajuusmuuttajan ohjausyksikén jannitesyéttd saadaan 1
ulkoisesta jannitelahteesta.

95.03 Ympar lampétila Maarittda ympariston 1ampdtilan. Taté arvoa kaytetaan
taajuusmuuttajan Iampétilan arvioinnissa. Jos mitattu
taajuusmuuttajan lampdatila ylittaa arvioidun lampdtilan,
halytys (JAAHDYTYS) tai vika (JAAHDYTYS) laukeaa.

0...55°C Taajuusmuuttajan kayttélampdatila. 1=1°C

97 Kayt. moott.tiedot Néiden parametrien avulla kayttaja voi muuttaa
moottorimallin arvoja

97.01 Kayté AnnetParam | Parametrilla aktivoidaan moottorimallin parametrit
97.02...97.14 ja roottorin kulman poikkeaman parametri
97.20.

Huomautukset:
» Parametrin arvo asettuu automaattisesti nollaan, kun ID-
ajo valitaan parametrilla 99.13 ID-ajo tapa. Parametrien
97.02...97.20 arvot paivitetaan ID-ajon aikana
tunnistettujen moottorin ominaisuuksien mukaan.
« Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
k&ynnissa.
Ei kaytossa Parametrit 97.02...97.20 eivat ole kaytdssa. 0
KaytMotPar Moottorimallissa kaytetdan parametrien 97.02...97.14 arvoja.
KaytPaikPar Parametrin 97.20 arvoa kaytetaan roottorin kulman 2
poikkeamana. Parametrit 97.02...97.14 eivat ole kaytdssa.
Kayta kaikki Parametrien 97.02...97.14 arvoja kaytetddn moottorin 3
mallissa, ja parametrin 97.20 arvoa roottorin kulman
poikkeamana.
97.02 Rs kayttaja Parametrilla maéaritetdan moottorimallin staattorin resistanssi
0,00000 ... 0,50000 | Staattorin vastus yksikkéa kohden. 100000 =
p.u. 1p.y.

97.03 Rr kayttaja Parametrilla maaritetddn moottorimallin roottorin resistanssi
Huomautus: Tama parametri koskee vain
epatahtimoottoreita.

0,00000 ... 0,50000 | Roottorin vastus yksikkda kohden. 100000 =
p.u. 1p.y.

97.04 Lm kayttaja Parametrilla maaritetddn moottorimallin p4ainduktanssi L.
Huomautus: Tdma parametri koskee vain
epatahtimoottoreita.

0,00000 ... Paainduktanssi yksikkéa kohden. 100000 =
10,00000 p.u. 1p.y.




272 Parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
97.05 Sigmal kayttaja Parametrilla maaritetaan hajainduktanssi OLg.
Huomautus: Tdma parametri koskee vain
epatahtimoottoreita.
0,00000 ... 1,00000 | Hajainduktanssi yksikkda kohden. 100000 =
p.u. 1p.y.
97.06 Ld kayttaja Parametrilla maaritetaan pitkittaisakselin (synkroninen)
induktanssi.
Huomautus: Tama parametri koskee ainoastaan
kestomagneettimoottoreita.
0,00000 ... Pitkittaisakselin induktanssi yksikk6a kohden. 100000 =
10,00000 p.u 1p.y.
97.07 Lq kayttaja Parametrilla maaritetaan poikittaisakselin (synkroninen)
induktanssi.
Huomautus: Tdma parametri koskee ainoastaan
kestomagneettimoottoreita.
0,00000 ... Poikittaisakselin induktanssi yksikkéa kohden. 100000 =
10,00000 p.u 1p.y.
97.08 Pm vuo kayttaja Parametrilla maéritetdén pysyva magneettivuo.
Huomautus: Taméa parametri koskee ainoastaan
kestomagneettimoottoreita.
0,00000 ... 2,00000 | Pysyva magneettivuo yksikkda kohden. 100000 =
p.u 1p.y.
97.09 Rs kayttaja SI Parametrilla maaritetddn moottorimallin staattorin resistanssi
0,00000 ... Staattorin resistanssi. 100000 =
100,00000 ohm 1 ohm
97.10 Rr kayttaja SI Parametrilla maaritetddn moottorimallin roottorin resistanssi
RRr-
Huomautus: Tadma parametri koskee vain
epatahtimoottoreita.
0,00000 ... Roottorin resistanssi. 100000 =
100,00000 ohm 1 ohm
97.11 Lm kayttaja SI Parametrilla maéritetd&n moottorimallin p&ainduktanssi Ly.
Huomautus: Tama parametri koskee vain
epatahtimoottoreita.
0,00 ...100000,00 | Paainduktanssi. 100 =1 mH
mH
97.12 SigL kayttaja SI Parametrilla méaritetdan hajainduktanssi OLg.
Huomautus: Tama parametri koskee vain
epatahtimoottoreita.
0,00 ...100000,00 Hajainduktanssi. 100 =1 mH
mH
97.13 Ld kayttaja Si Parametrilla maaritetaan pitkittaisakselin (synkroninen)
induktanssi.
Huomautus: Taméa parametri koskee ainoastaan
kestomagneettimoottoreita.
0,00 ...100000,00 Pitkittaisakselin induktanssi. 100 =1 mH

mH
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97.14 Lq kayttaja Sl Parametrilla maaritetdan poikittaisakselin (synkroninen)
induktanssi.
Huomautus: Tama parametri koskee ainoastaan
kestomagneettimoottoreita.
0,00 ...100000,00 Poikittaisakselin induktanssi. 100=1mH
mH
97.18 Signaalin syotto Parametrilla otetaan kayttéon signaalin syo6ttd:
suurtaajuuksinen vaihteleva signaali sy6tetdan moottoriin
matalalla nopeusalueella, jotta momenttisdadon vakautta
voidaan parantaa. Signaalin injektointi voidaan ottaaa
kayttéon eri amplituditasoilla.
Huomaa:
+ Kaytad mahdollisimman matalaa tasoa, jolla paastaan
tyydyttavaan suorituskykyyn.
+ Signaalin injektointia ei voi kayttaa epatahtimoottoreilla.
Ei kaytossa Signaalin sy6tt6 poissa kaytosta. 0
Kayt. (5%) Signaalin sy6tt6é kaytdssa, amplitudin taso 5 %. 1
Kayt. (10%) Signaalin sy6tto kdytdssa, amplitudin taso 10 %. 2
Kayt. (15%) Signaalin sy6tto kdytdssa, amplitudin taso 15 %. 3
Kayt. (20%) Signaalin sy6tto kdytéssa, amplitudin taso 20 %. 4
97.20 Pm kulman offset Parametrilla maaritellddn synkronisen moottorin nollapaikan
ja paikka-anturin nollapaikan valinen kulman poikkeama.
Huomaa:
* Arvo annetaan sahkaisina asteina. Sahkdinen kulma
vastaa mekaanista kulmaa, joka on kerrottu moottorin
napapariluvulla.
+ Tama parametri koskee ainoastaan
kestomagneettimoottoreita.
0...360° Kulman poikkeama 1=1°
99 Kiyttoonottotiedot | Kielen valinta, moottorin konfigurointi ja ID-ajon asetukset
99.01 Kieli Parametrilla valitaan ohjauspaneelin nayton kieli.
Huomautus: Kaikki luettelon kielet eivat valttamatta ole
kaytettavissa.
Englanti Englanti. 0809 hex
Saksa Saksa. 0407 hex
Italia Italia. 0410 hex
Espanja Espanja. 040A hex
Hollanti Hollanti. 0413 hex
Ranska Ranska. 040C hex
Tanska Tanska. 0406 hex
Suomi Suomi. 040B hex
Ruotsi Ruotsi. 041D hex
Venaja Vengja. 0419 hex
Puola Puola. 0415 hex
Turkki Turkki. 041F hex
Kiina Kiina. 0804 hex
Serbia Serbia. 081A hex
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Portugali

Portugali (Brasilia).

0816 hex

99.04 Moottorin tyyppi

Valitsee moottorin tyypin.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Asynkroni

Epéatahtimoottori. Kolmivaiheisella vaihtojannitteella syétetty
induktiomoottori.

Kestomagneet

Kestomagneettimoottori. Kolmivaiheisella vaihtojannitteella
sy6tetty tahtimoottori, jossa on kestomagneettiroottori ja
sinimuotoinen BackEMF-jannite.

-

SynkrRelukt

Synkroninen reluktanssimoottori. Kolmivaiheinen AC-
tahtimoottori, jossa on kestomagneetiton avonaparoottori.
Nakyvissa vain lisdvarusteen +N7502 kanssa.

99.05 Moottoriohjaus

Valitsee moottorin ohjaustavan.

DTC

Direct Torque Control -tila, soveltuu useimpiin

kayttésovelluksiin.

Huomaa: Kayta skaalariohjausta DTC-ohjauksen sijasta

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

+ jos moottorin nimellisvirta on alle 1/6 taajuusmuuttajan
nimellislahtévirrasta

* jos taajuusmuuttajaan ei ole kytketty moottoria (esimerkiksi
testauskaytto)

 jos taajuusmuuttaja kayttaa keskijannitemoottoria
jannitteennostomuuntajan kautta.

Skalaari

Skalaariohjaus. Soveltuu erikoistapauksiin, joissa DTC-
ohjausta ei voida kayttaa. Skalaarisaatotilassa
taajuusmuuttajaa ohjataan taajuusohjeella. DTC:n
erinomaista moottorin ohjaustarkkuutta ei ole mahdollista
saavuttaa skalaariohjauksessa. Eraat vakio-ominaisuudet
eivat ole kaytettévissa skalaariohjauksessa.

Huomautus: Moottorin oikean toiminnan edellytyksena on,
ettd moottorin magnetointivirta ei ylitd 90:ta prosenttia
vaihtosuuntaajan nimellisvirrasta.

Lisatietoja on my6s kohdassa Moottorin skalaariséété sivulla
67.

99.06 Moot nim virta

Maarittda moottorin nimellisvirran. Arvon on oltava sama kuin
moottorin arvokilvessa oleva nimellisnopeus. Jos
taajuusmuuttajaan on kytketty useita moottoreita, parametriin
on syotettédva moottorien kokonaisvirta.

Huomaa:

« Moottorin oikean toiminnan edellytyksena on, etta
moottorin magnetointivirta ei ylita 90:ta prosenttia
vaihtosuuntaajan nimellisvirrasta.

« Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.

0,0 ... 6400,0 A

Moottorin nimellisvirta. Sallittu alue on 1/6...2 x Iy
taajuusmuuttajan arvosta (0...2 x I4 skaalariohjaustilassa).

10=1A
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99.07

Moot nim jannite

Parametrilla maaritetdan moottorin nimellisjannite.
Nimellisjannite on vaiheiden vallnen RMS-jannite, joka
syo6tetdan moottoriin nimelli 3 toimintapist

Parametrin arvon on vastattava tyyppikilvessa |Im0|tettua

arvoa.

Huomaa:

+ Kestomagneettimoottoreissa nimellisjannite on BackEMF-
jannite moottorin nimellisnopeudella. Jos jannite annetaan
voltteina kierroslukua kohti, esim. 60 V / 1000 rpm, 3000
rpm:n nimellisnopeudella jannite on 3 x 60 V = 180 V.
Huomaa, ettd nimellisjannite ei ole sama kuin ekvivalentti
DC-moottorijannite (EDCM), jonka jotkin
moottorivalmistajat iimoittavat. Nimellisjannite voidaan
laskea jakamalla EDCM-jannite 1,7:1la (kolmen
nelidjuurella).

* Moottorin eristykseen kohdistuva rasitus riippuu aina
taajuusmuuttajan syéttojannitteestd. Tama patee myods
silloin, kun moottorin nimellisjannite on pienempi kuin
taajuusmuuttajan ja sen sy6ton jannite.

» Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.

106 .2 x Uy

Moottorin nimellisjannite.

10=1V

99.08

Moot nim taajuus

Maarittdd moottorin nimellistaajuuden.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa.

5,0 ...500,0 Hz

Moottorin nimellistaajuus.

10=1Hz

99.09

Moot nim nopeus

M&aérittdd moottorin nimellisnopeuden. Parametrin arvon on
vastattava tyyppikilvessa ilmoitettua arvoa.

Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

Huomautus: Turvallisuussyista ID-ajon jalkeen nopeuden
maksimi- ja minimirajojen arvot (parametrit 20.07 ja 20.02)
asetetaan automaattisesti 1,2 kertaa moottorin
nimellisnopeutta suuremmiksi.

0 ... 30000 rpm

Moottorin nimellisnopeus.

1=1rpm

99.10

Moot nim teho

Maarittdd moottorin nimellistehon. Parametrin arvon on
vastattava tyyppikilvessa ilmoitettua arvoa. Jos
taajuusmuuttajaan on kytketty useita moottoreita, parametriin
on syotettava moottorien kokonaisteho.

Yksikko valitaan parametrilla 16.77 Tehoyksikkd.
Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa.

0,00 ...
kw

10000,00

Moottorin nimellisteho.

100 =1 kW

99.11

Moot nim cofii

Parametrilla voidaan maéaritelld moottorin nimellinen cos¢ (ei
koske kestomagneettimoottoreita) moottorimallin tarkempaa
maarittelya varten. (Parametrin asettaminen ei ole pakollista
kestomagneettimoottoreilla ja reluktanssimoottoreilla.)
Mahdollisen asetuksen on vastattava moottorin arvokilvessa
ilmoitettua arvoa.

Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa.

0,00 ... 1.00

Moottorin coséd.

100 =1
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

99.12

Moot nim momentt

Parametrilla voidaan maaritelld moottorin nimellinen
akselimomentti moottorimallin tarkempaa maarittelya varten.
Parametri ei ole pakollinen.

Huomautus: Tata parametria ei voida muuttaa
taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa.

0...2147483.647
Nm

Moottorin nimellismomentti.

1000 =1 Nm

99.13

ID-ajo tapa

Parametrilla valitaan taajuusmuuttajan seuraavan
kaynnistyksen yhteydessa (DTC-ohjaus) suoritettavan
moottorin tunnistuksen tyyppi. Moottorin tunnistuksen aikana
taajuusmuuttaja tunnistaa moottorin ominaisuudet
optimaalista moottorinohjausta varten. ID-ajon jalkeen
taajuusmuuttaja pysahtyy. Huomautus: Tata parametria ei
voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa kdynnissa.

Kun ID-ajo on aktivoitu, se voidaan peruuttaa pysayttamalla

taajuusmuuttaja. Jos ID-ajo on jo suoritettu kerran,

parametrin asetukseksi asetetaan automaattisesti NO. Jos

ID-ajoa ei ole viela suoritettu, parametrin asetukseksi

asetetaan automaattisesti Paikallaan. Tasséa tapauksessa on

suoritettava ID-ajo.

Huomaa:

« |D-ajo on mahdollista suorittaa vain paikallisohjauksessa
(kun taajuusmuuttajaa ohjataan PC-tyokalun tai
ohjauspaneelin valityksella).

« |D-ajoa ei voi suorittaa, jos parametrin 99.05
Moottoriohjaus asetus on Skalaari.

 ID-ajo on suoritettava aina, kun mita tahansa moottorin
parametria (99.04, 99.06...99.12) on muutettu. Parametrin
asetukseksi asetetaan automaattisesti Paikallaan, kun
moottorin parametrit on asetettu.
Kestomagneettimoottoria tai reluktanssimoottoria
kaytettdessa moottorin akseli El saa olla lukittuna ja
kuormamomentin on oltava < 10 % ID-ajon (Normaalil
AlennettulPaikallaan/Advanced) aikana.

« Varmista, ettd mahdolliset Safe torque off- ja
hatapysaytyspiirit ovat suljettuina ID-ajon aikana.

» Logiikka ei avaa mekaanista jarrua ID-ajoa varten.

« |D-ajon jéalkeen taajuusmuuttajan maksimi- ja
miniminopeuksiksi asetetaan automaattisesti 1.2-99.09
Moot nim nopeus.

Ei kaytdssa

Moottorin ID-ajoa ei vaadita. Tama tila voidaan valita vain,
kun ID-ajo (normaali/supistettu/paikallaanajo) on jo suoritettu
kerran.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

Normaali

Normaali ID-ajo. Takaa hyvan ohjaustarkkuuden kaikissa
tapauksissa. ID-ajo kestaa noin 90 sekuntia. Tama tila tulee
valita aina, kun mahdollista.

Huomaa:

» Kaytettava laitteisto on kytkettava irti moottorista normaalin
ID-ajon ajaksi, jos kuormamomentti on suurempi kuin 20 %
tai jos laitteisto ei kesté ID-ajon aikana esiintyvaa
nimellistd momenttia.

» Tarkista moottorin pydrimissuunta ennen ID-ajon
kaynnistamista. Moottori pydrii eteenpain ID-ajon aikana.
VAROITUS! ID-ajon aikana moottorin
pydrimisnopeus on 50...100 % nimellisnopeudesta.
VARMISTA ENNEN ID-AJON KAYNNISTYSTA,

ETTA MOOTTORIA VOIDAAN KAYTTAA
TURVALLISESTI!

Alennettu

Supistettu ID-ajo. Tama tila on valittava normaalin ID-ajon

sijasta, jos

+ mekaaniset haviot ovat yli 20 % (moottoria ei voida irrottaa
kaytettavasta laitteesta) tai jos

+ vuon vahennysta ei sallita moottorin kdydessa (esim.
kartiojarrumoottoreissa, joissa jarrutus kaynnistyy vuon
laskiessa tietyn tason alle).

Kun kaytetaan supistettua ID-ajoa, kentdnheikennysalueella

tai suurilla vaantémomenteilla ohjaus ei ole valttamatta yhta

tarkkaa kuin normaalia ID-ajoa kaytettdessa. Supistettu ID-

ajo suoritetaan nopeammin kuin normaali ID-ajo (< 90

sekuntia).

Huomautus: Tarkista moottorin pyérimissuunta ennen ID-

ajon kaynnistamista. Moottori py6rii eteenpain ID-ajon aikana.

VAROITUS! ID-ajon aikana moottorin
pyo6rimisnopeus on 50...100 % nimellisnopeudesta.
VARMISTA ENNEN ID-AJON SUORITTAMISTA,
ETTA MOOTTORIA ON TURVALLISTA KAYTTAA!

Paikallaan

ID-ajo paikallaan. Moottoriin sydtetdan tasavirtaa.
Epéatahtimoottoria kéytettdessa moottorin akseli ei pyori.
(Kestomagneettimoottorin ja synkronisen
reluktanssimoottorin akseli voi pyoria < 0,5 kierrosta.)
Huomautus: Tama tila tulee valita vain, jos Normaali-,
Alennettu- tai Advanced-ID-ajo ei ole mahdollinen liitetyn
laitteiston asettamien rajoitusten vuoksi (esim. hissi- tai
nosturisovellukset). Katso myds tila Adv standst.

Autovaiheist

Automaattinen vaiheistus maarittda kestomagneettimoottorin
tai synkronisen reluktanssimoottorin alkukulman (katso sivu
69). Automaattinen vaiheistus ei paivitd muita moottorimallin
arvoja.

Automaattinen vaiheistus suoritetaan automaattisesti osana
Normaali-, Alennettu-, Paikallaan-, Advanced- ja Adv standst
-ID-ajoja. Taman asetuksen avulla automaattinen vaiheistus
voidaan suorittaa erikseen. Téma on hyddyllista
takaisinkytkennén konfiguroinnin muuttamisen jalkeen,
esimerkiksi, jos absoluuttianturi, resolveri tai pulssianturi
korvataan tai sité tdydennetdan kommutointisignaaleilla.
Huomautuksia:

Tata asetusta voidaan kayttéa vain, jos Normaali-, Alennettu-
, Paikallaan-, Advanced- tai Adv standst -ID-ajo on jo
suoritettu. Valitusta automaattisen vaiheistuksen tilasta
riippuen akseli saattaa pydria automaattisen vaiheistuksen
aikana. Katso parametri 11.07 AutoVaiheistTapa.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

FbEq

VirranmKalib

Offset-virran ja vahvistuksen mittauksen kalibrointi. Kalibrointi
suoritetaan seuraavan kadynnistyksen yhteydessa.

Advanced

Kehittynyt ID-ajo. Takaa parhaan mahdollisen
saatétarkkuuden. ID-ajo voi kestdd muutaman minuutin.
Tama tila tulee valita, kun koko kayttéalueella tarvitaan
mahdollisimman hyvaa suorituskykya.
Huomaa:
« Kaytettavat laitteet taytyy irrottaa moottorista, koska ajon
aikana kaytettadvat momentit ja nopeudet ovat suuria.
* Moottori saattaa pyoria seka eteen- ettd taaksepain ID-
ajon aikana.
VAROITUS! Moottori saattaa kdyda suurimmalla (+ -
merkkiselld) ja pienimmalla (- -merkkiselld) ID-ajon
aikana sallitulla nopeudella. Ajon aikana tehdaan
useita kiihdytyksia ja hidastuksia. Ajon aikana
saatetaan kayttaa raja-parametrien sallimaa
maksimimomenttia, -virtaa ja -nopeutta. VARMISTA ENNEN
ID-AJON SUORITTAMISTA, ETTA MOOTTORIA ON
TURVALLISTA KAYTTAA!

Adv standst

Edistynyt ID-ajo paikallaan. Tata tilaa suositellaan
kaytettavaksi enintédn 75 kW:n epatahtimoottorien kanssa
Paikallaan-1D-ajon sijaan, jos

* moottorin todellisia nimellisarvoja ei tunneta tai

* moottorin ohjauksen suorituskyky ei ole tyydyttava
Paikallaan-1D-ajon jalkeen.

Huomautuksia: Taman tilan suoritus maaraytyy moottorin
koon mukaan. Pienten moottorien tapauksessa ID-ajo
valmistuu viidessa minuutissa. Suurten moottorien kanssa ID-
ajo voi kestda enimmillaan 60 minuuttia.

99.16 Vaiheiden kaanto

Vaihtaa moottorin pydrimissuunnan. Taté parametria voidaan
kayttaa, jos moottori pyorii vaaraan suuntaan (esimerkiksi
moottorikaapelin vaaran vaihejarjestyksen vuoksi) ja
kaapeloinnin korjaaminen olisi epakaytanndllista.
Huomautus: Kun taté parametria on muutettu, anturin
takaisinkytkennan etumerkki (jos kaytossa) taytyy tarkistaa.
Tama voidaan suorittaa vertaamalla parametrin 01.74
Laskettu nopeus etumerkkia parametrin 01.08 Anturin 1
nopeus (tai 01.10 Anturin 2 nopeus) etumerkkiin. Jos
etumerkit ovat ristiriidassa, anturin kaapelointi taytyy korjata.

Ei

Normaali.

Kylla

Kaéanteinen pydrimissuunta.
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Parametrien lisatiedot

Yleista

Tassa luvussa on lueteltu parametrien lisatietoja. Parametrien kuvaukset ovat
luvussa Parametrit sivulla 105.

Termit ja lyhenteet

Termi Maaritelma

Oloarvo Taajuusmuuttajan mittaama tai laskema signaali. Oloarvoa voidaan
tavallisesti vain seurata mutta ei saataa. Jotkin laskurit voidaan kuitenkin
nollata syéttamalla arvo 0.

Bittia os. Bittia osoittava arvo. Voi osoittaa yhta bittia toisen parametrin arvossa tai
voi olla kiinted 0 (C.FALSE) tai 1 (C.TRUE).

Luett. Numeroitu luettelo eli valintaluettelo.

FbEq Kenttavaylavastine: ohjauspaneelissa nakyvan arvon skaalaus
sarjaliikenteessa kaytetyksi kokonaisluvuksi

INT32 32-bittinen kokonaislukuarvo (31 bittid + merkkibitti).
Nro Parametrin numero.

Pb Pakattu looginen muuttuja.

REAL 16-bittinen arvo 16-bittinen arvo (31 bittia + merkkibitti).

%—J ;V—J
<okonaislukuarvo = murtolukuarvo
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REAL24 8-bittinen arvo 24-bittinen arvo (31 bittia + merkkibitti).
| S
= kokonaislukuarvo = murtolukuarvo
Tyyppi Datatyyppi. Katso Luett., INT32, Bittid os., Arvoa os., Pb, REAL, REAL24,
UINT32.
UINT32 32-bittinen etumerkitdn kokonaislukuarvo.
Arvoa os. Arvoa osoittava parametri. Osoittaa toisen parametrin arvoon.

Kenttavaylavastineet

Kenttavaylaohjaimen ja taajuusmuuttajan valinen tiedonsiirto sarjaliitinnan kautta
tapahtuu kokonaislukumuodossa. Taajuusmuuttajan olo- ja ohjearvot on siksi
skaalattava 16/32-bittisiksi kokonaislukuarvoiksi. Kenttdvaylavastine maarittelee
signaaliarvon skaalauksen sarjaliikenteessa kaytetyksi kokonaisluvuksi.

Kaikki luetut ja lahetetyt arvot on rajattu 16/32 bittiin.

Esimerkki: Jos 24.03 Max momenttiohje asetetaan ulkoisesta ohjausjarjestelmasta,
kokonaislukuarvo 10 vastaa arvoa 1 %.

Osoittavan parametrin muoto kenttavaylatiedonsiirrossa

Arvoa ja bittia osoittavat parametrit siirretdan kenttavaylan ja taajuusmuuttajan valilla
32-bittisina kokonaislukuina.

B 32-bittiset kokonaislukuarvoa osoittavat arvot

Kun arvoa osoittava parametri kytketdan toisen parametrin arvoon, muoto on

seuraava:
Bitti
30...31 16...29 8...15 0...7

Nimi Lahteen tyyppi Ei kaytossa Ryhma Paikka
Arvo 1 - 1...255 1...255
Kuvaus Arvoa osoittava - Lahdeparametrin | LAhdeparametrin

parametri liittyy ryhma numero

parametriin

Esimerkiksi arvo, joka tulee kirjoittaa parametriin 33.02 valvonta 1 signa, jotta sen
arvoksi muuttuu 01.07 Dc-voltage, on
0100 0000 0000 0000 0000 0001 0000 0111 = 1073742087 (32-bittinen

kokonaisluku).




Parametrien lisdtiedot 281

Kun arvoa osoittava parametri liittyy sovellusohjelmaan, sen muoto on
seuraavanlainen:

Bitti
30...31 24...29 0...23
Nimi Lahteen tyyppi Ei kaytdssa Osoite
Arvo 2 - 0...2%41
Kuvaus Arvoa osoittava - Sovellusohjelman
parametri liittyy muuttujan suhteellinen
sovellusohjelmaan. osoite

Huomautus: Sovellusohjelmaan liittyvia arvoa osoittavia parametreja ei voida
asettaa kenttavaylan kautta (toisin sanoen ne ovat vain luettavissa).

B 32-bittiset bittid osoittavat arvot

Kun bittid osoittava parametri liittyy arvoon 0 tai 1, sen muoto on seuraavanlainen:

Bitti
30...31 16...29 1...15 0
Nimi Lahteen tyyppi Ei kaytdssa | Eikaytdssa Arvo
Arvo 0 - - 0...1
Kuvaus Bittia osoittava - - 0 = False, 1 = True
parametri liittyy
arvoon 0/1.

Kun bittia osoittava parametri liittyy lohko-ohjelmaan, sen muoto on seuraavanlainen:

Bitti
30...31 24...29 16...23 8...15 0...7
Nimi Lahteen Ei kaytossa Bitin val. Ryhma Paikka
tyyppi
Arvo 1 - 0...31 2...255 1...255
Kuvaus Bittia - Bitin valinta | Lahdeparam | Lahdeparam
osoittava etrin ryhma | etrin numero
parametri
liittyy
signaalin bitin
arvoon.

Kun bittia osoittava parametri liittyy sovellusohjelmaan, sen muoto on
seuraavanlainen:

Bitti
30...31 24...29 0...23
Nimi Lahteen tyyppi Bitin val. Osoite
Arvo 2 0...31 0...2%1
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Bitti
30...31 24...29 0...23
Kuvaus Bittia osoittava Bitin valinta Sovellusohjelman
parametri liittyy muuttujan suhteellinen
sovellusohjelmaan. osoite

Huomautus: Sovellusohjelmaan liittyvia bittid osoittavia parametreja ei voida asettaa
kenttavaylan kautta (toisin sanoen ne ovat vain luettavissa).
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Parametriryhmat 1...9

Nro Nimi Tyyppi ;f:i'; Alue Yksikkd Pa;‘i’"(g’s' H:‘u‘i(“s‘:t"
01 Oloarvot
01.01 |Moottorin nopeus REAL 32 -30000...30000 kierr./min| 250 ps
01.02 |Moott. nopeus % REAL 32 -1000...1000 % 2ms
01.03 |Lahtotaajuus REAL 32 -30000...30000 Hz 2ms
01.04 |Moottorin virta REAL 32 0...30000 A 10 ms
01.05 |Moott. virta % REAL 16 0...1000 % 2ms
01.06 |Moott. momentti REAL 16 -1600...1600 % 2ms
01.07 |Dc-voltage REAL 32 0...2000 \% 2ms
01.08 |Anturin 1 nopeus REAL 32 -32768...32768 kierr./min| 250 ps
01.09 |Anturin 1 paikka REAL24 32 0...1 kierr. 250 ps
01.10 |Anturin 2 nopeus REAL 32 -32768...32768 kierr./min| 250 ps
01.11 |Anturin 2 paikka REAL24 32 0...1 kierr. 250 ps
01.12 |Paikan oloarvo REAL 32 -32768...32768 kierr. 2ms
01.13 |Paikan 2 oloarvo REAL 32 -32768...32768 kierr. 2ms
01.14 |Laskettu nopeus REAL 32 -30000...30000 kierr./min| 2 ms
01.15 |Taajuusm. ldmpd REAL24 16 -40...160 % 2ms
01.16 |Jarrukatk. 1dmp6 REAL24 16 -40...160 % 2ms
01.17 |Moottorin1 1dmp6 REAL 16 -10...250 °C 10 ms
01.18 |Moottorin2 I&mpé REAL 16 -10...250 °C 10 ms
01.19 |Verkkojéannite REAL 16 0...1000 \Y 10 ms
01.20 |Jarruvast. ldmpd REAL24 16 0...1000 % 50 ms
01.21 |Cpu kuorma UINT32 16 0...100 % -
01.22 |Taajuusm. teho REAL 32 -32768...32768 kW tai hv| 10 ms
01.23 |Moottorin teho REAL 32 -32768...32768 kW tai hv| 2ms
01.24 |kWh lahté INT32 32 0...2147483647 kWh 10 ms
01.25 |kWh sydétto INT32 32 -2147483647 ... kwh 10 ms
2147483647
01.26 |P&élldoloaika INT32 32 0...35791394,1 h 10 ms
01.27 |Kéyntiaika INT32 32 0...35791394,1 h 10 ms
01.28 |Puh. kdyntiaika INT32 32 0...35791394,1 h 10 ms
01.29 |Nimellismomentti INT32 32 0...2147483,647 Nm -
01.30 |Napaparit INT32 16 0...1000 - -
01.31 |Mek. aikavakio REAL 32 0...32767 s 10 ms
01.32 |Vaiheen A 1dmpd REAL24 16 -40...160 % 2ms
01.33 |Vaiheen B Idmpd REAL24 16 -40...160 % 2ms
01.34 |Vaiheen C lampé REAL24 16 -40...160 % 2ms
01.35 |S&éstett energia INT32 32 0...2147483647 kWh 10 ms
01.36 |Saéstetty raha INT32 32 0...21474836,47 - 10 ms
01.37 |Sééstetty CO2 INT32 32 0...214748364,7 t 10 ms
01.38 |Kortin Iampétila REAL24 16 -40...160 °C 2ms
01.39 |L&htéjannite REAL 16 0...1000 \Y 10 ms
01.40 |Nopeus suodat. REAL 32 -30000...30000 rpm 2ms
01.41 |Momentti suodat. REAL 16 -1600...1600 % 2ms
01.42 |Puhaltimen INT32 32 0...2147483647 - 10 ms
kéynnistyslaskuri
02 /0O tiedot
02.01 |Dl tilatiedot Pb 16 0b00000000 ... - 2ms
0b11111111
02.02 |RO tilatiedot Pb 16 0b0000000 ... - 2ms
0b1111111
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Nro Nimi Tyyppi 3?&1’; Alue Yksikké Pa;‘i’l'(g’s' H:’:k’;':t”
02.03 |DIO tilatiedot Pb 16 0b0000000000 ... - 2ms
0b1111111111
02.04 |Al1 REAL 16 1111V VtaimA| 2ms
tai-22...22 mA
02.05 |Al1 skaalattu REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.06 |AI2 REAL 16 1111V VtaimA| 2ms
tai-22...22 mA
02.07 |Al2 skaalattu REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.08 |AI3 REAL 16 -22...22 mA 2ms
02.09 |Al3 skaalattu REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.10 |Al4 REAL 16 -22...22 mA 2ms
02.11 |Al4 skaalattu REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.12 |Al5 REAL 16 -22...22 mA 2ms
02.13 |Al5 skaalattu REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.14 |Al6 REAL 16 -22...22 mA 2ms
02.15 |Al6 skaalattu REAL 32 -32768...32768 - 2ms
02.16 |AO1 REAL 16 0...22,7 mA 2ms
02.17 |AO2 REAL 16 0...22,7 mA 2ms
02.18 |AO3 REAL 16 0..227 mA 2ms
02.19 |AO4 REAL 16 0...22,7 mA 2ms
02.20 |Taajuustulo REAL 32 -32768...32768 - 250 s
02.21 |Taajuusléhtd REAL 32 -32768...32768 Hz 250 s
02.22 |KV pédéohj. sana Pb 32 | 0x00000000...0xFFF - 500 ps
FFFFF
02.24 |KV pédéohj. sana Pb 32 | 0x00000000...0xFFF - 500 ps
FFFFF
02.26 |KV pédéohje 1 INT32 32 -2147483647 ... - 500 ps
2147483647
02.27 |KV pééohje 2 INT32 32 -2147483647 ... - 500 ps
2147483647
02.30 |D2D pé&éohj. sana Pb 16 0x0000...0xFFFF - 500 ps
02.31 |D2D léh ohj.sana Pb 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
02.32 |D2D péaéohje 1 REAL 32 -2147483647 ... - 500 ps
2147483647
02.33 |D2D pé&éohje 2 REAL 32 -2147483647 ... - 2ms
2147483647
02.34 |Paneeliohje REAL 32 -32768...32768 rpm tai %| 10 ms
02.35 |FEN Dl tilasana Pb 16 0...0x33 - 500 ps
02.36 |Sis.KV ohj.sana Pb 32 0x00000000 ... - 10 ms
OxFFFFFFFF
02.37 |Sis.KV tilasana Pb 32 0x00000000 ... - 10 ms
OxFFFFFFFF
02.38 |Sis.KV ohje1 INT32 32 -2147483647 ... - 10 ms
2147483647
02.39 |Sis.KV ohje2 INT32 32 -2147483647 ... - 10 ms
2147483647
03 Ohjearvot
03.03 |Nopeusohje REAL 32 -30000...30000 rpm 250 ps
03.05 |NopOhje rampitet REAL 32 -30000...30000 rom 250 ps
03.06 |NopOhje kaytetty REAL 32 -30000...30000 rpm 250 ps
03.07 |Suod. nopeusero REAL 32 -30000...30000 rpm 250 ps
03.08 |Kiihdyt. kompen. REAL 16 -1600...1600 % 250 ps
03.09 |MomOhje NopSé&ét REAL 16 -1600...1600 % 250 ps
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Nro Nimi Tyyppi 3?:?12 Alue Yksikkd Pa;‘i’l'(t;'s' H;‘u‘:(“;:t“
03.11 |MomOhje rampit REAL 16 -1000...1000 % 250 ps
03.12 |MomOhje NopS raj REAL 16 -1000...1000 % 250 ps
03.13 |MomOhje ennenRaj | REAL 16 -1600...1600 % 250 ps
03.14 |MomOhje kéytetty REAL 16 -1600...1600 % 250 ps
03.15 |Jarrun MomMuisti REAL 16 -1000...1000 % 2ms
03.16 |Jarrun ohjaus Luett. 16 0...1 - 2ms
03.17 |Vuo-ohje REAL24 16 0...200 % 2ms
03.18 |NopOhje MootPot REAL 32 -30000...30000 kierr./min| 10 ms
03.20 |Max nopeusohje REAL 16 -30000...30000 kierr/min| 2ms
03.21 |Min nopeusohje REAL 16 -30000...30000 kierr./min| 2 ms
04 Sovellustiedot
04.01 |Prosess Oloarvo1 REAL 32 -32768...32768 - 2ms
04.02 |Prosess Oloarvo2 REAL 32 -32768...32768 - 2ms
04.03 |Prosess oloarvo REAL 32 -32768...32768 - 2ms
04.04 |Pros PID eroarvo REAL 32 -32768...32768 - 2ms
04.05 |Pros PID l&ht6 REAL 32 -32768...32768 - 2ms
04.06 |ProsessMuuttujat REAL 16 -32768...32768 - 10 ms
04.07 |ProsessMuuttuja2 REAL 16 -32768...32768 - 10 ms
04.08 |ProsessMuuttuja3 REAL 16 -32768...32768 - 10 ms
04.09 |Laskuri paélla 1 UINT32 32 0...2147483647 s 10 ms
04.10 |Laskuri paélla 2 UINT32 32 0...2147483647 s 10 ms
04.11 |Laskuri reuna 1 UINT32 32 0...2147483647 - 10 ms
04.12 |Laskuri reuna 2 UINT32 32 0...2147483647 - 10 ms
04.13 |Laskuri arvo 1 UINT32 32 0...2147483647 - 10 ms
04.14 |Laskuri arvo 2 UINT32 32 0...2147483647 - 10 ms
06 Tilatiedot
06.01 |Tilasana 1 Pb 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
06.02 |Tilasana 2 Pb 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
06.03 |NopSé&étimen tila Pb 16 0x0000...0xFFFF - 250 s
06.05 |Rajatilasana 1 Pb 16 0x0000...0xFFFF - 250 ps
06.07 |MomenttiRajasana Pb 16 0x0000...0xFFFF - 250 ps
06.12 |Toimintatapa Luett. 16 0...11 - 2ms
06.13 |Valvontasana Pb 16 0b000...0b111 - 2ms
06.14 |Ajastimen tila Pb 16 0b00000...0b11111 - 10 ms
06.15 |Laskurin tila Pb 16 | 0b000000...0b111111 - 10 ms
06.17 |Invert. bittisana Pb 16 0b000000...0b11111 - 2ms
08 Hélytykset & viat
08.01 |Aktiivinen vika Luett. 16 0...65535 - -
08.02 |Viimeisin vika Luett. 16 0...2147483647 - -
08.03 |Vika-aika ylempi INT32 32 231237 (paivays) -
08.04 |Vika-aika alempi INT32 32 | 00:00:00 ... 24:00:00 | (aika) -
08.05 |Hélytysloggeri 1 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.06 |Hélytysloggeri 2 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.07 |Hélytysloggeri 3 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.08 |Halytysloggeri 4 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.15 |Héalytyssana 1 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.16 |Hélytyssana 2 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.17 |Hélytyssana 3 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms
08.18 |Hélytyssana 4 UINT32 16 0x0000...0xFFFF - 2ms

09 Laitteiston tiedot

09.01 [Laitetyyppi [ INT32 | 16 ] 0...65535 - -
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09.02 |Laitteen virta INT32 16 0...65535 - -
09.03 |Ohjelmisto id Pb 16 - - -
09.04 |Ohjelmisto ver Pb 16 - - -
09.05 |Ohjelmisto patch Pb 16 - - -
09.10 |Tehoasteen ver Pb 32 - - -
09.11 |Optiop 1 VIE nim INT32 16 0x0000...0xFFFF
09.12 |Optiop 1 VIE ver INT32 16 0x0000...0xFFFF
09.13 |Optiop 2 VIE nim INT32 16 0x0000...0xFFFF
09.14 |Optiop 2 VIE ver INT32 16 0x0000...0xFFFF
09.20 |Optiopaikka 1 INT32 16 0...65535 - -
09.21 |Optiopaikka 2 INT32 16 0...65535 - -
09.22 |Optiopaikka 3 INT32 16 0...65535 - -
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10 Kéynt./seis/suunta

10.01 | Ulk1 KéyValinta Luett. 16 0...7 - Tulo1
10.02 |Ulk1 KéynTulo 1 Bittia os. 32 - - DI1
10.03 |Ulk1 KéynTulo 2 Bittia os. 32 - - C.FALSE
10.04 | Ulk2 kdyValinta Luett. 16 0...7 - Ei kdytossa
10.05 | Ulk2 KéynTulo 1 Bittia os. 32 - - C.FALSE
10.06 | Ulk2 KéynTulo 2 Bittia os. 32 - - C.FALSE
10.07 | Nykdysajo 1 kdyn Bittia os. 32 - - C.FALSE
10.08 | Nykdysajo 2 kdyn Bittia os. 32 - - C.FALSE
10.09 | NykAjo sallittu Bittia os. 32 - - C.FALSE
10.10 | Vian kuittaus Bittia os. 32 - - DI3
10.11 | Kdynninesto Bittia os. 32 - - C.TRUE
10.13 | Hataseis off3 Bittia os. 32 - - C.TRUE
10.15 | Hataseis off1 Bittia os. 32 - - C.TRUE
10.17 | Kéynnistys. esto Bittia os. 32 - - C.TRUE
10.19 | VahinkoK&ynEsto Luett. 16 A - Ei kédytéssa
10.20 | KdynLuk Toiminta Luett. 16 A - Off2 seis
11 Kédynt./seis tapa

11.01 | Kéynnistystapa Luett. 16 0...2 - Auto
11.02 | DC-magn. aika UINT32 16 0...10000 ms 500 ms
11.03 | Pyséytystapa Luett. 16 1..2 - Vapaasti
11.04 | DC pito nopeus REAL 16 0...1000 kierr./min 5,0 rpm
11.05 | DC pito virta UINT32 16 0...100 % 30%
11.06 | DC pito Bittia os. 32 - - C.FALSE
11.07 | AutoVaiheistTapa Luett. 16 0...2 - Kééntaen
12 Ohjaustapa

12.01 | Ulk 1/2 valinta Bittia os. 32 - - C.FALSE
12.03 | Ulk 1 ohjaustapa Luett. 16 1... - Nopeus
12.05 | Ulk 2 ohjaustapa Luett. 16 1. - Nopeus
12.07 | PaikalOhjaustapa Luett. 16 1... - Nopeus
13 Analogiatulot

13.01 | Al1 suodatusaika REAL 16 0...30 s 0,100 s
13.02 | Al1 maksimi REAL 16 -22..22mAtai-11...11V | mAtaiV 10,000 V
13.03 | Al1 minimi REAL 16 -22..22mAtai-11...11V | mAtaiV -10,000 V
13.04 | Al1 maks skaala REAL 32 -32768...32768 - 1500,000
13.05 | Al1 min skaala REAL 32 -32768...32768 - -1500,000
13.06 | Al2 suodatusaika REAL 16 0...30 s 0,100 s
13.07 | Al2 maksimi REAL 16 -22..22mAtai-11...11V | mAtai vV 10,000 V
13.08 | A2 minimi REAL 16 -22..22mAtai-11...11V | mAtai vV -10,000 V
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13.09 | Al2 maks skaala REAL 32 -32768...32768 - 100,000
13.10 | A2 min skaala REAL 32 -32768...32768 - -100,000
13.11 | Al3 suodatusaika REAL 16 0...30 s 0,100 s
13.12 | AI3 maksimi REAL 16 -22..22mAtai-11...11V | mAtaiV 22,000 mA
13.13 | AI3 minimi REAL 16 -22..22mAtai-11...11V | mAtaiV 4,000 mA
13.14 | AI3 maks skaala REAL 32 -32768...32768 - 1500,000
13.15 | A3 min skaala REAL 32 -32768...32768 - 0,000
13.16 | Al4 suodatusaika REAL 16 0...30 s 0,100 s
13.17 | Al4 maksimi REAL 16 -22..22mAtai-11...11V | mAtaiV 22,000 mA
13.18 | Al4 minimi REAL 16 -22..22mAtai-11... 11V | mAtaiV 4,000 mA
13.19 | Al4 maks skaala REAL 32 -32768...32768 - 1500,000
13.20 | Al4 min skaala REAL 32 -32768...32768 - 0,000
13.21 | Al5 suodatusaika REAL 16 0...30 s 0,100 s
13.22 | Al5 maksimi REAL 16 -22..22mAtai-11...11V | mAtaiV 22,000 mA
13.23 | Al5 minimi REAL 16 -22..22mAtai-11...11V | mAtaiV 4,000 mA
13.24 | Al5 maks skaala REAL 32 -32768...32768 - 1500,000
13.25 | Al5 min skaala REAL 32 -32768...32768 - 0,000
13.26 | Al6 suodatusaika REAL 16 0...30 s 0,100 s
13.27 | Al6 maksimi REAL 16 -22..22mAtai-11...11V | mAtaiV 22,000 mA
13.28 | Al6 minimi REAL 16 -22..22mAtai-11...11V | mAtaiV 4,000 mA
13.29 | Al6 maks skaala REAL 32 -32768...32768 - 1500,000
13.30 | Al6 min skaala REAL 32 -32768...32768 - 0,000
13.31 | Al viritys Luett. 16 0...4 - Ei toimintaa
13.32 | Al valvonta Luett. 16 0...3 - El
13.33 | Al valvontarajat UINT32 32 0b0000...0b1111 - 0b0000
14 Digitaali I/O
14.01 | DI invertointi Pb 16 | 0b0000000O0 ... Ob111111111 - 0b00000000
14.02 | DIO1 toiminta Luett. 16 0...2 - Lé&ht6
14.03 | DIO1 ldhde Bittia os. 32 - - Rele valmis
14.04 | DIO1 vetoviive UINT32 16 0...3000 s 00s
14.05 | DIO1 péaéstéviive UINT32 16 0...3000 s 00s
14.06 | DIO2 toiminta Luett. 16 0...3 - Lé&ht6
14.07 | DIO2 léhde Bittia os. 32 - - Rele kdynn
14.08 | DIO2 vetoviive UINT32 16 0...3000 s 00s
14.09 | DIO2 péaéstéviive UINT32 16 0...3000 s 00s
14.10 | DIO3 toiminta Luett. 16 0...1 - L&hto
14.11 | DIO3 ldhde Bittia os. 32 - - Vika (-1)
14.14 | DIO4 toiminta Luett. 16 0...1 - Lahto
14.15 | DIO4 Idhde Bitti4 os. 32 - - Rele valmis
14.18 | DIOS toiminta Luett. 16 0...1 - L&hto
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14.19 | DIO5 Idhde Bittia os. 32 - - Ref kdynn
14.22 | DIO6 toiminta Luett. 16 0...1 - Lé&ht6
14.23 | DIO6 ldhde Bittia os. 32 - - Vika
14.26 | DIO7 toiminta Luett. 16 0...1 - Lé&ht6
14.27 | DIO7 ldhde Bittia os. 32 - - Haélytys
14.30 | DIO8 toiminta Luett. 16 0...1 - Lé&hto
14.31 | DIO8 Idhde Bittia os. 32 - - Ext2 aktiv
14.34 | DIO9 toiminta Luett. 16 0...1 - Lé&hto
14.35 | DIO9 ldhde Bittia os. 32 - - Asetusarv
14.38 | DIO10 toiminta Luett. 16 0...1 - Lé&ht6
14.39 |DIO10 ldhde Bittia os. 32 - - Nollanopeus
14.42 | RO1 ldhde Bittia os. 32 - - Rele valmis
14.43 | RO1 vetoviive UINT32 16 0...3000 s 00s
14.44 | RO1 pédstoviive UINT32 16 0...3000 s 00s
14.45 | RO2 ldhde Bittia os. 32 - - Rele kdynn
14.48 | RO3 ldhde Bittia os. 32 - - Vika (-1)
14.51 | RO4 ldhde Bittia os. 32 - - P,06,02,02
14.54 | ROS5 ldhde Bittia os. 32 - - P,06,02,04
14.57 | Tagjuustulo max REAL 16 3...32768 Hz 1000 Hz
14.58 | Tagjuustulo min REAL 16 3...32768 Hz 3 Hz
14.59 | TagjTulo MaxSkaa REAL 16 -32768...32768 - 1500
14.60 | TaajTulo MinSkaa REAL 16 -32768...32768 - 0
14.61 | TaajLdhdén ldhde Arvoa os. 32 - - P,01,01
14.62 | TaajLéh LdhdeMax REAL 16 0...32768 - 1500
14.63 | TaajLéh LahdeMin REAL 16 0...32768 - 0
14.64 | TaajL&hté MaxSka REAL 16 3...32768 Hz 1000 Hz
14.65 | TaajL&hté MinSka REAL 16 3...32768 Hz 3Hz
14.66 | RO6 lahde Bittia os. 32 - - C.FALSE
14.69 | RO7 ldhde Bittia os. 32 - - C.FALSE
14.72 | DIO invertointi Pb 16 0b0000000000 ... - 0b0000000000

0b1111111111
15 Analogialdhdot
15.01 |AO1 ldhde Arvoa os. 32 - - Virta %
15.02 | AO1 suodatusaika REAL 16 0...30 s 0,100 s
15.03 | AO1 maksimi REAL 16 0...227 mA 20,000 mA
15.04 | AOT minimi REAL 16 0...227 mA 4,000 mA
15.05 |AO1 Idhde max REAL 32 -32768...32768 - 100,000
15.06 |AO1 ldhde min REAL 32 -32768...32768 - 0,000
15.07 |AO2 lahde Arvoa os. 32 - - Speed %
15.08 | AO2 suodatusaika REAL 16 0...30 s 0,100 s
15.09 | AO2 maksimi REAL 16 0...227 mA 20,000 mA
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15.10 | AO2 minimi REAL 16 0...227 mA 4,000 mA
15.11 | AO2 Idhde max REAL 32 -32768...32768 - 100,000
15.12 |AO2 Idhde min REAL 32 -32768...32768 - -100,000
15.13 | AO3 ldhde Arvoa os. 32 - - Taajuus
15.14 | AO3 suodatusaika REAL 16 0...30 s 0,100 s
15.15 | AO3 maksimi REAL 16 0...227 mA 22,000 mA
15.16 | AO3 minimi REAL 16 0...227 mA 4,000 mA
15.17 | AO3 Idhde max REAL 32 -32768...32768 - 50,000
15.18 | AO3 Idhde min REAL 32 -32768...32768 - 0,000
15.19 | AO4 ldhde Arvoa os. 32 - - Taajuus
15.20 | AO4 suodatusaika REAL 16 0...30 s 0,100 s
15.21 | AO4 maksimi REAL 16 0...22,7 mA 22,000 mA
15.22 | AO4 minimi REAL 16 0...227 mA 4,000 mA
15.23 | AO4 Idhde max REAL 32 -32768...32768 - 50,000
15.24 | AO4 Idhde min REAL 32 -32768...32768 - 0,000
15.25 | AO ohjaussana UINT32 32 0b0000...0b1111 - 0b0000
15.30 | AO kalibrointi Luett. 16 0...4 - Ei toimintaa
16 Systeemiohjaus
16.01 | Paikallislukko Bittia os. 32 - - C.FALSE
16.02 | Parametrilukko Luett. 16 0...2 - Auki
16.03 | Salasana INT32 32 0...2147483647 - 0
16.04 | Paramet palautus Luett. 16 0...2 - Tehty
16.07 | Paramet talletus Luett. 16 0...1 - Tehty
16.09 | Kaytt. ParamVal Luett. 32 1...10 - Ei pyyntoéa
16.10 | Kéytt. ParamTila Pb 32 0...1024 - Ei kédytossé
16.11 | KéyttParamVal 1 Bittia os. 32 - - C.FALSE
16.12 | KéyttParamVal 2 Bittia os. 32 - - C.FALSE
16.14 | MuutPar nollaus Luett. 16 0...1 - Tehty
16.15 | ParlLista valinta Luett. 16 0...2 - Ei pyyntoéa
16.16 | Valittu ParLista Luett. 16 0...2 - Pitka valikk
16.17 | Tehoyksikko Luett. 16 0...1 - kW
16.18 | Puhalt toiminta enum 16 0..3 - Normaali
16.20 | Uudel.kdynnistys enum 32 0...1 - Ei pyyntod
19 Nopeuden laskenta
19.01 | Nopeuden skaala REAL 16 0...30000 kierr./min 1500 rpm
19.02 | NopMitt valinta Luett. 16 0...2 - Laskettu
19.03 | NopMitt suodatus REAL 32 0...10000 ms 8,000 ms
19.06 | Nollanopeus raja REAL 32 0...30000 kierr./min 30,00 rpm
19.07 | Nollanop. viive UINT32 16 0...30000 ms 0ms
19.08 | Nopeusraja REAL 16 0...30000 kierr./min 0 rpm
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19.09 | Ylinopeusraja REAL 32 0...10000 kierr./min 500,0 rpm
19.10 | Nopeusikkuna REAL 16 0...30000 kierr./min 100 rpm
19.13 | NopMitt vika Luett. 16 0...2 - Vika
19.14 | LaskNop valvonta REAL 32 0...30000 rpom 200 rpm
19.15 | MitNop valvonta REAL 32 0...30000 rpom 15,0 rpm
19.16 | MitNop suodatus REAL 32 0...10000 ms 15,000 ms
20 Rajat
20.01 | Maksiminopeus REAL 32 -30000...30000 kierr./min 1500 rpm
20.02 | Miniminopeus REAL 32 -30000...30000 kierr./min -1500 rpm
20.03 | PosNop sallinta Bittia os. 32 - - C.TRUE
20.04 | NegNop sallinta Bittia os. 32 - - C.TRUE
20.05 | Maksimivirta REAL 32 0...30000 A 2./2 x[99.06]
20.06 | MomRajan valinta Bittia os. 32 - - C.FALSE
20.07 | Max momentti 1 REAL 16 0...1600 % 300,0%
20.08 | Min momentti 1 REAL 16 -1600...0 % -300,0%
20.09 | Max momentti 2 REAL 16 - - Maks mom 1
20.10 | Min momentti 2 REAL 16 - - Min mom 1
20.12 | Max moot teho REAL 16 0...1600 % 300,0%
20.13 | Max gener teho REAL 16 0...1600 % 300,0%
21 Nopeusohje
21.01 | NopOhje1 valinta Arvoa os. 32 - - Al1 skaalatt
21.02 | NopOhje?2 valinta Arvoa os. 32 - - Nolla
21.03 | NopOhj1 toiminta Luett. 16 0...5 - Ohjet
21.04 | NopOhje 1/2 val Bittia os. 32 - - C.FALSE
21.05 | NopOhje kerroin REAL 16 -8...8 - 1,000
21.07 | NopOhje nykdys1 REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
21.08 | NopOhje nykdys2 REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
21.09 | NopOhje abs min REAL 16 0...30000 kierr./min 0 rpm
21.10 | MootPot toiminta Luett. 16 0...1 - Nollaa
21.11 | MootPot ylds Bittia os. 32 - - DI5
21.12 | MootPot alas Bittia os. 32 - - DI6
22 Nop.ohjeen rampit
22.01 | Kiih/hid valinta Bittia os. 32 - - C.FALSE
22.02 | Kiihdytysaika 1 REAL 32 0...1800 s 20,000 s
22.03 | Hidastusaika 1 REAL 32 0...1800 s 20,000 s
22.04 | Kiihdytysaika 2 REAL 32 0...1800 s 60,000 s
22.05 | Hidastusaika 2 REAL 32 0...1800 s 60,000 s
22.06 | KiihdRamp muoto1 REAL 32 0...1000 s 0,100 s
22.07 | KiihdRamp muoto2 REAL 32 0...1000 s 0,100 s
22.08 |HidRamp muoto1 REAL 32 0...1000 s 0,100 s
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22.09 |HidRamp muoto2 REAL 32 0...1000 s 0,100 s
22.10 | Nyk&ysajo kiihd REAL 32 0...1800 s 0,000 s
22.11 | Nykéysajo hid REAL 32 0...1800 s 0,000 s
22.12 |Héataseisaika REAL 32 0...1800 s 3,000 s
23 Nopeussdéadin
23.01 | Vahvistus REAL 16 0...200 - 10,00
23.02 | Integrointiaika REAL 32 0...600 s 0,500 s
23.03 | Derivointiaika REAL 16 0...10 s 0,000 s
23.04 | DerivAjan suodat REAL 16 0...1000 ms 8,0 ms
23.05 | Kiihtyv. kompens REAL 32 0...600 s 0,00s
23.06 | Kiihtkomp suodat REAL 16 0...1000 ms 8,0 ms
23.07 | NopEron suodatus REAL 16 0...1000 ms 0,0 ms
23.08 | Nopeuden lisdys Arvoa os. 32 - - Nolla
23.09 | NopSéét max mom REAL 16 -1600...1600 % 300,0%
23.10 | NopS&ét min mom REAL 16 -1600...1600 % -300,0%
23.11 | NopEro IkkuS&éto Luett. 16 0...2 - Ei kédytossé
23.12 | NopEro ikkuna yl REAL 16 0...3000 kierr./min 0 rpm
23.13 | NopEro ikkuna al REAL 16 0...3000 kierr./min 0 rpm
23.14 | Kuorman jousto REAL 16 0...100 % 0,00%
23.15 | Adap Pl saat max REAL 16 0...30000 kierr./min 0 rpm
23.16 | Adap Pl saat min REAL 16 0...30000 kierr./min 0 rpm
23.17 | VahvKerr MinNop REAL 16 0...10 - 1,000
23.18 | IntegKerr MinNop REAL 16 0...10 - 1,000
23.20 | Pl autom.viritys Luett. 16 0...4 - Tehty
23.21 | Viritys taajuus REAL 16 0...2000 Hz 100,00 Hz
23.22 | ViritykVaimennus REAL 16 0...200 - 1.5
24 Momenttiohje
24.01 | MomOARj 1 valinta Arvoa os. 32 - - Al2 skaalatt
24.02 | MomOHj liséys Arvoa os. 32 - - Nolla
24.03 | Max momenttiohje REAL 16 0...1000 % 300,0%
24.04 | Min momenttiohje REAL 16 -1000...0 % -300,0%
24.05 | Kuorman jako REAL 16 -8...8 - 1,000
24.06 | MomOhje ramp yl UINT32 32 0...60 s 0,000 s
24.07 | MomOhje ramp al UINT32 32 0...60 s 0,000 s
25 Kriitt. nopeudet
25.01 | KriitNop valinta Luett. 16 0...1 - Ei kdytéssé
25.02 | KriitNop 1 min REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
25.03 | KriitNop 1 max REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
25.04 | KriitNop 2 min REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
25.05 | KriitNop 2 max REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
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25.06 | KriitNop 3 min REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
25.07 | KriitNop 3 max REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
26 Vakionopeudet
26.01 | Vakionop Toiminto Pb 16 0b00...0b11 - 0b11
26.02 | Vakionop val 1 Bittia os. 32 - - C.FALSE
26.03 | Vakionop val 2 Bittia os. 32 - - C.FALSE
26.04 | Vakionop val 3 Bittia os. 32 - - C.FALSE
26.06 | Vakionopeus 1 REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
26.07 | Vakionopeus 2 REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
26.08 | Vakionopeus 3 REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
26.09 | Vakionopeus 4 REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
26.10 | Vakionopeus 5 REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
26.11 | Vakionopeus 6 REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
26.12 | Vakionopeus 7 REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
27 Prosessi PID
27.01 | PID ohjearvo Val Arvoa os. 32 - - Al1 skaalatt
27.02 | PID oloarvon Val Luett. 16 0...8 - Olo1
27.03 | PID olo 1 ldhde Arvoa os. 32 - - Al2 skaalatt
27.04 | PID olo 2 ldhde Arvoa os. 32 - - Al2 skaalatt
27.05 | PID oloarvo1 max REAL 32 -32768...32768 - 100,00
27.06 | PID oloarvo1 min REAL 32 -32768...32768 - -100,00
27.07 | PID oloarvo2 max REAL 32 -32768...32768 - 100,00
27.08 | PID oloarvo2 min REAL 32 -32768...32768 - -100,00
27.09 | PID OloVahvistus REAL 16 -32.768 ... 32.767 - 1,000
27.10 | PID olo suodatus REAL 16 0...30 s 0,040 s
27.12 | PID vahvistus REAL 16 0...100 - 1,00
27.13 | PID IntegrointAika REAL 16 0...320 s 60,00 s
27.14 | PID deriv. aika REAL 16 0...10 s 0,00s
27.15 | PID deriv suodat REAL 16 0...10 s 1,00s
27.16 | PID EroarvKaanté | Bittia os. 32 - - C.FALSE
27.17 | PID toiminta Luett. 16 0...2 - Suora
27.18 | PID maksimi REAL 32 -32768...32768 - 100,0
27.19 | PID minimi REAL 32 -32768...32768 - -100,0
27.20 | PID bal Bittia os. 32 - - C.FALSE
27.21 | PID bal ohje REAL 32 -32768...32768 - 0,0
27.22 | Nukkumistoiminto Luett. 16 0...2 - Ei kéytéssa
27.23 | Nukkumistaso REAL 32 -32768...32768 rom 0,0 rpm
27.24 | Nukkumisviive UINT32 32 0...360 s 00s
27.25 | Herdédmistaso REAL 32 0...32768 - 0,0
27.26 | Heraémisviive UINT32 32 0...360 s 00s
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27.27 | Nukkumis valinta Bittia os. 32 - - C.FALSE
27.30 | PID kéyttéon Bittia os. 32 - - Kéaynnissé
30 Vikatoiminnot
30.01 | Ulkoinen vika Bittia os. 32 - - C.TRUE
30.02 | Turvanopeus REAL 16 -30000...30000 kierr./min 0 rpm
30.03 | PaikOhjausKatkos Luett. 16 0...3 - Vika
30.04 | MootVaiheKatkos Luett. 16 0...1 - Vika
30.05 | Maasulkuvika Luett. 16 0...2 - Vika
30.06 | SyéttVaiheKatkos Luett. 16 0...1 - Vika
30.07 | STO valvonta Luett. 16 1.4 - Vika
30.08 | Ristiinkytkenta Luett. 16 0...1 - Vika
30.09 | Stall function Pb 16 0b000...0b111 - 0b111
30.10 | Jumivirta REAL 16 0...1600 % 200,0%
30.11 | Jumitaajuus REAL 16 0.5 ... 1000 Hz 15,0 Hz
30.12 | Jumiaika UINT32 16 0...3600 s 20s
31 Moott ldmp suojaus
31.01 | Moot 1 Iédmpés. Luett. 16 0...2 - Ei
31.02 | Moot 1 mitt.tapa Luett. 16 0...12 - Laskettu
31.03 | Moot 1 hél.raja INT32 16 0...10000 °C 90 °C
31.04 | Moot 1 vikaraja INT32 16 0...10000 °C 110 °C
31.05 | Moot 2 Idmpés. Luett. 16 0...2 - Ei
31.06 | Moot 2 mitt.tapa Luett. 16 0...12 - Laskettu
31.07 | Moot 2 hél.raja INT32 16 0...10000 °C 90 °C
31.08 | Moot 2 vikaraja INT32 16 0...10000 °C 110 °C
31.09 | Moot ympér.léampé INT32 16 -60...100 °C 20°C
31.10 | Moot kuorm.kayré INT32 16 50...150 % 100%
31.11 | Nollanop. kuorma INT32 16 50...150 % 100%
31.12 | Rajataajuus INT32 16 0.01...500 Hz 45,00 Hz
31.13 | Moot nim.ldmpen. INT32 16 0...300 °C 80 °C
31.14 | Moot Idm.aikavak INT32 16 100...10000 s 256 s
32 Auto vian kuittaus
32.01 | Autom. Pb 16 0b000000...0b111111 - 0b000000

Viankuittaus
32.02 | Yritys lukumé&éara UINT32 16 0...5 - 0
32.03 | Yritysaika UINT32 16 1...600 s 30,0s
32.04 | Viiveaika UINT32 16 0...120 s 00s
33 Valvonta
33.01 | Valvonta 1 toim Luett. 16 0..4 - Ei kdytosséa
33.02 |valvonta 1 signa Arvoa os. 32 - - Nopeus rpm
33.03 | Valvonta 1 yléra REAL 32 -32768...32768 - 0,00
33.04 | Valvonta 1 alara REAL 32 -32768...32768 - 0,00
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33.06 | Valvonta 2 toim Luett. 16 0..4 - Ei kdytéssa
33.06 | Valvonta 2 signa Arvoa os. 32 - - Virta
33.07 | Valvonta 2 yléra REAL 32 -32768...32768 - 0,00
33.08 | Valvonta 2 alara REAL 32 -32768...32768 - 0,00
33.09 | Valvonta 3 toim Luett. 16 0..4 - Ei kdytéssa
33.10 | Valvonta 3 signa Arvoa os. 32 - - Momentti
33.11 | Valvonta 3 yléra REAL 32 -32768...32768 - 0,00
33.12 | Valvonta 3 alara REAL 32 -32768...32768 - 0,00
33.17 | Invert bit0 ldhde Bittia 32 DI1
osoittava
arvo
33.18 | Invert bit1 Idhde Bittia 32 DI2
osoittava
arvo
33.19 | Invert bit2 Idhde Bittia 32 DI3
osoittava
arvo
33.20 | Invert bit3 lahde Bittia 32 Dl4
osoittava
arvo
33.21 | Invert bit4 Idhde Bittia 32 DI5
osoittava
arvo
33.22 | Invert bit5 ldhde Bittia 32 DI6
osoittava
arvo

34 Kéyt. kuorm. kdyré

34.01 | Ylikuorma toimin Pb 16 0b000000...0b111111 - 0b000000
34.02 | Alikuorma toimin Pb 16 0b0000...0b1111 - 0b0000
34.03 | Kuorman taajuus1 REAL 16 1...500 Hz 5Hz
34.04 | Kuorman taajuus2 REAL 16 1...500 Hz 25 Hz
34.05 | Kuorman taajuus3 REAL 16 1...500 Hz 43 Hz
34.06 | Kuorman taajuus4 REAL 16 1...500 Hz 50 Hz
34.07 | Kuorman taajuusb REAL 16 1...500 Hz 500 Hz
34.08 | Kuorm alaraja 1 REAL 16 0...1600 % 10%
34.09 | Kuorm alaraja 2 REAL 16 0...1600 % 15%
34.10 | Kuorm alaraja 3 REAL 16 0...1600 % 25%
34.11 | Kuorm alaraja 4 REAL 16 0...1600 % 30%
34.12 | Kuorm alaraja 5 REAL 16 0...1600 % 30%
34.13 | Kuorm yléraja 1 REAL 16 0...1600 % 300%
34.14 | Kuorm ylaraja 2 REAL 16 0...1600 % 300%
34.15 | Kuorm yléraja 3 REAL 16 0...1600 % 300%
34.16 | Kuorm ylaraja 4 REAL 16 0...1600 % 300%
34.17 | Kuorm yléraja 5 REAL 16 0...1600 % 300%
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34.18 | Kuorm integ.aika UINT32 16 0...10000 s 100 s
34.19 | Kuorm jééhd.aika UINT32 16 0...10000 s 20s
34.20 | Alikuorman aika UINT32 16 0...10000 s 10s
35 Prosessi muuttuja
35.01 | Signaali 1 param Arvoa os. 32 - - Nopeus %
35.02 | Signaali 1 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.03 | Signaali 1 minim REAL 32 -32768...32768 - -300,000
35.04 | Muuttuja 1 skaal Luett. 16 0...5 - 3
35.05 | Muuttuja 1 yksik Luett. 16 0...98 - 4
35.06 | Muuttuja 1 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.07 | Muuttuja 1 minim REAL 32 -32768...32768 - -300,000
35.08 | Signaali 2 param Arvoa os. 32 - - Virta %
35.09 | Signaali 2 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.10 | Signaali 2 mimin REAL 32 -32768...32768 - -300,000
35.11 | Muuttuja 2 skaal Luett. 16 0...5 - 3
35.12 | Muuttuja 2 yksik Luett. 16 0...98 - 4
35.13 | Muuttuja 2 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.14 | Muuttuja 2 minim REAL 32 -32768...32768 - -300,000
35.15 | Signaali 3 param Arvoa os. 32 - - Momentti
35.16 | Signaali 3 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.17 | Signaali 3 minim REAL 32 -32768...32768 - -300,000
35.18 | Muuttuja 3 skaal Luett. 16 0...5 - 3
35.19 | Muuttuja 3 yksik Luett. 16 0...98 - 4
35.20 | Muuttuja 3 maks REAL 32 -32768...32768 - 300,000
35.21 | Muuttuja 3 minim REAL 32 -32768...32768 - -300,000
36 Ajastintoiminnot
36.01 | Ajastimen kaynn. Bittia os. 32 - - C.FALSE
36.02 | Paivé/viiko val. Pb 16 0b0000...0b1111 - 0b0000
36.03 | Kédynnistysaika 1 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.04 | Pyséytysaika 1 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.05 | Kédynnistyspéiva 1 Luett. 16 1.7 - Maanantai
36.06 | Pyséaytyspdiva 1 Luett. 16 1.7 - Maanantai
36.07 | Kéynnistysaika 2 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.08 | Pyséaytysaika 2 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.09 | Kdynnistyspéiva 2 Luett. 16 1.7 - Maanantai
36.10 | Pyséytyspéivé 2 Luett. 16 1.7 - Maanantai
36.11 | Kadynnistysaika 3 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.12 | Pyséaytysaika 3 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.13 | Kdynnistyspéivéa 3 Luett. 16 1.7 - Maanantai
36.14 | Pyséytyspéivé 3 Luett. 16 1.7 - Maanantai
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36.15 | Kéynnistysaika 4 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.16 | Pyséytysaika 4 UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.17 | Kéynnistyspéiva 4 Luett. 16 1.7 - Maanantai
36.18 | Pyséaytyspéivé 4 Luett. 16 1.7 - Maanantai
36.19 | Tehostus tulo Bittia os. 32 - - C.FALSE
36.20 | Tehostusaika UINT32 32 00:00:00 ... 24:00:00 - 00:00:00
36.21 | Ajastintoiminto1 Pb 16 0b00000...0b11111 - 0b00000
36.22 | Ajastintoiminto2 Pb 16 0b00000...0b11111 - 0b00000
36.23 | Ajastintoiminto3 Pb 16 0b00000...0b11111 - 0b00000
36.24 | Ajastintoiminto4 Pb 16 0b00000...0b11111 - 0b00000
38 Vuo-ohje
38.01 | Vuo-ohje REAL 16 0...200 % 100%
38.03 | U/F kéyré toimin Luett. 16 0...2 - Lineaarinen
38.04 | U/F kéyré taaj. 1 REAL 16 1...500 % 10%
38.05 | U/F kéyré taaj.2 REAL 16 1...500 % 30%
38.06 | U/F kéyré taaj.3 REAL 16 1...500 % 50%
38.07 | U/F kéyré taaj.4 REAL 16 1...500 % 70%
38.08 | U/F kéyré taaj.5 REAL 16 1...500 % 90%
38.09 | U/F kéyré jéann.1 REAL 16 0...200 % 20%
38.10 | U/F kéyré jénn.2 REAL 16 0...200 % 40%
38.11 | U/F kéyré jann.3 REAL 16 0...200 % 60%
38.12 | U/F kéyré jéann.4 REAL 16 0...200 % 80%
38.13 | U/F kéyré jann.5 REAL 16 0...200 % 100%
38.16 | Vuo-ohje pointt. Arvoa os. 32 - - P.38,01
40 Moottorisédéto
40.01 | Moottorin &éni Luett. 16 0...3 - Oletus
40.02 | Kytkentétaajuus REAL24 32 1,0...8,0 kHz 3 kHz
40.03 | Jattdméan kompens | REAL24 32 0...200 % 100%
40.04 | Jannite reservi REAL24 32 -4...50 % -4%
40.06 | Pakota tak.kytke Luett. 16 0...1 - Ei
40.07 | IR-kompensointi REAL24 32 0...50 % 0,00%
40.08 | Ex ohjaus enum 16 0...1 - Ei kédytéssa
40.10 | Vuojarrutus Luett. 16 0...2 - Ei kédytéssa
40.11 | Moot malli aikav enum 16 0...1 - Ei kdytésséa
40.14 | Roott aikavakio REAL24 32 20...500 % 100 %
42 Jarrun ohjaus
42.01 |Jarrunohjaus Luett. 16 0...2 - Ei kéytéssa
42.02 | Jarr tak.kytkenta Bittia os. 32 - - C.FALSE
42.03 | Avausviive UINT32 16 0...5 s 0,00s
42.04 | Sulkuviive UINT32 16 0...60 s 0,00 s
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42.05 | Sulkunopeus REAL 16 0...1000 kierr./min 100,0 rpm
42.06 | Sulku kaskyviive UINT32 16 0...10 s 0,00s
42.07 | Uudel.avausviive UINT32 16 0...10 s 0,00s
42.08 | Avausmomentti REAL 16 -1000...1000 % 0,0%
42.09 | Avausmom. ldhde | Arvoa os. 32 - - P. 42.08
42.10 | Jarr sulkupyynt6 Bittia os. 32 - - C.FALSE
42.11 | Jarr avauks pito Bittia os. 32 - - C.FALSE
42.12 | Jar vikatoiminto Luett. 16 0...2 - Vika
42.13 | Jarrun vika-aika UINT32 16 0...600 s 0,00 s
42.14 | Jatkettu kaynti UINT32 16 0...3600 s 0,00 s
44 Yllapito
44.01 | P&élldolo 1 toim Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
44.02 | P&élldolo1 Idhde Bittia os. 32 - - Kéynnissé
44.03 | Paélldolo 1 raja UINT32 32 0...2147483647 s 36000000 s
44.04 | Paélldolo 1 hély Luett. 16 0...5 - Moot laakeri
44.05 | Paélldolo 2 toim Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
44.06 | Paélldolo 2 Idhde Bittia os. 32 - - Ladattu
44.07 | P&élldolo 2 raja UINT32 32 0...2147483647 s 15768000 s
44.08 | Paélldolo 2 haly Luett. 16 0...5 - Puhd. laite
44.09 | Pulssilask1 toim Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
44.10 | Pulssilask1 ldhd Bittia os. 32 - - Ladattu
44.11 | Pulssilask1 raja UINT32 32 0...2147483647 - 5000
44.12 | Pulssilask1 jako UINT32 32 0...2147483647 - 1
44.13 | Pulssilask1 hély Luett. 16 0...5 - Dc-latauksia
44.14 | Pulssilask2 toim Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
44.15 | Pulssilask2 ldhd Bittia os. 32 - - RO1
44.16 | Pulssilask?2 raja UINT32 32 0...2147483647 - 10000
44.17 | Pulssilask2 jako UINT32 32 0...2147483647 - 1
44.18 | Pulssilask2 hély Luett. 16 0...5 - Lahtérele
44.19 | Arvolask 1 toim Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
44.20 | Arvolask 1 ldhde Arvoa os. 32 - - Nopeus rpm
44.21 | Arvolask 1 raja UINT32 32 0...2147483647 - 13140000
44.22 | Arvolask 1 jako UINT32 32 0...2147483647 - 6000
44.23 | Arvolask 1 hély Luett. 16 0...1 - Moot laakeri
44.24 | Arvolask 2 toim Pb 16 0b00...0b11 - 0b01
44.25 | Arvolask 2 l&dhde Arvoa os. 32 - - Nopeus rpom
44.26 | Arvolask 2 raja UINT32 32 0...2147483647 - 6570000
44.27 | Arvolask 2 jako UINT32 32 0...2147483647 - 6000
44.28 | Arvolask 2 hély Luett. 16 0...1 - Arvo 2
44.29 | Puhalt kdy raja UINT32 32 0...35791394.1 h 0,00 h
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44.30 | Kéyntiaika raja UINT32 32 0...35791394.1 h 0,00 h
44.31 | Kéyntiaika haly Luett. 16 1...5 - Puhd. Laite
44.32 | kWh raja UINT32 32 0...2147483647 kWh 0 kWh
44.33 | kWh hélytys Luett. 16 1..5 - Puhd. Laite
44.34 | Laskurin nollaus Bit pointer 32 - C.FALSE
45 Energiaoptimointi
45.01 | Energian optim Luett. 16 0...1 - Ei kdytéssa
45.02 | Energian hinta UINT32 32 0...21474836.47 - 0.65
45.06 | Energian yksikkd Luett. 16 0...2 - 0
45.07 | CO2 kerroin REAL 16 0...10 - 0.5
45.08 | Pumpun teho REAL 16 0...1000 % 100,0%
45.09 | En.lask. nollaus Luett. 16 0...1 - Tehty
47 Jéannitesdéato
47.01 | Ylijannitesaato Luett. 16 0...1 - Kéytbssa
47.02 | Alijannitesaato Luett. 16 0...1 - Kéytossa
47.03 | Syéttdj. autotun Luett. 16 0...1 - Kéytéssa
47.04 | Sydéttéjannite REAL 16 0...1000 \Y 400,0 V
48 Jarrukatkoja
48.01 | Jarrukatkoja Luett. 16 0...2 - Ei kdytéssa
48.02 | JK toimintalupa Bittia os. 32 - Kéynnissd
48.03 | Jarruv aikavakio REAL24 32 0...10000 s Os
48.04 | Jarruv jatk teho REAL24 32 0.0...10000 kW 0,0 kW
48.05 | Jarruv resistans REAL24 32 0.0...1000 ohm 0,0 ohm
48.06 | Jarruv vikaraja REAL24 16 0...150 % 105%
48.07 | Jarruv hél.raja REAL24 16 0...150 % 95%
49 Muistipaikat
49.01 | Muistipaikka 1 UINT32 16 -32768...32767 - 0
49.02 | Muistipaikka 2 UINT32 16 -32768...32767 - 0
49.03 | Muistipaikka 3 UINT32 16 -32768...32767 - 0
49.04 | Muistipaikka 4 UINT32 16 -32768...32767 - 0
49.05 | Muistipaikka 5 UINT32 32 |-2147483647 ... 2147483647 - 0
49.06 | Muistipaikka 6 UINT32 32 |-2147483647 ... 2147483647 - 0
49.07 | Muistipaikka 7 UINT32 32 |-2147483647 ... 2147483647 - 0
49.08 | Muistipaikka 8 UINT32 32 |-2147483647 ... 2147483647 - 0
50 Kenttédvayla
50.01 | KV kéyttoon Luett. 16 0...1 - Ei kdytdssé
50.02 |KV valvonta Luett. 16 0..3 - El
50.03 |KV valvont.aika UINT32 16 0.3...6553.5 s 03s
50.04 |KV ohje1 tyyppi Luett. 16 0...2 - Nopeus
50.05 | KV ohje 2 tyyppi Luett. 16 0...2 - Momentti
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50.06 |KV olo 1 tyyppi Arvoa os. 32 - - P,01,01
50.07 |KV olo 2 tyyppi Arvoa os. 32 - - P,01,06
50.08 | KV tilasan bit12 Bittia os. 32 - - C.FALSE
50.09 | KV tilasan bit13 Bittia os. 32 - - C.FALSE
50.10 | KV tilasan bit14 Bittia os. 32 - - C.FALSE
50.11 | KV tilasan bit15 Bittia os. 32 - - C.FALSE
50.12 | KV tiedon.nopeus Luett. 16 0...2 - Normaali
50.15 | KV kayt. komento Arvoa os. 32 - - P,02.22
50.20 | KV tilas toimint Pb 16 0b00...0b11 - Ob11
51 FBA asetukset
51.01 |KV tyyppi UINT32 16 0...65535 - 0
51.02 | KV parametri2 UINT32 16 0...65535 - 0
51.26 | KV parametri26 UINT32 16 0...65535 - 0
51.27 |KV par péivitys Luett. 16 0...1 - Tehty
51.28 | Param versio UINT32 16 0x0000 ... OxFFFF - -
51.29 | Taajuusm tyyppi UINT32 16 0...65535 - -
51.30 | Kuvastiedostover UINT32 16 0...65535 - -
51.31 | KV tiedons. tila Luett. 16 0...6 - Ei kofigur
51.32 | KV ohjelmaversio UINT32 16 0x0000 ... OxFFFF - -
51.33 |KV sovell.versio UINT32 16 0x0000 ... OxFFFF - -

52 FBA data in

52.01 | KV datatulo 1 UINT32 16 0...9999 - 0
52.12 | KV datatulo 12 UINT32 16 0...9999 - 0

53 FBA data out

53.01 | KV dataléht6 1 UINT32 16 0...9999 - 0
53.12 | KV dataléhté 12 UINT32 16 0...9999 - 0

56 Paneelindytto

56.01 | Signaali 1 param Arvoa os. 32 - - P,01.40
56.02 | Signaali 2 param Arvoa os. 32 - - P,01,04
56.03 | Signaali 3 param Arvoa os. 32 - - P,01.41
56.04 | Signaali1 naytté INT32 -1...3 - Normaali
56.05 | Signaali2 néayttoé INT32 -1...3 - Normaali
56.06 | Signaali3 naytt6é INT32 -1..3 - Normaali
56.07 | Paneliohje yks. UINT32 0...1 - om
56.08 | Nop suod.aika REAL 32 0...10000 ms 250 ms
56.09 | Mom suod.aika REAL 32 0...10000 ms 100 ms
56.12 | Paneeliohje kopio enum 16 0...1 - Ei kdytéssé
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57 D2D kommunikointi
57.01 | Tiedons. valinta Luett. 16 0...2 - Ei kdytésséa
57.02 |KV valvonta Luett. 16 0...2 - Halytys
57.03 | Asemanumero UINT32 16 1...62 - 1
57.04 | Orjan valinta 1 UINT32 32 | 0h00000000 ... Oh7FFFFFFF - 0h00000000
57.05 | Orjan valinta 2 UINT32 32 | 0h00000000 ... Oh7FFFFFFF - 0h00000000
57.06 | Ohjeen 1 valinta Arvoa os. 32 - - P,03,05
57.07 | Ohjeen 2 valinta Arvoa os. 32 - - P,03.13
57.08 | Orjan komentos. Arvoa os. 32 - - P,02.31
57.11 | Ohje1 san.tyyppi Luett. 16 0...1 - Kaikille
57.12 | Ohje1 ryhmé UINT32 16 0...62 - 0
57.13 | Seur ohje1 ryhmé UINT32 16 0...62 - 0
57.14 | Ohje1 ryhm.lukum UINT32 16 1...62 - 1
57.15 | D2D sarjaportti Luett. 16 0...3 - Kortilla
58 Sisdinen Modbus
58.01 | Protokol.valinta UINT32 32 0...1 - Modbus RTU
58.03 | Asemanumero UINT32 32 0...247 - 1
58.04 | Tiedons.nopeus UINT32 32 0...6 - 9600
58.05 | Pariteetti UINT32 32 0...3 - 8 ei parit 1
58.06 | Ohjausprofiili UINT32 32 0...3 - ABB Edistynyt
58.07 |KV valvont.aika UINT32 32 0...60000 ms 600
58.08 | Tiedons valvonta UINT32 32 0...2 - Ei kdytéssa
58.09 | Tied.katk toimin UINT32 32 0...3 - Ei toimintoa
58.10 | Asetust péivitys UINT32 32 0...1 - Tehty
58.11 | Ohjeen skaalaus Pb 16 1...65535 - 100
58.12 | SKV tiedons nop Luett. 16 0...1 - Matala
58.15 | Tiedons diagnost Pb 16 0x0000 ... OXFFFF - 0x0000
58.16 | Vast.otett sanom UINT32 32 0...65535 - 0
58.17 | Lahetett sanomia UINT32 32 0...65535 - 0
58.18 | Kaikki sanomat UINT16 16 0...65535 - 0
58.19 | UART virheet UINT16 16 0...65535 - 0
58.20 | CRC virheet UINT16 16 0...65535 - 0
58.21 | Raw kom.sana Pb 16 0x0000 ... OxFFFF - 0x0000
LSW
58.22 | Raw kom.sana Pb 16 0x0000 ... OXFFFF - 0x0000
MSW
58.23 | Raw tilasana LSW Pb 16 0x0000 ... OXFFFF - 0x0000
58.24 | Raw tilasana MSW Pb 16 0x0000 ... OXFFFF - 0x0000
58.25 | Raw ohje1 LSW Pb 16 0x0000 ... OXFFFF - 0x0000
58.26 | Raw ohje1 MSW Pb 16 0x0000 ... OXFFFF - 0x0000
58.27 | Raw ohje2 LSW Pb 16 0x0000 ... OXFFFF - 0x0000
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58.28 | Raw ohje2 MSW Pb 16 0x0000 ... OXFFFF - 0x0000
58.30 | Lahetysviive UINT16 16 0...65535 ms 0
58.31 | Lahetett virheet UINT16 16 0...1 - Kylld
58.32 | Sanajérjestys UINT32 32 0...1 - LSW MSW
58.35 | Data I/O 1 UINT16 16 0...9999 - 0
58.36 | Data I/O 2 UINT16 16 0...9999 - 0
58.58 | Data I/O 24 UINT16 16 0...9999 - 0
64 Kuormitusanalyysi
64.01 | Huippuarvo sign Arvoa os. 32 - - Lahtéteho
64.02 | Huippuarvo suod REAL 16 0...120 s 2,00s
64.03 | Laskurien nollau Bittia os. 32 - - C.FALSE
64.04 | Amplitudi sign Arvoa os. 32 - - Akseliteho
64.05 | Amplitudin maks REAL 32 0...32768 - 100,00
64.06 | Huippuarvo 1 REAL 32 -32768...32768 - -
64.07 | Huipun péivé UINT32 32 01.01.80... d -
64.08 | Huipun aika UINT32 32 00:00:00...23:59:59 s -
64.09 | Huipun virta REAL 32 -32768...32768 A -
64.10 | Huipun DC-jénn REAL 32 0...2000 \Y -
64.11 | Huipun nopeus REAL 32 -32768...32768 rpm -
64.12 | Kuittauspéiva UINT32 32 01.01.80... d -
64.13 | Kuittausaika UINT32 32 00:00:00...23:59:59 s -
64.14 |AL1 0-10% REAL 16 0...100 % -
64.15 |AL1 10-20% REAL 16 0...100 % -
64.16 |AL1 20-30% REAL 16 0...100 % -
64.17 |AL1 30-40% REAL 16 0...100 % -
64.18 | AL1 40-50% REAL 16 0...100 % -
64.19 |AL1 50-60% REAL 16 0...100 % -
64.20 |AL1 60-70% REAL 16 0...100 % -
64.21 |AL1 70-80% REAL 16 0...100 % -
64.22 | AL1 80-90% REAL 16 0...100 % -
64.23 | AL1 yli 90% REAL 16 0...100 % -
64.24 |AL2 0-10% REAL 16 0...100 % -
64.25 |AL2 10-20% REAL 16 0...100 % -
64.26 |AL2 20-30% REAL 16 0...100 % -
64.27 | AL2 30-40% REAL 16 0...100 % -
64.28 | AL2 40-50% REAL 16 0...100 % -
64.29 |AL2 50-60% REAL 16 0...100 % -
64.30 |AL2 60-70% REAL 16 0...100 % -
64.31 |AL2 70-80% REAL 16 0...100 % -




Parametrien lisétiedot 303

Nro Nimi Tyyppi 3?&1’; Alue Yksikkd (Tehtg;f]“r‘:akro)
64.32 |AL2 80-90% REAL 16 0...100 % -
64.33 |AL2 yli 90% REAL 16 0...100 % -

74 Ohjelmointi
74.01 | NopOhje RampTulo| Arvoa os. 32 - - P.03.03
74.02 | NopOhje Arvoa os. 32 - - P.03.05
74.03 | NopOlo Arvoa os. 32 - - P.01.01
74.04 | NopVirhe Arvoa os. 32 - - P.03.07
74.05 | KiihdKomp ldhde Arvoa os. 32 - - P.03.08
74.06 | MomOhje Arvoa os. 32 - - P.03.09

NopLéhde
74.07 | MomOhje Arvoa os. 32 - - P.03.12
MomlLé&hde

74.09 | D2D kéyt komento | Arvoa os. 32 - - P.02.30
74.10 | PID oloarv l&dhde Arvoa os. 32 - - P.04.03
90 Anturin valinta
90.01 | Anturin 1 valint Luett. 16 0...7 - Ei kdytéssa
90.02 | Anturin 2 valint Luett. 16 0...7 - Ei kdytéssa
90.04 | TTL kaiutus val Luett. 16 0...5 - Ei kdytéssa
90.05 | Ant kaapeli vika Luett. 16 0...2 - Vika
90.10 | Ant par péivitys Luett. 16 0...1 - Tehty
91 Abs ant. asetus
91.01 | SinCos lukuméaéré UINT32 16 0...65535 - 0
91.02 | AbsAnt tyyppi Luett. 16 0...5 - Ei kdytéssa
91.03 | KierLaskur bitit UINT32 16 0...32 - 0
91.04 | Paikan bitit UINT32 16 0...32 - 0
91.05 | Nollapulssi val Luett. 16 0...1 - Ei kdytéssa
91.06 | Abs paikan seur UINT32 16 0...1 - Ei kdytéssa
91.10 | Hiperface parit Luett. 16 0...1 - Pariton
91.11 | Hiperf nopeus Luett. 16 0...3 - 9600
91.12 | Hiperf asema UINT32 16 0...255 - 64
91.20 | SSI kellojaksoja UINT32 16 2..127 - 2
91.21 | SSI paikan msb UINT32 16 1...126 - 1
91.22 | SSI kierroks msb UINT32 16 1...126 - 1
91.23 | SSI tiedon muoto Luett. 16 0...1 - binary
91.24 | SSI nopeus Luett. 16 0...5 - 100 kbit/s
91.25 | SSI toiminta Luett. 16 0...1 - Alkuasento
91.26 | SSI ldhet. sykli Luett. 16 0...5 - 100 ps
91.27 | SSI nolla vaihe Luett. 16 0...3 - 315-45 deg
91.30 | Endat tapa Luett. 16 0...1 - Alkuasento
91.31 | Endat maks lask Luett. 16 0...3 - 50 ms

92 Resolverin aset.
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Nro Nimi Tyyppi I?I:’Jz'; Alue Yksikks (Tehtg;‘:l“r‘:akro)
92.01 | Resolv napaparit UINT32 16 1...32 - 1
92.02 | Heréates amplitud UINT32 16 4..12 Vrms 4,0 Vrms
92.03 | Herétes taajuus UINT32 16 1...20 kHz 1 kHz
93 Puls.anturin aset.
93.01 | Ant1 pulssiluku UINT32 16 0...65535 - 0
93.02 | Ant1 tyypin val Luett. 16 0...1 - Kaksi kanava
93.03 | Ant1 NopMitTapa Luett. 16 0...5 - Auto nouseva
93.11 | Ant2 pulssiluku UINT32 16 0...65535 - 0
93.12 | Ant2 tyypin val Luett. 16 0...1 - Kaksi kanava
93.13 | Ant2 NopMitTapa Luett. 16 0...5 - Auto nouseva
94 Lisé I/O asetukset
94.01 | Lis& I/O1 valint UINT32 16 - Ei kédytossé
94.02 | Lis& 1/02 valint UINT32 16 - Ei kédytossé
95 Laitteisto asetuk.
95.01 | OhjKortin syotto Luett. 16 0...1 - Siséinen 24V
95.03 | Ympér ldmpétila INT32 16 0...55 °C 40 °C
97 Kéyt. moott.tiedot
97.01 |Kéytd AnnetParam Luett. 16 0...3 - Ei kéytéssa
97.02 | Rs kayttaja REAL24 32 0...0.5 p.y. 0,00000 p.y.
97.03 | Rr kéyttégja REAL24 32 0...0.5 p.y. 0,00000 p.y.
97.04 | Lm kéyttaja REAL24 32 0...10 p.y. 0,00000 p.y.
97.05 | Sigmal kéyttadja REAL24 32 0...1 p.y. 0,00000 p.y.
97.06 | Ld kéyttdja REAL24 32 0...10 p.y. 0,00000 p.y.
97.07 | Lq kéayttdja REAL24 32 0...10 p.y. 0,00000 p.y.
97.08 | Pm vuo kéyttédja REAL24 32 0...2 p.y. 0,00000 p.y.
97.09 |Rs kayttaja Sl REAL24 32 0...100 ohm 0,00000 Ohm
97.10 | Rr kéyttégja Sl REAL24 32 0...100 ohm 0,00000 Ohm
97.11 |Lm kéyttaja Sl REAL24 32 0...100000 mH 0,00 mH
97.12 | SigL kayttaja Sl REAL24 32 0...100000 mH 0,00 mH
97.13 | Ld kéayttdja Sl REAL24 32 0...100000 mH 0,00 mH
97.14 | Lq kéayttdja Sl REAL24 32 0...100000 mH 0,00 mH
97.18 | Signaalin syétté UINT32 16 0..4 - Ei kédytossé
97.20 | Pm kulman offset REAL 32 0...360 ° (sahk.) 0°
99 Kéyttéonottotiedot
99.01 | Kieli Luett. 16 - - Englanti
99.04 | Moottorin tyyppi Luett. 16 0...2 - Asynkroni
99.05 | Moottoriohjaus Luett. 16 0...1 - DTC
99.06 | Moot nim virta REAL 32 0...6400 A 0,0A
99.07 | Moot nim jénnite REAL 32 1/6 ... 2 x Uy \ 0,0V
99.08 | Moot nim taajuus REAL 32 5...500 Hz 0,0 Hz
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Nro Nimi Tyyppi 3?:1’; Alue Yksikké (Tehtg;?itlrl:akro)
99.09 | Moot nim nopeus REAL 32 0...30000 kierr./min 0 rpm
99.10 | Moot nim teho REAL 32 0...10000 kW tai hv 0,00 kW
99.11 | Moot nim cofii REAL24 32 0...1 - 0,00
99.12 | Moot nim momentt INT32 32 0...2147483.647 Nm 0,000 Nm
99.13 | ID-ajo tapa Luett. 16 0...7 - Ei kédytéssa
99.16 | Vaiheiden kdéntd UINT32 32 0...1 - Ei
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Vianhaku

Yleista

Téassa luvussa on luettelo kaikista halytyksista (varoituksista) ja vikailmoituksista seka
niiden mahdollisista syista ja ratkaisukeinoista.

Halytys-/vikakoodi nakyy taajuusmuuttajan ohjauspaneelissa seka DriveStudio-PC-
tydkalussa. Halytys- tai vikaviesti ilmoittaa, etta taajuusmuuttajan tila ei ole normaali.
Useimmat halytysten ja vikojen syyt voidaan tunnistaa ja korjata tédssa luvussa
esitettyjen tietojen avulla. Jos se ei onnistu, on otettava yhteys ABB:n
huoltoedustajaan.

Halytykset ja viat on jarjestetty tdssa luvussa nelinumeroisen koodin mukaan.
Halytys-/vikaviestin jalkeen suluissa nakyva heksadesimaalikoodi on
kenttavaylatiedonsiirtoa varten.

Turvallisuus

taajuusmuuttajan huoltotoimenpiteita. Ennen taajuusmuuttajan kayttéonottoa
on luettava asianmukaisen laiteoppaan ensimmaisilla sivuilla olevat
turvaohjeet.

c VAROITUS! Vain pateva sahkdalan ammattilainen saa tehda

Vian kuittaus

Vika voidaan kuitata joko painamalla ohjauspaneelin tai PC-tyokalun RESET-
painiketta tai katkaisemalla verkkojannite hetkeksi. Kun vika on poistettu, moottori
voidaan kaynnistaa uudelleen.

Vika voidaan kuitata my&s ulkoisesta lahteesta, joka valitaan parametrilla 70.70 Vian
kuittaus.
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Vikamuisti

Havaittu vika tallentuu vikamuistiin aikaleimalla varustettuna. Vikamuisti tallentaa 16
viimeisimman vian tiedot. Kun taajuusmuuttajan virta katkaistaan, muistiin tallentuu
kolme viimeisinta vikaa.

Viimeisimpien vikojen koodit tallentuvat parametreihin 08.01 Aktiivinen vika ja 08.02
Viimeisin vika.

Halytykset voidaan tarkistaa halytyssanoista 08.05 Hélytysloggeri 1 ... 08.18
Haélytyssana 4. Halytystiedot menetetaan virran katkaisemisen ja vian kuittauksen
yhteydessa.

Taajuusmuuttajan antamat halytysviestit

Koodi :-Ii(::r{tttyésvéiyléikoo di) Syy Toimenpiteet

2000 JARRU Mekaanisen jarrun halytys. Tarkista jarrun vapauttamisen
AVAUSMOMENTTI Halytys aktivoituu, jos momenttiasetus (parametri 42.08).
(0x7185) vaadittua moottorin Tarkista taajuusmuuttajan momentti- ja
Ohjelmoitava kaynnistysmomenttia (42.08 | virtarajat. Katso parametriryhma 20
vikatoiminto: 42.12 Jar | Avausmomentti) ei saavuteta. | Rajat.
vikatoiminto

2001 JARRU EI Mekaanisen jarrun ohjausvika. | Tarkista mekaanisen jarrun liitanta.
SULKEUDU Hélytys aktivoituu esim. silloin, | Tarkista mekaanisen jarrun asetukset,
(0X7186) jOS jarrun tilatietosignaali ei parametriryhmé 42 Jarrun ohjaus_
Ohjelmoitava vastaa vaadittua tilaa jarrun Voit madrittad, onko ongelma
vikatoiminto: 42.12 Jar | sulkeutumisen aikana. tilatietosignaalissa vai jarrussa,
vikatoiminto tarkistamalla, onko jarru suljettu vai auki.

2002 JARRU EI AVAUDU Mekaanisen jarrun ohjausvika. | Tarkista mekaanisen jarrun liitanta.
(0x7187) Halytys aktivoituu esim. silloin, | Tarkista mekaanisen jarrun asetukset,
Ohjelmoitava jos jarrun kuittaussignaali ei parametriryhméa 42 Jarrun ohjaus.
vikatoiminto: 42.12 Jar | vastaa vaadittua tilaa jarrun Voit madrittad, onko ongelma
vikatoiminto avautumisen aikana. tilatietosignaalissa vai jarrussa,

tarkistamalla, onko jarru suljettu vai auki.

2003 SAFE TORQUE OFF | Safe torque off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja

(OXFF7A) aktiivinen. Toisin sanoen on taajuusmuuttajan laiteoppaassa,

Ohjelmoitava
vikatoiminto: 30.07
STO valvonta

littimeen XSTO kytketty
suojapiirin signaali on
havinnyt.

parametrin 30.07 kuvauksessa (sivu 205)
seka oppaassa Application guide - Safe
torque off function for ACSM1, ACS850
and ACQ810 drives (3AFE68929814
[englanninkielinen]).
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Halytys

Koodi (kenttvaylikoodi) Syy Toimenpiteet
2005 MOOTTORIN Arvioitu moottorin lampétila Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
LAMPOTILA (perustuu moottorin Anna moottorin jadhtya. Varmista
(0x4310) lampomalliin) on ylittanyt moottorin oikea jadhdytys: Tarkista
Ohjelmoitava parametrilla 31.03 Moot 1 jaahdytyspuhallin, puhdista
vikatoiminto: 37.07 hél.raja maaritetyn jaahdytyspinnat jne.
Moot 1 1&mpGs. halytysrajan. Tarkista halytysraja-arvo.
Tarkista moottorin Iampdmallin asetukset
(parametrit 31.09...31.14).
Mitattu moottorin [ampétila on | Tarkista, ettd lampdanturien maara
ylittényt parametrilla 37.03 vastaa parametrilla 31.02 Moot 1
Moot 1 hél.raja asetetun mitt.tapa asetettua lukumaaraa.
halytysrajan. Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
Anna moottorin jadhtya. Varmista
moottorin oikea jaahdytys: Tarkista
jaahdytyspuhallin, puhdista
jaahdytyspinnat jne.
Tarkista halytysraja-arvo.
2006 HATASEIS OFF2 Taajuusmuuttaja on Kytke KAYNNINESTO -signaali paalle
(0xF083) vastaanottanut OFF2- (lahde valitaan parametrilla 70.711
hatapysaytyskomennon. Kéynninesto) ja kaynnista
taajuusmuuttaja uudelleen.
2007 KAYNNINESTO Kayntilupasignaalia ei ole Tarkista parametrin 10.711 K&ynninesto
(OxFF54) vastaanotettu. asetus. Kytke signaali paalle (esim.
kenttavaylan ohjaussanan avulla) tai
tarkista valitun lahteen johdotus.
2008 MOOTTORIN ID-AJO | Moottorin tunnistusajo on Tama halytys kuuluu normaaleihin
(OxFF84) kaynnissa. kayttdonottotoimintoihin. Odota, kunnes
taajuusmuuttaja ilmoittaa, ettd moottorin
tunnistusajo on suoritettu.
Vaaditaan moottorin tunnistus. | Tama halytys kuuluu normaaleihin
kayttéonottotoimintoihin.
Valitse parametrilla 99.13 ID-ajo tapa,
kuinka moottorin tunnistus tehdaéan.
Kéaynnista tunnistusrutiinit painamalla
Start-nappainta.
2009 HATASEIS OFF1/ Taajuusmuuttaja on Varmista, etté kayttda on turvallista
OFF3 vastaanottanut jatkaa.
(0xF081) hatapysaytyskomennon Palauta hatapysaytyspainike
(OFF3). normaaliasentoon (tai aseta kenttévaylén
ohjaussana vastaavalla tavalla).
Kéaynnista taajuusmuuttaja uudelleen.
2011 JV YLILAMPO Jarruvastuksen lampétila on Pyséyté taajuusmuuttaja. Anna
(0x7112) ylittényt parametrilla 48.07 vastuksen jaahtya.

Jarruv hél.raja asetetun
halytysrajan.

Tarkista vastuksen
ylikuormitussuojauksen asetukset
(parametrit 48.01...48.05).

Tarkista halytysraja-asetus, parametri
48.07 Jarruv hél.raja.

Tarkista, ettd jarrutusjakso noudattaa
sallittuja rajoja.
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Halytys

Koodi (kenttaviylikoodi) Syy Toimenpiteet
2012 JK YLILAMPO Jarrukatkojan IGBT:n lampédtila | Anna katkojan jaahtya.
(0x7181) on ylittanyt sisdisen vikarajan. | Tarkista kayttélampétila.

Tarkista jadhdytyspuhallinvika.
Tarkista ilmanvirtauksen esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja jadhdytys.
Tarkista vastuksen
ylikuormitussuojauksen asetukset
(parametrit 48.01...48.05).
Tarkista, ettd jarrutusjakso noudattaa
sallittuja rajoja.
Tarkista, ettad taajuusmuuttajan sy6tén
vaihtojannite ei ole liian suuri.

2013 LAITE YLILAMPO Taajuusmuuttajan mitattu Tarkista kayttdolosuhteet.

(0x4210) lampdtila on ylittdnyt siséisen | Tarkista iimavirta ja puhaltimen toiminta.
halytysrajan. Tarkista, etta jaahdytyselementin rivat
eivat ole pdlyyntyneet.
Tarkista, ettda moottorin teho vastaa
yksikén tehoa.

2014 INT-KORTIN Liitantakortin (tehoyksikon ja Anna taajuusmuuttajan jaahtya.
LAMPOTILA ohjausyksikon vélilla) lampétila | Tarkista kayttélampétila.

(0x7182) on ylittanyt sisaisen Tarkista jaahdytyspuhallinvika.
hélytysrajan. Tarkista ilmanvirtauksen esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja jadhdytys.

2015 JA TAI TS YLILAMPO | Tulosillan tai jarrukatkojan Anna taajuusmuuttajan jadhtya.
(0x7183) lampétila on ylittanyt sisdisen | Tarkista kayttélampétila.

halytysrajan. Tarkista jaahdytyspuhallinvika.
Tarkista ilmanvirtauksen esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja jadhdytys.

2017 KENTTAVAYLA Syklinen tiedonsiirto Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila.
(0x7510) taajuusmuuttajan ja Katso vastaavan
Ohjelmoitava kenttavaylasovitinmoduulin tai | kenttéavaylasovitinmoduulin kdyttéopas.
vikatoiminto: 50.02 KV | ohjelmoitavan logiikan ja Tarkista parametriryhman 50 Kentt&véylé
valvonta kenttéavaylasovitinmoduulin asetukset.

valilla on katkennut. Tarkista kaapelikytkennat.
Tarkista, etta isantdasema kommunikoi.

2018 PANEELIVIKA Taajuusmuuttajan aktiiviseksi | Tarkista PC-ty6kalun tai ohjauspaneelin
(0x5300) ohjauspaikaksi valitussa kytkenta.

Ohjelmoitava ohjauspaneelissa tai PC- Tarkista ohjauspaneelin liitin.
vikatoiminto: 30.03 tyokalussa on Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan
PaikOhjausKatkos tiedonsiirtohairi6. ja kiinnita se uudelleen.

2019 Al VALVONTA Analogiatulo on saavuttanut Tarkista analogiatulon 1ahde ja kytkennét.
(0x8110) parametrilla 13.33 A/ Tarkista analogiatulon minimi- ja
Ohjelmoitava valvontarajat méaaritetyn rajan. | maksimirajojen asetukset.
vikatoiminto: 13.32 A/
valvonta

2020 FB PAR CONF Taajuusmuuttajassa ei ole Tarkista ohjelmoitavan logiikan
(0x6320) ohjelmoitavan logiikan ohjelmointi.

vaatimaa toiminnallisuutta, tai
toiminnallisuutta ei ole otettu
kayttéon.

Tarkista parametriryhman 50 Kenttévayla
asetukset.
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Koodi

Halytys
(kenttavaylakoodi)

Syy

Toimenpiteet

2021

EI MOOTTORIN
TIETOJA
(0x6381)

Ryhman 99 parametreja ei ole
asetettu.

Tarkista, etta kaikki vaaditut ryhman 99
parametrit on asetettu.

Huomautus: On tavallista, ettd tama
hélytys tulee kayttéénoton aikana ennen
moottoritietojen syottamista.

2022

ANTURI 1 VIKA
(0x7301)

Anturi 1 on otettu kayttéon
parametrilla, mutta
anturiliitdntaa (FEN-xx) ei
16ydy.

Tarkista, ettéd parametrin 90.07 Anturin 1
valint asetus vastaa taajuusmuuttajan
korttipaikkaan 1/2 asennettua
anturiliitantaa 1 (FEN-xx) (parametri
09.20 Optiopaikka 1/ 09.21 Optiopaikka
2).

Huomautus: Uusi asetus tulee voimaan
vasta, kun parametria 90.70 Ant par
pdivitys kaytetaan tai JCU-ohjausyksikkd
kytketaan paalle seuraavan kerran.

2023

ANTURI 2 VIKA
(0x7381)

Anturi 2 on otettu kayttéon
parametrilla, mutta
anturiliitdntda (FEN-xx) ei
10ydy.

Tarkista, ettéd parametrin 90.02 Anturin 2
valint asetus vastaa taajuusmuuttajan
korttipaikkaan 1/2 asennettua
anturiliitantaa 1 (FEN-xx) (parametri
09.20 Optiopaikka 1/ 09.21 Optiopaikka
2).

Huomautus: Uusi asetus tulee voimaan
vasta, kun parametria 90.70 Ant par
pdivitys kaytetaan tai JCU-ohjausyksikkd
kytketdan paalle seuraavan kerran.

2027

FEN
LAMP.MITTAUSVIKA
(0x7385)

Virhe lampétilan mittauksessa
kaytettaessa FEN-xx-
anturiliitantaan kytkettya
lampétila-anturia (KTY tai
PTC).

Tarkista, ettd parametrin 31.02 Moot 1
mitt.tapa / 31.06 Moot 2 mitt.tapa asetus
vastaa anturilitdnnan asennusta (09.20
Optiopaikka 1/ 09.21 Optiopaikka 2):
Jos kaytetdan yhtd FEN-xx-moduulia:

- Parametrin 31.02 Moot 1 mitt.tapa /
31.06 Moot 2 mitt.tapa asetuksen on
oltava joko KTY 1. FEN tai PTC 1. FEN.
FEN-xx-moduuli voi olla joko
korttipaikassa 1 tai korttipaikassa 2.

Jos kaytetdan kahta FEN-xx-moduulia:

- Kun parametrin 31.02 Moot 1 mitt.tapa /
31.06 Moot 2 mitt.tapa asetus on KTY 1.
FEN tai PTC 1. FEN, kaytetaan
taajuusmuuttajan korttipaikkaan 1
asennettua anturia.

- Kun parametrin 31.02 Moot 1 mitt.tapa /
31.06 Moot 2 mitt.tapa asetus on KTY 2.
FEN tai PTC 2. FEN, kaytetaan
taajuusmuuttajan korttipaikkaan 2
asennettua anturia.

Virhe lampétilan mittauksessa
kaytettdessa FEN-01-
anturiliitdntaan kytkettya KTY-
anturia.

FEN-01 ei tue lampdtilan mittausta KTY-
anturilla. Kdytd PTC-anturia tai muuta
anturimoduulia.
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Halytys

Koodi (kenttaviylikoodi) Syy Toimenpiteet

2030 RESOLV Resolverin Tarkista resolverin ja resolverin
AUTOASETUS VIK automaattiasetusten litdntdmoduulin (FEN-21) vélinen kaapeli
(0x7388) (kaynnistyvat automaattisesti | ja liittimen signaalijohtojen jarjestys

resolveritulon ensimmaisen kaapelin molemmissa paissa.

aktivoinnin yhteydessa) Tarkista resolverin parametriasetukset.

suorittaminen epaonnistui. Parametriryhma 92 Resolverin aset.
sisaltda resolverin parametrit ja tietoja.
Huomaa: Resolverin
automaattiasetukset tulisi tehda aina,
kun resolverin kaapelilitdntéja on
muutettu. Automaattiasetukset voidaan
aktivoida asettamalla parametri 92.02
Herétes amplitud tai 92.03 Herétes
taajuus ja asettamalla sitten parametrin
90.10 Ant par péivitys arvoksi Péivita.

2031 ANTURIN 1 KAAPELI | Anturin 1 kaapelivika havaittu. | Tarkasta FEN-xx-litdnnan ja anturin 1

(0x7389) valinen kaapeli. Jos kaapelointiin on
tehty muutoksia, liitanta on
konfiguroitava uudelleen katkaisemalla
taajuusmuuttajan virta ja kytkemalla se
uudelleen tai aktivoimalla parametri
90.10 Ant par péivitys.

2032 ANTURIN 2 KAAPELI | Anturin 2 kaapelivika havaittu. | Tarkasta FEN-xx-litdnnan ja anturin 2

(0x738A) valinen kaapeli. Jos kaapelointiin on
tehty muutoksia, liitdnta on
konfiguroitava uudelleen katkaisemalla
taajuusmuuttajan virta ja kytkemalla se
uudelleen tai aktivoimalla parametri
90.10 Ant par péivitys.

2033 D2D TIEDONSIIRTO | Isantalaitteena toimiva Varmista, etté kaikkiin taajuusmuuttajien
(0x7520) taajuusmuuttaja: valiseen liitdntaan kytkettyihin pollattaviin
Ohjelmoitava taajuusmuuttaja ei ole saanut | taajuusmuuttajiin (parametrit 57.04 Orjan
vikatoiminto: 57.02 KV | vastausta aktivoidulta valinta 1 ja 57.05 Orjan valinta 2) on
valvonta orjalaitteelta viiden kytketty virta, etta niiden liitdnnat ovat

perakkaisen pollaussarjan kunnossa ja etta niiden osoite on
aikana. maaritetty oikein.
Tarkista taajuusmuuttajien valisen
kytkennan kaapelit.
Orjalaitteena toimiva Tarkasta isantalaitteen parametrien
taajuusmuuttaja: 57.06 Ohjeen 1 valinta ja 57.07 Ohjeen 2
taajuusmuuttaja ei ole valinta asetukset.
vastaanottanut uutta ohjetta 1 | Tarkista taajuusmuuttajien valisen
jaltai 2 viiden perakkaisen kytkennan kaapelit.
ohjearvonkasittelyjakson
aikana.

2034 D2D BUFF Taajuusmuuttajien valinen Tarkista taajuusmuuttajien valisen
YLIKUORMA ohjearvojen lahetys kytkennan kaapelit ja parametrit. Jos
(0x7520) epaonnistui viestipuskurin ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
Ohjelmoitava ylityksen vuoksi. paikalliseen edustajaan.
vikatoiminto: 57.02 KV
valvonta

2035 PS TIEDONSIIRTO Tiedonsiirtovirheita havaittu Tarkista JCU-ohjausyksikon ja

(0x5480)

JCU-ohjausyksikon ja
taajuusmuuttajan tehoyksikdn
valilla.

tehoyksikén véliset kytkennat.
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Halytys

Koodi (kenttavaylikoodi) Syy Toimenpiteet

2036 PALAUTUS Varmuuskopioitujen Toista palautustoiminto.

(0x6300) parametrien palauttaminen Kéyta toista varmuuskopiotiedostoa.
epaonnistui. Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

2037 VIRR MITT Virran mittauksen kalibrointi limoitusluontoinen halytys.
KALIBROINTI suoritetaan seuraavan
(0x2280) kaynnistyksen yhteydessa.

2038 AUTOVAIHEISTUS Automaattinen vaiheistus limoitusluontoinen halytys.

(0x3187) suoritetaan seuraavan
kaynnistyksen yhteydessa.

2039 MAASULKU Taajuusmuuttaja on havainnut | Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
(0x2330) kuormituksen epatasapainon, | tehokertoimen korjauskondensaattoreita
Ohjelmoitava joka johtuu tavallisesti tai ylijannitesuojia.
vikatoiminto: 30.05 moottorissa tai Tarkista, ettd moottorissa tai
Maasulkuvika moottorikaapelissa olevasta moottorikaapelissa ei ole maasulkua.

maasulusta. Mittaa moottorikaapelin ja moottorin
eristysvastukset.
Jos maasulkua ei 16ydy, ota yhteys
ABB:n paikalliseen edustajaan.

2040 AUTORESET Vika kuittautuu limoitusluontoinen halytys. Katso
(0x6080) automaattisesti. parametriryhma 32 Auto vian kuittaus.

2041 MOOTTORIN Moottorin Tarkista ryhmaan 99 sisaltyvat moottorin
NIM.ARVOT konfigurointiparametrit on konfigurointiparametrit.

(0x6383) maaritetty vaarin.
Taajuusmuuttajan mitoitus ei Varmista, etta taajuusmuuttaja on
ole oikea. mitoitettu kaytettdvan moottorin
mukaisesti.

2042 D2D KONFIG Taajuusmuuttajien valisen Tarkista ryhman 57 D2D kommunikointi

(0x7583) litdnnan parametrien asetukset.
konfigurointiparametrien
asetukset (ryhma 57) eivat ole
yhteensopivat.

2043 JUMI Moottori toimii jumialueella Tarkista moottorin kuorma ja
(0x7121) esim. siksi, ettd kuorma on taajuusmuuttajan arvot.

Ohjelmoitava liian suuri tai moottorin teho on | Tarkista vikafunktioryhmén parametrit.
vikatoiminto: 30.09 riittaméaton.
Stall function

2044 KUORMITUSKAYRA | YIi- tai alikuormituksen raja- Tarkista ryhméan 34 Kéyt. kuorm. kéyré
(0x2312) arvo on ylitetty. parametrien asetukset.

Ohjelmoitava
vikatoiminto: 34.01
Ylikuorma toimin /
34.02 Alikuorma
toimin

2045 KUORMITUSKAYRA | Kuormituskayrd on maaritetty | Tarkista ryhmén 34 Kéyt. kuorm. kéyré
PARAM virheellisesti tai parametrien asetukset.

(0x6320) epajohdonmukaisesti.

2046 FLUX REF PAR U/f-kayra (jannite/taajuus) on | Tarkista ryhmén 38 Vuo-ohje parametrien
(0x6320) maaritetty virheellisesti tai asetukset.

epajohdonmukaisesti.
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Halytys

Koodi (kenttaviylikoodi) Syy Toimenpiteet

2047 NOPEUDENMITTAUS | Nopeuden takaisinkytkentaa ei | Tarkista ryhman 19 Nopeuden laskenta
(0x8480) saada. parametrien asetukset.

Tarkista anturin asennus. Lisatietoja on
vian 0039 kuvauksessa.

2048 OPTIOMODUULI Taajuusmuuttajan ja Varmista, etta lisdvarustemoduulit on
VIKA lisdvarustemoduulin valinen kytketty oikein korttipaikkoihin 1 ja (tai) 2.
(0x7000) tiedonsiirto (FEN-xx ja/tai FIO- | Varmista, etté lisdvarustemoduulit tai

xx) on katkennut. korttipaikan 1/2 liittimet eivat ole
vahingoittuneet. Moduulin tai liittimen
kunnon maéarittdminen: Testaa kukin
moduuli erikseen korttipaikassa 1 ja 2.

2049 MOOTT 2 YLILAMPO | Arvioitu moottorin lampétila Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
(0x4313) (perustuu moottorin Anna moottorin jaéhtya. Varmista
Ohjelmoitava lampémalliin) on ylittanyt moottorin oikea ja&hdytys: Tarkista
vikatoiminto: 31.05 parametrilla 31.07 Moot 2 jaéhdytyspuhallin, puhdista
Moot 2 I&mpés. hél.raja maéritetyn jaahdytyspinnat jne.

halytysrajan. Tarkista halytysraja-arvo.

Tarkista moottorin IAmpdmallin asetukset
(parametrit 31.09...31.14).

Mitattu moottorin 1dmpétila on | Tarkista, ettd Iampdanturien maara

ylittanyt parametrilla 31.07 vastaa parametrilla 31.06 Moot 2

Moot 2 hél.raja asetetun mitt.tapa asetettua lukumaaraa.

halytysrajan. Tarkista moottorin arvot ja kuorma.

Anna moottorin jadhtya. Varmista
moottorin oikea jadhdytys: Tarkista
jaahdytyspuhallin, puhdista
jaahdytyspinnat jne.
Tarkista halytysraja-arvo.

2050 IGBT YLIKUORMA Liian suuri IGBT:n liitoksen ja | Tarkista moottorikaapeli.

(0x5482) kotelon valinen lampétilaero.

Tama halytys suojaa IGBT:ta,

ja se voi aktivoitua

moottorikaapelin oikosulun

seurauksena.

2051 IGBT LAMPO Taajuusmuuttajan IGBT:n Tarkista kayttdolosuhteet.

(0x4210) lampétila on liian korkea. Tarkista ilmavirta ja puhaltimen toiminta.
Tarkista, etta jadhdytyselementin rivat
eivat ole pdlyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa
taajuusmuuttajan tehoa.

2052 JAAHDYTYS Taajuusmuuttajamoduulin Tarkista kayttolampétila. Jos lampétila
(0x4290) lampétila on liian korkea. ylittéa 40 °C, varmista, etta

kuormitusvirta ei ylitd taajuusmuuttajan
pienennettyd kuormituskapasiteettia.
Lisatietoja on vastaavassa
laiteoppaassa.

Tarkista parametrin 95.03 Ympér
l&dmpétila arvo.

Tarkista taajuusmuuttajamoduulin
jaahdytysilmavirta ja puhaltimen toiminta.
Tarkista, onko laitekaapin sisélle ja
taajuusmuuttajamoduulin
jaahdytyselementtiin kertynyt polya.
Puhdista osat, jos se on tarpeen.
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Koodi

Halytys
(kenttavaylakoodi)

Syy

Toimenpiteet

2053

VALIKON SALASANA
VAAD
(Ox6F81)

Parametriluettelon lataamiseen
vaaditaan salasana.

Maarita salasana parametriin 76.03
Salasana.

2054

VALIKON VAIHTO
(0x6F82)

Toisen parametriluettelon
lataus on kaynnissa.

limoitusluontoinen halytys.

2055

PUHDISTA LAITE
(0x5080)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.

2056

JAAHDYTYSPUHALLI
N
(0x5081)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.

2057

LISAPUHALLIN
(0x5082)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yiléapito.

2058

KAAPIN PUHALLIN
(0x5083)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.

2059

DC
KONDENSAATTORI
(0x5084)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.

2060

MOOTTORIN
LAAKERI
(0x738C)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.

2061

PAAKONTAKTORI
(0x548D)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yilapito.

2062

LAHTORELE
(OX548E)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.

2063

MOOTT
KAYNNISTYKSIA
(0x6180)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yilgpito.

2064

PAAJANN.
KYTKENTOJA
(0x6181)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.

2065

DC LATAUKSIA
(0x6182)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.

2066

PAALLAOLO 1
HALYTYS
(0x5280)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.

2067

PAALLAOLO 2
HALYTYS
(0x5281)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yilapito.

2068

REUNALASKURI 1
HALYT
(0x5282)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.

2069

REUNALASKURI 2
HALYT
(0x5283)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.

2070

ARVOLASKURI 1
HALYT
(0x5284)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yilapito.

2071

ARVOLASKURI 2
HALYT
(0x5285)

Huoltolaskurin halytys.

Katso parametriryhma 44 Yil&pito.
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.| Halytys . .

Koodi (kenttaviylikoodi) Syy Toimenpiteet

2072 DC EI LATAUDU Tasajannitevalipiirin jannite ei | Odota, ettd tasajannite kasvaa.
(0x3250) ole vield noussut

toimintatasolle.

2073 NOP.SAAT VIRITYS Nopeussaatimen Katso parametri 23.20 Pl autom.viritys.
VIKA automaattinen viritystoiminto
(0x8481) epaonnistui.

2074 KAYNNIN LUKITUS Kéaynnistyksen lukitus - Tarkista DIIL-tuloon kytketty piiri.
(0xF082) signaalia ei ole vastaanotettu.

2076 LAMPOT.MITTAUS- Ongelma taajuusmuuttajan Tarkista signaalit 071.32, 01.33 ja 01.34
VIKA sisdisen lampétilan sen selvittdmiseksi, mika kolmesta
(0x4211) mittauksessa. lahtévaiheen lampétilan mittauksesta

epaonnistui.

Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n

paikalliseen edustajaan.

2077 SKV TIEDONSIIRTO | Sisdanrakennettu Tarkista:

(0Ox060E) kenttavaylaliitanta on otettu » parametri, joka ottaa kayttoon /
kayttoon ja taajuusmuuttajan ja poistaa kaytdstd SKV-tiedonsiirron
iséntdaseman valilla on (58.01 Protokol.valinta)
tiedonsiirtokatkos. « SKV-yhteys JCU-ohjausyksikén

litdnnassa XD2D

+ kenttavaylan isannan tila (online/
offline)

« tiedonsiirron valvontatoiminnon
asetukset (parametri 58.09 Tied.katk
toimin).

2078 LAMPOTILAERO Liian suuri lampétilaero eri Tarkista jaghdytys ja puhallin.

(0x4212) vaiheiden IGBT-yksikdiden
valilla.

2079 ANTUR 1 Anturin 1 vastaanottama Tarkista anturiasetukset. Jos asetuksiin
PULSSITAAJUUS datavirta (pulssitaajuus) on tehdaan muutoksia, liitanta on
(0x738E) liian suuri. konfiguroitava uudelleen aktivoimalla

parametri 90.10 Ant par péivitys.

2080 ANTUR 1 Anturin 2 vastaanottama Tarkista anturiasetukset. Jos asetuksiin
PULSSITAAJUUS datavirta (pulssitaajuus) on tehdaan muutoksia, liitanta on
(0x738F) liian suuri. konfiguroitava uudelleen aktivoimalla

parametri 90.10 Ant par péivitys.

2081 AO KALIBROINTI Analogialdhdon kalibrointi on Tarkista, etta kalibroitava analogialahto
(0x7380) epaonnistunut. on kytketty vastaavaan analogiatuloon

(AO1-1aht6 Al1-tuloon, AO2-1aht6 Al2-

tuloon). Katso parametrin 15.30 AO

kalibrointi kuvaus.

Tarkista, ettd analogiatulo on asetettu

virtatilaan ohjausyksikon siirtoliittimella.

Lisatietoja asetuksista on

taajuusmuuttajan laiteoppaassa.

Tarkista analogialahdén ja -tulon

toiminta.

2082 BR DATA Jarrukatkojan asetukset on Tarkasta jarrukatkojan asetukset
(0x7113) maaritetty vaarin. parametriryhmassé 48 Jarrukatkoja.

2400 SOLUTION ALARM Halytys, jonka antoi Tarkista mukautettu sovellusohjelma.
(0xBF80) mukautettu

sovellusohjelma.
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Taajuusmuuttajan antamat vikailmoitukset

Koodi

Vika
(kenttavaylakoodi)

Syy

Toimenpiteet

0001

YLIVIRTA
(0x2310)

Lahtévirta on ylittanyt sisdisen
vikarajan.

Tarkista moottorin kuorma.

Tarkista kiihdytysajat parametriryhmasta
22 Nop.ohjeen rampit.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli
(mukaan lukien vaiheistus ja kolmio-/
tahtikytkenta).

Tarkista, ettéd parametriryhman 99
kayttéonottotiedot vastaavat moottorin
arvokilven arvoja.

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.

Tarkista anturin kaapeli (mukaan lukien
vaiheistus).

0002

DC YLIJANNITE
(0x3210)

Valipiirin tasajannite on liilan
suuri.

Tarkista, etta ylijanniteséato on kaytéssa
(parametri 47.01 Ylijénnites&ato).
Tarkista, ettd verkkojannite
(syéttdjannite) vastaa taajuusmuuttajan
nimellista tulojannitetta.

Tarkista verkko staattisen tai
lyhytkestoisen ylijannitteen varalta.
Tarkista jarrukatkoja ja -vastus (jos
kaytossa).

Tarkista hidastusaika.

Kayta vapaasti hidastuvaa pysaytysta
(jos kaytettavissa).

Asenna taajuusmuuttajaan jarrukatkoja
ja -vastus.

0004

OIKOSULKU
(0x2340)

Moottorikaapelissa tai
moottorissa on oikosulku.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli.
Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.

Katso vikakoodin laajennusliite
vikanaytosta. Seuraavassa on kuvattu
asianmukaiset toimet eri
laajennusliitteille.

Laajennusliite: 1

Oikosulku U-vaiheen
ylemmassa transistorissa.

Laajennusliite: 2

Oikosulku U-vaiheen
alemmassa transistorissa.

Laajennusliite: 4

Oikosulku V-vaiheen
ylemmassa transistorissa.

Laajennusliite: 8

Oikosulku V-vaiheen
alemmassa transistorissa.

Laajennusliite: 16

Oikosulku W-vaiheen
ylemmassa transistorissa.

Laajennusliite: 32

Oikosulku W-vaiheen
alemmassa transistorissa.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen
edustajaan.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet
(kenttavaylakoodi)

0005 DC ALIJANNITE Valipiirin tasajannite ei ole Tarkista verkkojannite ja sulakkeet.
(0x3220) riittdva. Syyna voi olla

verkkojannitevaiheen
puuttuminen, palanut sulake tai
tasasuuntaussillan sisdinen
vika.

0006 MAASULKU Taajuusmuuttaja on havainnut | Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
(0x2330) kuormituksen epatasapainon, | tehokertoimen korjauskondensaattoreita
Ohjelmoitava joka johtuu tavallisesti tai ylijannitesuojia.
vikatoiminto: 30.05 moottorissa tai Tarkista, ettéd moottorissa tai
Maasulkuvika moottorikaapelissa olevasta moottorikaapelissa ei ole maasulkua:

maasulusta. - Mittaa moottorikaapelin ja moottorin
eristysvastukset.
Jos maasulkua ei lI6ydy, ota yhteys
ABB:n paikalliseen edustajaan.

0007 PUHALLIN VIKA Puhallin ei voi pyoria vapaasti | Tarkista puhaltimen toiminta ja kytkenta.
(0OxFF83) tai on irronnut. Puhaltimen

toimintaa valvotaan puhaltimen
virran mittauksella.

0008 |IGBT YLILAMPO Lampomalliin perustuva Tarkista kayttoolosuhteet.

(0x7184) taajuusmuuttajan lampétila on | Tarkista ilmavirtaus ja puhaltimien
ylittanyt sisdisen halytysrajan. | toiminta.
Tarkista, etteivat jadhdytyselementin rivat
ole pdlyyntyneet.
Tarkista moottorin teho yksikén tehon
suhteen.

0009 JK JOHDOTUS Jarruvastuksen oikosulku tai Tarkista jarrukatkojan ja jarruvastuksen
(0x7111) jarrukatkojan ohjauksen vika. kytkenta.

Varmista, etté jarruvastus ei ole
vaurioitunut.

0010 JK OIKOSULKU Oikosulku jarrukatkojan Vaihda jarrukatkoja.

(0x7113)

IGBT:ssa.

Varmista, ettd jarruvastus on kytketty
eikéa se ole vaurioitunut.

JK YLILAMPO
(0x7181)

0011

Jarrukatkojan IGBT:n lampétila
on ylittényt sisdisen
halytysrajan.

Anna katkojan jaahtya.

Tarkista kayttolampétila.

Tarkista jaghdytyspuhallinvika.
Tarkista ilmanvirtauksen esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja jadhdytys.
Tarkista vastuksen
ylikuormitussuojauksen asetukset
(parametrit 48.01...48.05).

Tarkista, etté jarrutusjakso noudattaa
sallittuja rajoja.

Tarkista, etta taajuusmuuttajan sy6ton
vaihtojannite ei ole liian suuri.

JV YLILAMPO
(0x7112)

0012

Jarruvastuksen lampétila on
ylittanyt parametrilla 48.06
Jarruv vikaraja asetetun
vikarajan.

Pysayta taajuusmuuttaja. Anna
vastuksen jaahtya.

Tarkista vastuksen
ylikuormitussuojauksen asetukset
(parametrit 48.01...48.05).

Tarkista vikaraja-asetus, parametri 48.06
Jarruv vikaraja.

Tarkista, etta jarrutusjakso noudattaa
sallittuja rajoja.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet
(kenttavaylakoodi)

0013 | VIRRAN MITTAUS Lahtoévaiheiden U2 ja W2 Ota yhteys ABB:n paikalliseen
(0x3183) virran mittausvahvistusten edustajaan.

valinen ero on liian suuri.

0014 | JOHDOTUS TAI Vaara verkkokaapelin ja Tarkista verkkokaapelin ja
MAASULKU moottorikaapelin kytkenta tai moottorikaapelin kytkennat.

VIKA maasulku moottorikaapelissa | Tarkista moottorikaapelin ja moottorin
(0x3181) tai moottorissa. eristysresistanssi.

Ohjelmoitava

vikatoiminto: 30.08

Ristiinkytkenté

0015 SYOTTOVAIHE Vélipiirin tasajannite vaihtelee. | Tarkista verkkosulakkeet.

(0x3130) Syyné voi olla Tarkista sy6ttévirran symmetria.
Ohjelmoitava verkkojannitevaiheen

vikatoiminto: 30.06 puuttuminen tai sulakkeen

SyéttVaiheKatkos palaminen.

0016 MOOTTORIN VAIHE | Moottoripiirin vika, jonka syyna | Tarkista moottorikaapelin kytkennat ja
(0x3182) on moottorin vaiheen kiristd moottorikaapelin liittimet.
Ohjelmoitava puuttuminen (kaikkia kolmea
vikatoiminto: 30.04 vaihetta ei ole kytketty).

MootVaiheKatkos

0017 ID-AJO VIKA Moottorin ID-ajo ei onnistunut. | Tarkista, vastaavatko ryhmén 99

(OxFF84) Kéyttédnottotiedot moottoriparametrit

moottorin arvokilvessa nakyvia arvoja.
Katso vikakoodin laajennusliite
vikanaytosta. Seuraavassa on kuvattu
asianmukaiset toimet eri
laajennusiliitteille.

Laajennusliite: 1

ID-ajoa ei voi suorittaa
loppuun, koska
taajuusmuuttajan
maksimivirran asetus ja/tai

sisdinen virtaraja on liian pieni.

Tarkista parametrien 99.06 Moot nim
virta ja 20.05 Maksimivirta asetukset.
Varmista, ettd 20.05 Maksimivirta > 99.06
Moot nim virta.

Varmista, ettéd taajuusmuuttaja on
mitoitettu kaytettdvan moottorin
mukaisesti.

Laajennusliite: 2

ID-ajoa ei voi suorittaa
loppuun, koska
maksiminopeuden asetus ja/tai
laskennallinen kentan
heikennyspiste on liian pieni.

Tarkista parametrien 99.07 Moot nim
Jjénnite, 99.08 Moot nim taajuus, 99.09
Moot nim nopeus, 20.01 Maksiminopeus
ja 20.02 Miniminopeus asetukset.
Varmista, etta

* 20.01 Maksiminopeus > (0,55 x 99.09
Moot nim nopeus) > (0,50 x synkroninen
nopeus),

* 20.02 Miniminopeus < 0, ja

« syéttdjannite > (0,66 x 99.07 Moot nim
Jjannite).

Laajennusliite: 3

ID-ajoa ei voi suorittaa
loppuun, koska
maksimimomentin asetus on
liilan pieni.

Tarkista parametrin 99.72 Moot nim
momentt asetus ja parametriryhmassa
20 Rajat maaritetyt momenttirajat.
Varmista, etta aktiivinen
maksimimomentti (valittu parametrilla
20.06 MomRajan valinta) > 100 %.

Laajennusliite: 4

Virran mittauksen kalibrointia
ei suoritettu loppuun
kohtuullisessa ajassa.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen
edustajaan.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet

(kenttavaylakoodi)

Laajennusliite: 5...7 Sisainen virhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen

edustajaan.

Laajennusliite: 8 Sisainen raja. Esimerkiksi: Tarkista moottorin kytkenta ja kuorma.
Momentti/virta.

Laajennusliite: 9 Vain epatahtimoottorit: Tarkista moottorin kuorma. Jos ongelma
Kiihdytys ei paattynyt ei poistu, ota yhteys ABB:n paikalliseen
kohtuullisessa ajassa. edustajaan.

Laajennusliite: 10 Vain epatahtimoottorit: Tarkista moottorin kuorma. Jos ongelma
Hidastus ei paattynyt ei poistu, ota yhteys ABB:n paikalliseen
kohtuullisessa ajassa. edustajaan.

Laajennusliite: 11 Vain epatahtimoottorit: Nopeus | Tarkista moottorin kuorma. Jos ongelma
putosi nollaan ID-ajon aikana. | ei poistu, ota yhteys ABB:n paikalliseen

edustajaan.

Laajennusliite: 12 Vain kestomagneettimoottorit: | Tarkista moottorin kuorma. Jos ongelma
Ensimmainen kiihdytys ei ei poistu, ota yhteys ABB:n paikalliseen
paattynyt kohtuullisessa edustajaan.
ajassa.

Laajennusliite: 13 Vain kestomagneettimoottorit: | Tarkista moottorin kuorma. Jos ongelma
Toinen kiihdytys ei paattynyt ei poistu, ota yhteys ABB:n paikalliseen
kohtuullisessa ajassa. edustajaan.

Laajennusliite: 14...16 | Vain kestomagneettimoottorit: | Tarkista moottorin kuorma. Jos ongelma
Sisainen virhe. ei poistu, ota yhteys ABB:n paikalliseen

edustajaan.

Laajennusliite: 17 Vain synkroniset Tarkista, onko mekaaninen jarru auki, ja
reluktanssimoottorit: Moottorin | tarkista moottorin kuorma.
akselia ei voi pyorittaa.

0018 U2 VIRRANMITTAUS | U2-lahtdvaiheen virran Ota yhteys ABB:n paikalliseen
(0x3184) mittauksen mitattu edustajaan.
poikkeamavirhe on liian suuri.
(Poikkeama-arvo paivitetdan
virran kalibroinnin aikana.)
0019 V2 VIRRANMITTAUS | V2-lahtovaiheen virran Ota yhteys ABB:n paikalliseen

(0x3185) mittauksen mitattu edustajaan.

poikkeamavirhe on liian suuri.
(Poikkeama-arvo paivitetaan
virran kalibroinnin aikana.)
0020 | W2 VIRRANMITTAUS | W2-lahtévaiheen virran Ota yhteys ABB:n paikalliseen

(0x3186) mittauksen mitattu edustajaan.
poikkeamavirhe on liian suuri.

(Poikkeama-arvo paivitetaan
virran kalibroinnin aikana.)
0021 STO1 AKTIIVINEN Safe torque off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja

(0x8182) aktiivinen. Toisin sanoen on taajuusmuuttajan /aiteoppaassa,
littimien XSTO:1 ja XSTO:3 parametrin 30.07 kuvauksessa (sivu 205)
valille kytketty suojapiirin seka oppaassa Application guide - Safe
signaali 1 on havinnyt. torque off function for ACSM1, ACS850

0022 [STO2 AKTIIVINEN | Safe torque off toiminto on fe”nd @ﬁﬁfﬁagﬂéﬁf (3AFE8929814

(0x8183) aktiivinen. Toisin sanoen 9 ’
liittimien XSTO:2 ja XSTO:4
vélille kytketty suojapiirin
signaali 2 on hvinnyt.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet
(kenttavayldakoodi)

0024 | INT-KORTIN Liitantakortin (tehoyksikon ja Anna taajuusmuuttajan jadhtya.
LAMPOTILA ohjausyksikén valilla) lampdtila | Tarkista kayttolampétila.

(0x7182) on ylittanyt siséisen vikarajan. | Tarkista jaahdytyspuhallinvika.
Tarkista ilmanvirtauksen esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja jadhdytys.
0025 | JK TAITS YLILAMPO | Tulosillan tai jarrukatkojan Anna taajuusmuuttajan jadhtya.
(0x7183) lampdtila on ylittanyt sisaisen Tarkista kéyttélampaétila.
vikarajan. Tarkista jaahdytyspuhallinvika.
Tarkista ilmanvirtauksen esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja jadhdytys.
0026 | AUTOVAIHEISTUS Automaattinen vaiheistus Kokeile muita automaattisen
(0x3187) (katso kohta Automaattinen vaiheistuksen tapoja (katso parametri
vaiheistus sivulla 69) 11.07 AutoVaiheistTapa), jos mahdollista.
epaonnistui. Varmista, etta anturin ja moottorin akselin
valilla ei ole jattamaa.

0027 PU YHTEYSVIKA Yhteys JCU-ohjausyksikén ja | Tarkista parametrin 95.01 OhjKortin

(0x5400) taajuusmuuttajan tehoyksikon | sy6ttd asetus.
valilla on katkennut. Tarkista JCU-ohjausyksikén ja
tehoyksikon valiset kytkennat.

0028 PS TIEDONSIIRTO Tiedonsiirtovirheita havaittu Tarkista JCU-ohjausyksikon ja
(0x5480) JCU-ohjausyksikon ja tehoyksikon valiset kytkennat.

taajuusmuuttajan tehoyksikén
valilla.

0030 ULKOINEN Vika ulkoisessa laitteessa. Tarkista, onko ulkoisessa laitteessa vika.
(0x9000) (Namé tiedot asetetaan Tarkista parametrin 30.07 Ulkoinen vika

ohjelmoitavan digitaalitulon asetus.
kautta.)

0031 SAFE TORQUE OFF | Safe torque off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja
(OXFF7A) aktiivinen. Toisin sanoen on taajuusmuuttajan laiteoppaassa seka
Ohjelmoitava littimeen XSTO kytketty oppaassa Application guide - Safe torque
vikatoiminto: 30.07 suojapiirin signaali (signaalit) off function for ACSM1, ACS850 and
STO valvonta menetetddn kaynnistyksen tai | ACQ870 drives (3AFE68929814

kaytén aikana tai silloin, kun [englanninkielinen]).
taajuusmuuttaja on pysahtynyt

ja parametrin 30.07 STO

valvonta arvona on Vika.

0032 | YLINOPEUS Moottori pyérii sallittua Tarkista nopeuden minimi- ja

(0x7310) huippunopeutta nopeammin. maksimiarvot (parametrit 20.01
Syyna voi olla vaarin asetettu | Maksiminopeus ja 20.02 Miniminopeus).
minimi- tai maksiminopeus, Tarkista moottorin jarrutusmomentin
riittématon jarrutusmomenttitai | riittavyys.
kuorman vaihtelu .. | Tarkista momenttisd&adon soveltuvuus.
momenttiohjetta kaytettdessa. | ropista, tarvitaanko jarrukatkojaa ja -
vastuksia.

0033 | JARRU Mekaanisen jarrun vika. Vika Tarkista jarrun vapauttamisen
AVAUSMOMENTTI aktivoituu, jos vaadittua momenttiasetus (parametri 42.08).
(0x7185) moottorin Tarkista taajuusmuuttajan momentti- ja
Ohjelmoitava kéynnistysmomenttia (42.08 virtarajat. Katso parametriryhma 20

vikatoiminto: 42.12 Jar
vikatoiminto

Avausmomentti) ei saavuteta.

Rajat.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet
(kenttavayldakoodi)

0034 | JARRU EI Mekaanisen jarrun ohjauksen | Tarkista mekaanisen jarrun liitanta.
SULKEUDU vika. Aktivoituu, jos jarrun Tarkista mekaanisen jarrun asetukset,
(0X7186) kuittaussignaali ei vastaa parametriryhmé 42 Jarrun ohjaus_
Ohjelmoitava vaadittua tilaa jarrun Voit maarittaa, onko ongelma
vikatoiminto: 42.12 Jar | sulkeutumisen aikana. tilatietosignaalissa vai jarrussa,
vikatoiminto tarkistamalla, onko jarru suljettu vai auki.

0035 | JARRU EI AVAUDU Mekaanisen jarrun ohjauksen | Tarkista mekaanisen jarrun liitanta.
(0x7187) vika. Aktivoituu, jos jarrun Tarkista mekaanisen jarrun asetukset,
Ohjelmoitava kuittaussignaali ei vastaa parametriryhma 42 Jarrun ohjaus.
vikatoiminto: 42.12 Jar | vaadittua tilaa jarrun Voit madrittaa, onko ongelma
vikatoiminto avautumisen aikana. tilatietosignaalissa vai jarrussa,

tarkistamalla, onko jarru suljettu vai auki.

0036 | PANEELIVIKA Taajuusmuuttajan aktiiviseksi | Tarkista PC-tyokalun tai ohjauspaneelin
(0x5300) ohjauspaikaksi valitussa kytkenta.

Ohjelmoitava ohjauspaneelissa tai PC- Tarkista ohjauspaneelin liitin.
vikatoiminto: 30.03 ty6kalussa on Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan
PaikOhjausKatkos tiedonsiirtohairic. ja kiinnita se uudelleen.
0037 NVMEM VIALLINEN Taajuusmuuttajan sisédinen Katso vikakoodin laajennusliite
(0x6320) vika. vikanaytosta. Seuraavassa on kuvattu
Huomautus: Tata vikaa ei voi | asianmukaiset toimet eri
kuitata. laajennusiliitteille.
* Lisatietoja on oppaassa Application
programming for ACS850 drives
(3AUA0000078664 [englanninkielinen]).
Laajennusliite: 2051 Parametrien kokonaismaara *Siirra parametreja
(mukaan lukien parametrien laiteohjelmistoryhmista sovellusryhmiin.
vélissé oleva kéyttdmaton tila) | *Vahenna parametrien maaraa.
ylittaa laiteohjelmiston
enimmaismaaran.
Laajennusliite: Muu Taajuusmuuttajan sisainen Ota yhteys ABB:n paikalliseen
vika. edustajaan.
0038 OPTIOMOD VIKA Syy 1: Taajuusmuuttajan ja Syy 1: Tarkista, etta lisavarustemoduulit

(0x7000)

lisdvarustemoduulin valinen
tiedonsiirto (FEN-xx ja/tai FIO-
xx) on katkennut.

Syy 2: Nopeuden
takaisinkytkenta (79.02
NopMitt valinta) on valittu
anturista, joka ei anna
nopeuden takaisinkytkentaa.
SSI- ja EnDat-tyyppiset
absoluuttianturit eivat anna
nopeuden takaisinkytkentaa
Jatkuva-tilassa (91.25 SSI/
toiminta ja 91.30 Endat tapa).

on kytketty oikein korttipaikkoihin 1 ja 2.
Tarkista, etta lisdvarustemoduulit tai
korttipaikan 1/2 liittimet eivat ole
vahingoittuneet. Tarkista moduulien ja
liittimien mahdollinen vahingoittuminen
testaamalla kukin moduuli erikseen
korttipaikassa 1 ja 2.

Syy 2: Kayta arvioitua nopeusarvoa tai
valitse toinen anturin tila.

Tarkista parametrit 19.02 NopMitt valinta
ja 91.25 SSI toiminta | 91.30 Endat tapa.
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Koodi

Vika
(kenttavaylakoodi)

Syy

Toimenpiteet

0039

ANTURI 1
(0x7301)

Anturin 1 takaisinkytkentavika.

Jos vika ilmenee taajuusmuuttajan
ensimmaisen kayttdonoton aikana ennen
anturin takaisinkytkennan kayttoa:

- tarkista anturin ja anturin
litdntdmoduulin (FEN-xx) valinen kaapeli
ja liittimen signaalijohtojen jarjestys
kaapelin molemmissa paissa.

Jos anturin takaisinkytkentéa on jo
kaytetty, kun vika ilmenee, tai vika
ilmenee taajuusmuuttajan kayton aikana:
- tarkista, etta anturi tai sen liitantdjohdot
eivéat ole vaurioituneet.

- tarkista, ettd anturimoduuli (FEN-xx) tai
sen liitanta ei ole vaurioitunut.

- tarkista maadoitukset (kun anturin
litdntdmoduulin ja anturin valisessa
tiedonsiirrossa iimenee hairioita).

Lisatietoja antureista on
parametriryhmissa 90 Anturin valinta, 92
Resolverin aset. ja 93 Puls.anturin aset..

0040

ANTURI 2
(0x7381)

Anturin 2 takaisinkytkentavika

Katso vika 0039.

0045

KENTTAVAYLA
(0x7510)
Ohjelmoitava
vikatoiminto: 50.02 KV
valvonta

Syklinen tiedonsiirto
taajuusmuuttajan ja
kenttavaylasovitinmoduulin tai
ohjelmoitavan logiikan ja
kenttéavaylasovitinmoduulin
valilla on katkennut.

Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila.
Katso vastaavan
kenttavaylasovitinmoduulin kdyttéopas.
Tarkista parametriryhman 50 Kenttévayla
asetukset.

Tarkista kaapelikytkennat.

Tarkista, ettad isdntdasema kommunikoi.

0046

KV KUVAUSTIED
VIKA
(0x6306)

Kenttavaylamoduulin
laiteohjelmisto ei ole
yhteensopiva taajuusmuuttajan
laiteohjelmiston kanssa.

Kaynnista taajuusmuuttaja uudelleen.
Paivita kenttdvaylamoduulin tai
taajuusmuuttajan laiteohjelmisto. Jos
ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

0047

MOOTT YLILAMPO
(0x4310)
Ohjelmoitava
vikatoiminto: 31.01
Moot 1 ldmpés.

Arvioitu moottorin lAmpétila
(perustuu moottorin
lampdémalliin) on ylittanyt
parametrilla 37.04 Moot 1
vikaraja maaritetyn vikarajan.

Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
Anna moottorin jaahtya. Varmista
moottorin oikea jaahdytys: Tarkista
jaahdytyspuhallin, puhdista
jaahdytyspinnat jne.

Tarkista halytysrajan arvo.

Tarkista moottorin Iampdmallin asetukset
(parametrit 31.09...31.14).

Mitattu moottorin Iampétila on
ylittanyt parametrilla 31.04
Moot 1 vikaraja asetetun
vikarajan.

Tarkista, ettd lampoanturien maara
vastaa parametrilla 31.02 Moot 1
mitt.tapa asetettua lukumaaraa.
Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
Anna moottorin jaahtya. Varmista
moottorin oikea jaahdytys: Tarkista
jaahdytyspuhallin, puhdista
jaahdytyspinnat jne.

Tarkista halytysrajan arvo.

Viallinen lampétila-anturi tai
anturin kaapelointi.

Tarkista anturi ja sen kaapelointi.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet
(kenttavaylakoodi)

0049 Al VALVONTA Analogiatulo on saavuttanut Tarkista analogiatulon lahde ja kytkennat.
(0x8110) parametrilla 73.33 A/ Tarkista analogiatulon minimi- ja
Ohjelmoitava valvontarajat méaritetyn rajan. | maksimirajojen asetukset.
vikatoiminto: 13.32 Al
valvonta

0050 | ANTURIN 1 KAAPELI | Anturin 1 kaapelivika havaittu. | Tarkasta FEN-xx-litdnnan ja anturin 1
(0x7389) valinen kaapeli. Jos kaapelointiin on
Ohjelmoitava tehty muutoksia, liitanta on
vikatoiminto: 90.05 Ant konfiguroitava uudelleen katkaisemalla
kaapeli vika taajuusmuuttajan virta ja kytkemalla se

uudelleen tai aktivoimalla parametri
90.10 Ant par péivitys.

0051 ANTURIN 2 KAAPELI | Anturin 2 kaapelivika havaittu. | Tarkasta FEN-xx-liitdnnan ja anturin 2
(0x738A) valinen kaapeli. Jos kaapelointiin on
Ohjelmoitava tehty muutoksia, liitanta on
vikatoiminto: 90.05 Ant konfiguroitava uudelleen katkaisemalla
kaapeli vika taajuusmuuttajan virta ja kytkemalla se

uudelleen tai aktivoimalla parametri
90.10 Ant par péivitys.

0052 D2D KONFIG Taajuusmuuttajien vélisen Tarkista ryhman 57 D2D kommunikointi

(0x7583) litdnnan konfiguraatiossa on parametrien asetukset. Jos ongelma ei
vika, joka johtuu muusta kuin poistu, ota yhteys ABB:n paikalliseen
hélytyksessa -2042 edustajaan.
ilmoitetusta syysta.
Kaynnistyksen estoa on ehka
pyydetty, mutta sita ei ole
myonnetty.

0053 | D2D TIEDONSIIRTO | Isantalaitteena toimiva Varmista, etta kaikkiin taajuusmuuttajien
(0x7520) taajuusmuuttaja: valiseen liitdntdan kytkettyihin pollattaviin
Ohjelmoitava taajuusmuuttaja ei ole saanut | taajuusmuuttajiin (parametrit 57.04 Orjan
vikatoiminto: 57.02 KV | vastausta aktivoidulta valinta 1 ja 57.05 Orjan valinta 2) on
valvonta orjalaitteelta viiden kytketty virta, etta niiden liitannat ovat

perakkaisen pollaussarjan kunnossa ja etta niiden osoite on
aikana. madritetty oikein.
Tarkista taajuusmuuttajien valisen
kytkennan kaapelit.
Orjalaitteena toimiva Tarkasta isantalaitteen parametrien
taajuusmuuttaja: 57.06 Ohjeen 1 valinta ja 57.07 Ohjeen 2
taajuusmuuttaja ei ole valinta asetukset.
vastaanottanut uutta ohjetta 1 | Tarkista taajuusmuuttajien valisen
ja/tai 2 viiden perakkaisen kytkennan kaapelit.
ohjearvonkasittelyjakson
aikana.

0054 D2D BUFF Taajuusmuuttajien valinen Tarkista taajuusmuuttajien valisen
YLIKUORMA ohjearvojen lahetys kytkennan kaapelit ja parametrit. Jos
(0x7520) epaonnistui viestipuskurin ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
Ohjelmoitava ylityksen vuoksi. paikalliseen edustajaan.
vikatoiminto: 90.05 Ant
kaapeli vika

0055 | TEKN KIRJASTO Teknologiakirjaston luoma Liséatietoja on teknologiakirjaston
(0x6382) kuitattava vika. dokumentaatiossa.

0056 | TEKN KIRJASTO Teknologiakirjaston luoma Lisatietoja on teknologiakirjaston

KRITT
(0x6382)

pysyva vika.

dokumentaatiossa.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet
(kenttavayldkoodi)
0057 PAKOTETTU VIKA Generic Drive Tarkista ohjelmoitavan logiikan tila.
(OxFF90) -tiedonsiirtoprofiilin
laukaisukomento.
0058 KV PARAM VIKA Taajuusmuuttajassa ei ole Tarkista ohjelmoitavan logiikan
(0x6320) ohjelmoitavan logiikan ohjelmointi.
vaatimaa toiminnallisuutta, tai | Tarkista parametriryhman 50 Kenttévéylé
toiminnallisuutta ei ole otettu asetukset.
kayttoon.
0059 | JUMI Moottori toimii jumialueella Tarkista moottorin kuorma ja
(0x7121) esim. siksi, ettd kuorma on taajuusmuuttajan arvot.
Ohjelmoitava liian suuri tai moottorin teho on | Tarkista vikafunktioryhman parametrit.
vikatoiminto: 30.09 rittamaton.
Stall function
0060 KUORMITUSKAYRA | YIi- tai alikuormituksen raja- Tarkista ryhman 34 Kéyt. kuorm. kdyré
(0x2312) arvo on ylitetty. parametrien asetukset.
Ohjelmoitava
vikatoiminto: 34.01
Ylikuorma toimin /
34.02 Alikuorma
toimin
0061 NOPEUDEN Nopeuden takaisinkytkentaa ei | Tarkista ryhman 19 Nopeuden laskenta
MITTAUS saada. parametrien asetukset.
(0x8480) Tarkista anturin asennus. Lisétietoja on
vian 0039 (ENCODER1) kuvauksessa.
0062 D2D PAIKK KOMM Taajuusmuuttajien valinen Tarkista parametrien 57.01 ja 57.15
(0x7584) litantd on méaaritetty asetukset. Tarkista parametrien
kayttdamaan tiedonsiirtoon 09.20...09.22 avulla, etta FMBA-moduuli
FMBA-moduulia, mutta on havaittu.
mééritetyssa korttipaikassa ei | Varmista, ettd FMBA-moduulin johdot on
ole moduulia. kytketty oikein.
Asenna FMBA-moduuli toiseen
korttipaikkaan. Jos ongelma ei poistu, ota
yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
0063 MOOTT 2 YLILAMPO | Arvioitu moottorin lampétila Tarkista moottorin arvot ja kuorma.

(0x4313)
Ohjelmoitava
vikatoiminto: 31.05
Moot 2 Idmpés.

(perustuu moottorin
lampdmalliin) on ylittanyt
parametrilla 31.08 Moot 2
vikaraja maaritetyn vikarajan.

Anna moottorin jadhtya. Varmista
moottorin oikea jaahdytys: Tarkista
jaahdytyspuhallin, puhdista
jaahdytyspinnat jne.

Tarkista halytysraja-arvo.

Tarkista moottorin Iampdmallin asetukset
(parametrit 31.09...31.14).

Mitattu moottorin 1ampdtila on
ylittdnyt parametrilla 31.08
Moot 2 vikaraja asetetun
vikarajan.

Tarkista, ettd lampoanturien maara
vastaa parametrilla 31.06 Moot 2
mitt.tapa asetettua lukumaaraa.
Tarkista moottorin arvot ja kuorma.
Anna moottorin jadhtya. Varmista
moottorin oikea jaahdytys: Tarkista
jaahdytyspuhallin, puhdista
jaahdytyspinnat jne.

Tarkista halytysraja-arvo.

Viallinen lampétila-anturi tai
anturin kaapelointi.

Tarkista anturi ja sen kaapelointi.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet
(kenttavaylakoodi)

0064 IGBT YLIKUORMA Liian suuri IGBT:n liitoksen ja | Tarkista moottorikaapeli.

(0x5482) kotelon valinen lampétilaero.

Tama vikailmoitus suojaa
IGBT:t4, ja se voi aktivoitua
moottorikaapelin oikosulun
seurauksena.

0065 IGBT LAMPO Taajuusmuuttajan IGBT:n Tarkista kayttdolosuhteet.

(0x4210) lampdétila on liian korkea. Tarkista iimavirta ja puhaltimen toiminta.
Tarkista, etté jadhdytyselementin rivat
eivat ole polyyntyneet.

Tarkista, ettda moottorin teho vastaa

taajuusmuuttajan tehoa.

0066 | JAAHDYTYS Taajuusmuuttajamoduulin Tarkista parametrin 95.03 Ympér
(0x4290) lampétila on liian korkea. ldmpétila asetus.

Tarkista kayttolampétila. Jos 1ampdtila

ylittda 40 °C, varmista, etta

kuormitusvirta ei ylita taajuusmuuttajan
pienennettya kuormituskapasiteettia.

Liséatietoja on vastaavassa

laiteoppaassa.

Tarkista taajuusmuuttajamoduulin

jaahdytysilmavirta ja puhaltimen toiminta.

Tarkista, onko laitekaapin sisélle ja

taajuusmuuttajamoduulin

jaahdytyselementtiin kertynyt polya.

Puhdista osat, jos se on tarpeen.

0067 FPGA VIKA 1 Taajuusmuuttajan sisédinen Ota yhteys ABB:n paikalliseen
(0x5401) vika. edustajaan.

0068 | FPGA VIKA 2 Taajuusmuuttajan sisdinen Ota yhteys ABB:n paikalliseen
(0x5402) vika. edustajaan.

0069 | ADC VIKA Taajuusmuuttajan sisdinen Ota yhteys ABB:n paikalliseen
(0x5403) vika. edustajaan.

0070 LAMP-MITTAUSVIKA | Ongelma taajuusmuuttajan Tarkista signaalit 071.32, 01.33 ja 01.34
(0x4211) sisdisen lampétilan sen selvittdmiseksi, miké kolmesta

mittauksessa. lahtévaiheen lampétilan mittauksesta
epaonnistui. Jos ongelma ei poistu, ota
yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

0071 SKV TIEDONSIIRTO | Sisaanrakennettu Tarkista:

(0x7540) kenttavaylaliitdnta on otettu + parametri, joka ottaa kayttéon /
kayttddn ja taajuusmuuttajan ja poistaa kaytosta SKV-tiedonsiirron
isdntdaseman valilla on (58.01 Protokol.valinta)
tiedonsiirtokatkos. « SKV-yhteys JCON-kortin liitannass&

XD2D

« kenttavaylan isannan tila (online/
offline)

« tiedonsiirron valvontatoiminnon
asetukset (parametri 58.09 Tied.katk
toimin).

0072 LAMPOTILAERO Liian suuri lampétilaero eri Tarkista jaahdytys ja puhallin.
(0X4212) vaiheiden IGBT—yksikéiden Ota yhteys ABB:n paikalliseen

valilla. edustajaan.

0073 | ANT1 Anturin 1 vastaanottama Tarkista anturiasetukset. Jos asetuksiin
PULSSITAAJUUS datavirta (pulssitaajuus) on tehdaén muutoksia, liitdnta on
(0x738B) liian suuri. konfiguroitava uudelleen aktivoimalla

parametri 90.710 Ant par péivitys.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet
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0074 | ANT2 Anturin 2 vastaanottama Tarkista anturiasetukset. Jos asetuksiin
PULSSITAAJUUS datavirta (pulssitaajuus) on tehdaan muutoksia, liitanta on
(0x738C) liian suuri. konfiguroitava uudelleen aktivoimalla

parametri 90.10 Ant par péivitys.

0075 | MOT YLITAAJUUS Vaihtosuuntaajan lahtétaajuus | Pienenna moottorin pydrimisnopeutta.
(0x7390) (moottori) on ylittanyt

taajuusrajan 500 Hz.
0201 T2 YLIKUORMA Laiteohjelmiston aikatason 2 Pienenna taajuusmuuttajan
(0x0201) ylikuormitus. keskusyksikon kuormitusta jollakin
Huomautus: Tama vika seuraavista tavoista:
voidaan kuitata vain + alentamalla kenttavaylan
kaynnistamalla tiedonsiirtonopeutta
taajuusmuuttaja uudelleen. + alentamalla sisaisten toimintojen
aikatasoja
« optimoimalla sovellusohjelma.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

0202 T3 YLIKUORMA Laiteohjelmiston aikatason 3 Pienenna taajuusmuuttajan

(0x6100) ylikuormitus. keskusyksikén kuormitusta jollakin
Huomautus: Tama vika seuraavista tavoista:
voidaan kuitata vain « alentamalla kenttavaylan
kaynnistamalla tiedonsiirtonopeutta
taajuusmuuttaja uudelleen. + alentamalla siséisten toimintojen
aikatasoja
» optimoimalla sovellusohjelma.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

0203 | T4 YLIKUORMA Laiteohjelmiston aikatason 4 Pienenna taajuusmuuttajan

(0x6100) ylikuormitus. keskusyksikén kuormitusta jollakin
Huomautus: Tama vika seuraavista tavoista:
voidaan kuitata vain » alentamalla kenttavaylan
kaynnistamalla tiedonsiirtonopeutta
taajuusmuuttaja uudelleen. + alentamalla sisaisten toimintojen
aikatasoja
+ optimoimalla sovellusohjelma.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.
0204 | T5 YLIKUORMA Laiteohjelmiston aikatason 5 Pienenna taajuusmuuttajan

(0x6100)

ylikuormitus.

Huomautus: Tama vika
voidaan kuitata vain
kaynnistamalla
taajuusmuuttaja uudelleen.

keskusyksikdn kuormitusta jollakin

seuraavista tavoista:

+ alentamalla kenttavaylan
tiedonsiirtonopeutta

+ alentamalla sisaisten toimintojen
aikatasoja

« optimoimalla sovellusohjelma.

Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n

paikalliseen edustajaan.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet
(kenttavaylakoodi)
0205 | A1 YLIKUORMA Sovelluksen aikatason 1 vika. | Pienenna taajuusmuuttajan
(0x6100) Huomautus: Tama vika keskusyksikdn kuormitusta jollakin
voidaan kuitata vain seuraavista tavoista:
kaynnistamalla « alentamalla kenttéavaylan
taajuusmuuttaja uudelleen. tiedonsiirtonopeutta
« alentamalla sisaisten toimintojen
aikatasoja
+ optimoimalla sovellusohjelma.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.
0206 | A2 YLIKUORMA Sovelluksen aikatason 2 vika. | Pienenna taajuusmuuttajan
(0x6100) Huomautus: Tama vika keskusyksikdn kuormitusta jollakin
voidaan kuitata vain seuraavista tavoista:
kaynnistamalla + alentamalla kenttavaylan
taajuusmuuttaja uudelleen. tiedonsiirtonopeutta
« alentamalla sisaisten toimintojen
aikatasoja
« optimoimalla sovellusohjelma.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan
0207 | A1 SISAINEN VIKA Vika sovelluksen tehtavan Lataa sovellusohjelma uudelleen
(0x6100) luomisessa. taajuusmuuttajaan.
Huomautus: Taté vikaa ei voi | Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
kuitata. paikalliseen edustajaan.
0208 | A2 SISAINEN VIKA Vika sovelluksen tehtavan Lataa sovellusohjelma uudelleen
(0x6100) luomisessa. taajuusmuuttajaan.
Huomautus: Tata vikaa ei voi | Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
kuitata. paikalliseen edustajaan.
0209 STACK ERROR Taajuusmuuttajan sisédinen Ota yhteys ABB:n paikalliseen
(0x6100) vika. edustajaan.
Huomautus: Taté vikaa ei voi
kuitata.
0210 | JMU MISSING JMU-muistiyksikko puuttuu tai | Tarkista, ettd JMU on asennettu oikein.
(0OxFF61) on viallinen. Jos ongelma ei poistu, vaihda JMU.
0301 UFF FILE READ Tiedoston lukuvirhe. Paivita taajuusmuuttajan laiteohjelmisto.
(0x6300) Huomautus: T&ta vikaa ei voi | Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
kuitata. paikalliseen edustajaan.
0302 | APPL DIR CREATION | Taajuusmuuttajan sisdinen Ota yhteys ABB:n paikalliseen
(0x6100) vika. edustajaan.
Huomautus: Tata vikaa ei voi
kuitata.
0303 | FPGA CONFIG DIR Taajuusmuuttajan sisdinen Ota yhteys ABB:n paikalliseen
(0x6100) vika. edustajaan.
Huomautus: Tata vikaa ei voi
kuitata.
0304 PU RATING ID Taajuusmuuttajan siséinen Runkojen A-D tapauksessa vaihda
(0x5483) vika. tehoyksikko.
Huomautus: Tata vikaa ei voi | Rungon EO, E, G1 tai G2 tapauksessa
kuitata. vaihda JRIB-kortti.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet

(kenttavaylakoodi)

0305 RATING DATABASE Taajuusmuuttajan sisainen Ota yhteys ABB:n paikalliseen

(0x6100) vika. edustajaan.

Huomautus: Tata vikaa ei voi
kuitata.
0306 | LICENSING Taajuusmuuttajan sisdinen Tarkista, ettd muistiyksikko sisaltaa

(0x6100) vika. ACS850-laiteohjelmiston.
Huomautus: Tata vikaa ei voi | Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
kuitata. paikalliseen edustajaan.

0307 DEFAULT FILE Taajuusmuuttajan sisdinen Ota yhteys ABB:n paikalliseen

(0x6100) vika. edustajaan.

Huomautus: Tata vikaa ei voi
kuitata.
0308 SOV.TIED VAHING Vahingoittunut Lataa sovellus uudelleen.

(0x6300) sovellustiedosto. Jos vika pysyy aktiivisena, ota yhteys
Huomautus: Tata vikaa ei voi | ABB:n paikalliseen edustajaan.
kuitata.

0309 | SOV.TIED LUKU Sovellustiedosto ei ole Katso vikakoodin laajennusliite

(0x6300) yhteensopiva, tai se on vikanaytosta. Seuraavassa on kuvattu
vioittunut. asianmukaiset toimet eri
Huomautus: Tata vikaa ei voi | laajennusliitteille.
kuitata. Lisatietoja on oppaassa Application

programming for ACS850 drives
(3AUA0000078664 [englanninkielinen]).

Laajennusliite: 8 Sovelluksessa kaytetty malli ei | Muuta sovelluksen malli DriveSPC-
ole yhteensopiva tybkalussa.
taajuusmuuttajan
laiteohjelmiston kanssa.

Laajennusliite: 10 Sovelluksessa maaritetyt Tarkista ristiriitaiset parametrit
parametrit ovat ristiriidassa sovelluksesta.
olemassa olevien
taajuusmuuttajan parametrien
kanssa.

Laajennusliite: 35 Sovelluksen muisti on tdynna. | Pienenna sovelluksen kokoa.

Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

Laajennusliite: muu Sovellustiedosto on vioittunut. | Lataa sovellusohjelmisto uudelleen.

Jos vika sailyy aktiivisena, ota yhteytta
ABB:n paikalliseen edustajaan.
0310 USERSET LOAD Kayttajan parametrisarjan Lataa kayttajan parametrisarja
(0XFF69) lataaminen ei onnistunut uudelleen.
seuraavista syista:
- Pyydettya parametrisarjaa ei
ole olemassa.
- Parametrisarja ei ole
yhteensopiva taajuusmuuttajan
ohjelman kanssa.
- Taajuusmuuttaja kytkettiin
pois paalta lataamisen aikana.
0311 KAYT.PAR TALLETUS | Kéayttajajoukkoa ei tallenneta Tarkista parametrin 95.01 OhjKortin
(OxFF69) muistin korruptoitumisen takia. | syétt6 asetus.

Jos vika toistuu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.
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Koodi | Vika Syy Toimenpiteet
(kenttavaylakoodi)
0312 UFF YLISUURI UFF-tiedosto on liian iso. Ota yhteys ABB:n paikalliseen
(0x6300) edustajaan.
0313 UFF EOF UFF-tiedostorakenteen vika. Paéivita taajuusmuuttajan laiteohjelmisto.
(0x6300) Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.
0314 | TEKN KIRJASTO Yhteensopimaton Tarkista laiteohjelmistoversion
(0x6100) laiteohjelmiston rajapinta yhteensopivuus.
Huomautus: Tata vikaa ei voi | Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
kuitata. paikalliseen edustajaan.
0315 RESTORE FILE Varmuuskopioitujen Vika kuitataan, kun parametrit on
(0x630D) parametrien palauttaminen palautettu ohjauspaneelin tai
epaonnistui. DriveStudio-ohjelman kautta.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.
0316 DAPS YHTEENSOP | JCU-ohjausyksikon Ota yhteys ABB:n paikalliseen
(0x5484) laiteohjelmisto ja tehoyksikén edustajaan.
(JINT-kortin) logiikkaversio
eivat vastaa toisiaan. Tama
virhe koskee runkoja EO, E, G,
G1ja G2.
0317 SOVELLUS VIKA Sovellusohjelman Tarkasta sovellusohjelman
(0x6200) SOLUTION_FAULT- SOLUTION_FAULT-lohkon kaytto.
toimintolohkon muodostama
vika.
0318 | VALIKON PIILOT Valikon piilotustiedosto Lataa sovellus uudelleen.
(0x6200) puuttuu, tai se on Ota yhteys ABB:n paikalliseen
vahingoittunut. edustajaan.
0319 | APPL LICENSE Taajuusmuuttajan Maarité taajuusmuuttajan tehoyksikolle
(0x6300) tehoyksikdsté (JPU) puuttuu oikea sovelluslisenssi DriveSPC-PC-
sovelluslisenssi, joka tarvitaan | tyokalulla tai poista taméa suojaus
ladatun sovellusohjelman kaytetysta sovelluksesta.
kayttamiseen. Lisatietoja on oppaassa Application
guide: Application programming for
ACS850 drives (3AUA0000078664
[englanninkielinen]).
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Ohjaus sisaanrakennetun
kenttavaylaliitannan kautta

Yleista

Téassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla
tiedonsiirtoverkon (kenttavaylan) kautta sisddnrakennetun kenttavaylaliitannan
avulla.




332 Ohjaus sisdénrakennetun kenttévayléliitdnndn kautta

Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaan sarjaliikenneliitinnan
kautta kenttavaylasovittimen tai sisddnrakennetun kenttavaylaliitannan avulla.

Sisdanrakennettu kenttévaylaliitdnta tukee Modbus RTU -protokollaa.
Taajuusmuuttajan ohjausohjelma pystyy vastaanottamaan jaksoittaista tietoa
Modbus-isdnnasta ja lahettdmaan sitd Modbus-isantdan 10 millisekunnin aikatasolla.
Todelliseen tiedonsiirtonopeuteen vaikuttavat myos muut tekijat, kuten baudinopeus
(taajuusmuuttajan parametriasetus).

Taajuusmuuttaja voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustiedot

kenttavaylaliitdnnan kautta. Vaihtoehtoisesti ohjaus voidaan jakaa
kenttavaylaliitdnnan ja muiden kaytettavissa olevien lahteiden, esimerkiksi digitaali-

ja analogiatulojen, kesken.

Kenttavaylaohjain I

Kenttavayla

Datavirta
-¢— Ohjaussana (CW) ——
<—— Ohjearvot ———
——— Tilasana (SW) —m»
_— Oloarvot —

Prosessi-l/O (jaksottainen)

- -
Parametrien luku- Huoltoviestit

ja kirjoituspyynnot/-vasteet
Ja {jotuspyy v (ei-jaksoittainen)

| |

— -~ o~ el
[ <
o

| - : T o < [=)
=i o
B XD2D o XD2D 5] XD2D
Paatevastus Paatevastus . Paatevastus
OFF OFF ON
JCU, taajuus- JCU, taajuus- JCU, taajuus-

muuttaja 1 muuttaja 2 muuttaja n
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Sisaanrakennetun kenttavaylan kytkeminen
taajuusmuuttajaan

Kytke sisdanrakennettu kenttavaylaliitanta taajuusmuuttajan JCU-ohjausyksikon
littimeen XD2D. Lisatietoja vaylan liitannasta, kytkennasta ja ketjutuksesta on
sopivassa laiteoppaassa.

XD2D on taajuusmuuttajien valisen litdnnan yhteyspiste, ketjutettu RS-485-liitanta,
jolla on yksi isénta ja useita orjia.

Huomautus: Jos XD2D-liitintd kaytetdan sisdanrakennettua kenttavaylaliitantaa
varten (parametrin 58.01 Protokol.valinta asetus on Modbus RTU), taajuusmuuttajien
valisen yhteyden toiminta (parametriryhma 57) on automaattisesti poissa kaytosta.
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Sisaanrakennetun kenttavaylaliitannan asetukset

Maarita taajuusmuuttajan sisddnrakennetun kenttavaylan tiedonsiirtoasetukset
seuraavan taulukon parametrien avulla. Kenttavaylaohjauksen asetus -
sarakkeessa on kaytettéava arvo tai oletusarvo. Toiminto/tietoja-sarakkeessa on
parametrin kuvaus tai kayttdohje.

Parametri

Kenttavayla-
ohjauksen
asetus

Toimintol/tietoja

TIEDONSIIRRON ALUSTUS

50.15 KV kéyt. P.02.36 Valitsee kenttavaylan kayttaman
komento ohjaussanan osoitteen (02.36
Sis.KV ohj.sana).
58.01 Protokol.valinta | Modbus RTU Alustaa tiedonsiirron sisaanrakennetun

(oletusarvo)

kenttéavaylan kautta. Taajuusmuuttajien
valisen yhteyden toiminta (parametriryhma
57) on automaattisesti poissa kaytosta.

SISAANRAKENNETUN M

ODBUS-KENTTAVAYLAN KONFIGUROINTI

58.03 Asemanumero 1 (oletusarvo) Osoite. Kahta samaa osoitetta ei saa olla
kaytossa yhta aikaa.

58.04 Tiedons.nopeus | 9600 (oletusarvo) Maarittaa litdnnan tiedonsiirtonopeuden.
Kayta samaa asetusta kuin
isdntdasemassa.

58.05 Pariteetti 8 ei parit 1 Valitsee pariteetti- ja stop-bitin asetuksen.

(oletusarvo) Kéyta samaa asetusta kuin
isdntdasemassa.

58.06 Ohjausprofiili ABB Edistynyt Valitsee taajuusmuuttajan kayttdman

(oletusarvo) tiedonsiirtoprofiilin. Lisatietoja on kohdassa
Yleisté siséénrakennetusta
kenttdvayléaliitdnnésta sivulla 338.

58.07 KV valvont.aika |600 (oletusarvo) Maarittad aikakatkaisurajan SKV-
tiedonsiirron valvonnalle.

58.08 Tiedons valvonta | Ei kdytéssé Ottaa kayttdon / poistaa kaytosta SKV-

(oletusarvo) tiedonsiirtokatkoksen valvonnan ja
maarittaa keinot, joilla tiedonsiirtokatkoksen
viivelaskuri nollataan.

58.09 Tied.katk toimin | Ei toimintoa Maarittaa taajuusmuuttajan toiminnan, kun

(oletusarvo) SKV-tiedonsiirtokatkoksen valvonta heraa.

58.10 Asetust péivitys | Tehty (oletusarvo) Paivittaa parametrien 58.01...58.09
asetukset.

58.30 Lé&hetysviive 0 (oletusarvo) Maarittaa viiveen, jonka orja odottaa ennen
vasteen lahettamista.

58.31 Lé&hetett virheet | Kylld (oletusarvo) Maarittaa, palauttaako taajuusmuuttaja

Modbus-poikkeuskoodit vai ei.
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Parametri Kenttavayla- Toiminto/tietoja
ohjauksen
asetus
58.32 Sanajérjestys LSW MSW Maarittéa datasanojen jarjestyksen
(oletusarvo) Modbus-esitysmuodossa.
58.35 Data l/O 1 0 (oletusarvo) Maarittaa osoitteen
taajuusmuuttajaparametrille, jota Modbus-
58.58 Data /O 24 isanta kayttaa tehdessaan luku- tai
kirjoitustoimintoa Modbus I/O -parametreja
vastaavaan rekisteriosoitteeseen. Valitse
parametrit, jotka haluat lukea tai joihin
haluat kirjoittaa Modbus I/O -sanojen avulla.

Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttaja kdynnistetdan seuraavan
kerran tai kun valitaan parametri 58.70 Asetust péivitys.
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Taajuusmuuttajan ohjausparametrien asettaminen

Kun sisdanrakennettu kenttavaylaliitanta on asetettu, tarkista ja valitse seuraavassa
taulukossa luetellut taajuusmuuttajan ohjausparametrit. Sarakkeessa
Kenttavaylaohjauksen asetus annetaan arvo (tai arvot), jota kaytetaan, kun
sisdanrakennetun kenttavaylan signaali on taajuusmuuttajan ohjaussignaalin haluttu
I&hde tai kohde. Sarakkeessa Toiminto/tietoja on parametrin kuvaus.

Parametri Kenttavayla- Toimintol/tietoja
ohjauksen
asetus

KOMENNON LAHTEEN VALINTA

10.01 Ulk1 KdyValinta | KV Valitsee kenttavaylan kaynnistys- ja
pysaytyskomentojen lahteeksi, kun EXT1 on
valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

10.04 Ulk2 kéyValinta | KV Valitsee kenttavaylan kaynnistys- ja
pysaytyskomentojen lahteeksi, kun EXT2 on
valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

10.10 Vian kuittaus P.02.36.08 Valitsee signaalin 02.36 Sis.KV ohj.sana
viankuittausbitin taajuusmuuttajan
viankuittauskomennon lahteeksi.

Huomautus: Jos taajuusmuuttaja halutaan kaynnistaa ja pysayttda ohjauspaikan EXT1
kautta, aseta parametrin 710.071 arvoksi KV ja pida parametri 72.07 oletusarvossa (C.FALSE).

NOPEUSOHJEEN VALINTA

21.01 NopOhje1 SKV ohje1 tai Valitsee sisdanrakennetun

valinta SKV ohje2 kenttavaylaliitannan kautta vastaanotetun
nopeusohjeen taajuusmuuttajan
nopeusohjeeksi ref1.

21.02 NopOhje2 SKV ohje1 tai Valitsee sisdanrakennetun

valinta SKV ohje2 kenttavaylalitdnnan kautta vastaanotetun
nopeusohjeen taajuusmuuttajan
nopeusohjeeksi ref2.

Huomautus: Jos taajuusmuuttajan nopeutta halutaan saataa kenttavaylaohjeen REF1 avulla,
aseta parametrin 21.07 arvoksi SKV ohje1 ja sailytd parametrien 72.03 ja 21.04 oletusarvot
(Speed ja C.FALSE).

MOMENTTIOHJEEN VALINTA

24.01 MomOhj 1 SKV ohje1 tai Valitsee yhden sisdanrakennetun
valinta SKV ohje2 kenttavaylaliitdnnan kautta saaduista ohjeista
taajuusmuuttajan momenttiohjeeksi ref1.
24.02 MomOhj lisdys | SKV ohje1 tai Valitsee yhden sisdanrakennetun
SKV ohje2 kenttavaylaliitdnnan kautta saaduista ohjeista

taajuusmuuttajan momenttiohjeeksi ref2.

Huomautus: Jos taajuusmuuttajan momenttia halutaan saataa kenttavaylanohjeella REF2,
aseta parametrin 24.01 arvoksi SKV ohje2, jaté parametri 72.01 oletusarvoonsa (C.FALSE) ja
aseta parametrin 72.03 arvoksi Torque.
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Parametri Kenttavayla- Toimintol/tietoja
ohjauksen
asetus

OHJEEN SKAALAUS

50.04 KV ohje1 tyyppi | Muokkaamaton Maarittad kenttavaylan ohjeen ref1
Momentti skaalauksen. Valitsee myds kenttavaylan
Nopeus oloarvosignaalin act1, kun arvo on Momentti
tai Nopeus.
50.05 KV ohje 2 Muokkaamaton Maarittad kenttdvaylan ohjeen REF2
tyyppi Momentti skaalauksen. Valitsee my6s kenttavaylan
Nopeus oloarvosignaalin act2, kun arvo on Momentti
tai Nopeus.

OLOARVOJEN ACT1 JA ACT 2 VALINTA (jos parametrin 50.04 tai 50.05 arvo on
Muokkaamaton).

50.06 KV olo 1 tyyppi | Mika tahansa Valitsee kenttdvaylan oloarvon act1 lahteen,
kun parametrin 50.04 KV ohje1 tyyppi arvoksi
on asetettu Muokkaamaton.

50.07 KV olo 2 tyyppi | Mika tahansa Valitsee kenttéavaylan oloarvon act2 lahteen,
kun parametrin 50.05 KV ohje 2 tyyppi
arvoksi on asetettu Muokkaamaton.

SYSTEEMIOHJAUKSEN TULOT

16.07 Paramet Talleta (palautuu Tallentaa parametriarvon muutokset (myos
talletus arvoon Tehty) kenttévayldohjauksen kautta tehdyt)
pysyvaismuistiin.
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Yleista sisaanrakennetusta kenttavaylaliitannasta

Kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valinen jaksoittainen tiedonsiirto koostuu
16-bittisistéd datasanoista (joilla on ABB Drives -profiili tai 16-bittinen DCU-profiili) tai
32-bittisista datasanoista (joilla on 32-bittinen DCU-profiili).

Alla oleva kaavio kuvaa sisdanrakennetun kenttavaylaliitdinnan toimintaa.
Jaksoittaiseen tiedonsiirtoon siirrettavat signaalit on selitetty alempana kaaviossa.

Kenttavaylaverkko

1)
Jaksoittainen tiedonsiirto EXT1/2
Kaynnistystapa
SEL
Ccw 2) 0 102.36 \
REF1 _°12\ =|— Sis.KV ohj.sana
REF2 LU EI ll[02.38 Sis.KV ohje1 _H— 0
58.06 02.39 Sis.KV ohje2 10.04
SW 0 | opeus/momentti
2 - -
Ll [TACT1 :12 -< |— 02.37 Sis.KV tilasana REF1 val.
ACT2 H H=3 ||Oloarvo 13
58.06 Oloarvo 2% AN
DATA I/0
_ valinta 21.01124.01/
/01 24.02
110 2
1103 - - Nopeus/momentti
Par. 01.01...99.99 REF2 val.
1/0 24
Ryhma 58 — \
21.02124.01/
24.02
Ei-jaksoittainen tiedonsiirto
Parametritaulu
L kko

1) Katso my6s muut parametrit, joita kenttavayla voi ohjata.

2) Datan muuntaminen, jos parametri 58.06 Ohjausprofiili on ABB Perint tai ABB Edistynyt. Lisatietoja on
kohdassa SKV-tiedonsiirtoprofiilit sivulla 341.

3) Oloarvojen valinnat nakyvat parametreissa 50.07 KV ohje1 tyyppi ja 50.02 KV ohje 2 tyyppi.
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B Ohjaussana ja tilasana

Kenttavaylan ohjaussana (CW) on 16-bittinen tai 32-bittinen pakatussa loogisessa
muodossa oleva sana. Sen avulla taajuusmuuttajaa ohjataan
kenttavaylajarjestelmasta. Kenttavaylaohjain lahettaa ohjaussanan
taajuusmuuttajaan. Taajuusmuuttaja siirtyy tilasta toiseen ohjaussanan
bittikoodattujen ohjeiden mukaisesti. Sisaanrakennetun kenttédvaylan tiedonsiirrossa
ohjaussana kirjoitetaan taajuusmuuttajan parametriin 02.36 Sis.KV ohj.sana, josta
sitd voi kayttada taajuusmuuttajan ohjaamiseen. Kenttavaylan ohjaussana on
kirjoitettu taajuusmuuttajan ohjaussanaan sellaisenaan tai muunnettuna. Lisatietoja
on kohdassa SKV-tiedonsiirtoprofiilit sivulla 341.

Kenttéavaylan tilasana (SW) on 16-bittinen tai 32-bittinen pakatussa loogisessa
muodossa oleva sana. Se sisaltda taajuusmuuttajasta kenttavaylaohjaimeen
siirrettavia tilatietoja. Sisdanrakennetussa kenttavaylatiedonsiirrossa tilasana luetaan
taajuusmuuttajan parametrista 02.37 Sis.KV tilasana. Taajuusmuuttajan tilasana on
kirjoitettu kenttavaylan tilasanaan sellaisenaan tai muunnettuna. Lisatietoja on
kohdassa SKV-tiedonsiirtoprofiilit sivulla 341.

B Ohjearvot

Kenttavaylaohjeet (REF1 ja REF2) ovat 16-bittisia tai 32-bittisid sanoja, jotka
koostuvat etumerkista ja kokonaisluvusta. Kunkin ohjesanan sisalt6a voidaan kayttaa
nopeus-, taajuus-, momentti- tai prosessiohjeena. Sisaanrakennetun kenttavaylan
tiedonsiirrossa REF1 ja REF2 on kirjoitettu parametreihin 02.38 Sis.KV ohje1 ja
02.39 Sis.KV ohje2, joista niita voidaan kayttda taajuusmuuttajan ohjaamiseen.
Ohjeet kirjoitetaan taajuusmuuttajan ohjearvoiksi sellaisenaan tai arvot skaalataan.
Lisatietoja on kohdassa SKV-tiedonsiirtoprofiilit sivulla 341.

H Oloarvot

Kenttavaylan oloarvot (ACT1 ja ACT2) ovat 16-bittisia tai 32-bittisid sanoja, jotka
koostuvat etumerkisté ja kokonaisluvusta. Ne siirtavat valitut taajuusmuuttajan
parametriarvot taajuusmuuttajasta isantédan. Taajuusmuuttajan arvot kirjoitetaan
kenttavaylan oloarvoiksi sellaisenaan tai arvot skaalataan. Lisatietoja on kohdassa
SKV-tiedonsiirtoprofiilit sivulla 341.

B Datatulot/-lahdot

Datatulot/-lahdét (1/0O) ovat 16- tai 32-bittisia sanoja, jotka sisaltavat valitut
taajuusmuuttajan parametriarvot. Parametrit 58.35 Data I/0O 1 ... 568.58 Data I/O 24
maarittavat osoitteet, joista isénté lukee dataa (tulo) tai johon se kirjoittaa dataa
(Iahto).
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B Rekisteriosoitteiden maarittaminen

Pitorekisterien Modbus-kayttopyynndéille tarkoitettu osoitekenttéd on 16-bittinen. Nain
Modbus-protokolla pystyy maarittdmaan 65 536 pitorekisterin osoitetta.

Aiemmin Modbus-isantalaitteiden viisinumeroiset pitorekisterien osoitteet olivat valilla
40001-49999. Viisinumeroisia pitorekisterin osoitteita voitiin maarittda vain 9 999.

Uusissa Modbus-isantalaitteissa kaytetaan tavallisesti osoitteiden maaritystapaa,
jolla voidaan hyddyntaa koko 65 536 osoitteen Modbus-pitorekiesterialuetta. Yksi
tallainen tapa on kuusinumeroisten osoitteiden kaytto valilld 400001-465536. Tassa
oppaassa kaytetdan kuusinumeroisia Modbus-pitorekisterien osoitteita.

Viisinumeroisia osoitteita kayttadvat Modbus-isantélaitteet voivat yha kayttaa
rekistereitd 400001-409999 viisinumeroisten osoitteiden 40001—-49999 avulla. Nama
isannat eivat voi kayttaa rekistereita 410000—-465536.

Huomautus: 32-bittisten parametrien rekisteriosoitteita ei voi kayttaa
viisinumeroisilla rekisterinumeraoilla.
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SKV-tiedonsiirtoprofiilit

Tiedonsiirtoprofiili maarittaad saannoét taajuusmuuttajan ja kenttavaylaisannan valiselle
tiedonsiirrolle, esimerkiksi

» onko pakatut loogiset sanat muunnettu, ja mika on niiden muuntamistapa
» onko signaaliarvot skaalattu, ja mikd on niiden skaalaustapa
» kuinka taajuusmuuttajan rekisteriosoitteet on yhdistetty kenttavaylaisantaan.

Voit konfiguroida taajuusmuuttajan vastaanottamaan ja Iahettdmaan viesteja
valitsemalla yhden seuraavista neljasta profiiliista: ABB Drives classic -profiili, ABB
Drives enhanced -profiili, 16-bittinen DCU-profiili tai 32-bittinen DCU-profiili. Jos
valittuna on jompikumpi ABB Drives -profiileista, taajuusmuuttajan sisdanrakennettu
kenttavaylaliitantd muuntaa kenttavaylan tiedot taajuusmuuttajassa kaytettyihin
alkuperaisiin tietoihin ja pdinvastoin. Molemmat DCU-profiilit ovat lapinakyvia, el
dataa ei muunneta. Profiilin valinnan vaikutukset on kuvattu alla.

Profiilin valinta

Datan

. 0
<»| muuntoja ﬂH\‘i
nm skaalaus —°
Kenttavayla 1 —— Taajuusmuuttaja
- >o3

Parametrilla 58.06 Ohjausprofiili valittu tiedonsiirtoprofiili on:
* ABB Perint

» ABB Edistynyt

+ DCU 16-bit

* DCU 32-bit
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ABB Drives classic -profiili ja ABB Drives enhanced -profiili

B ABB Drives -profiilien ohjaussana

Alla olevassa taulukossa on kenttavaylan ohjaussanan sisaltd molemmissa ABB
Drives -profiileissa. Sisdanrakennettu kenttavaylaliitintd muuntaa tdméan sanan
taajuusmuuttajassa kaytettdvaian muotoon (02.36 Sis.KV ohj.sana). Lihavoitu
suuraakkosteksti viittaa kuvan 1 tiloihin, katso ABB Drives -profiilien tilansiirtokaavio
sivulla 346.

Bitti | Nimi Arvo TILA/Kuvaus
0 |OFF1_ 1 Siirry kohtaan READY TO OPERATE.
CONTROL 0 Pyséaytys valitun hidastusrampin mukaan. Siirry kohtaan

OFF1 ACTIVE ja seuraavaksi kohtaan READY TO
SWITCH ON, jos muut lukitukset (OFF2, OFF3) eivat ole
aktiivisia.

1 |OFF2_ 1 Jatka kayttoa (OFF2 ei ole aktiivinen).

CONTROL 0

Hataseis OFF, vapaasti hidastuva pysaytys.
Siirry kohtaan OFF2 ACTIVE ja seuraavaksi kohtaan
SWITCH-ON INHIBITED.

2 |OFF3_ 1 Jatka kayttoa. (OFF3 ei ole aktiivinen.)
CONTROL 0

Hataseis, pysaytys taajuusmuuttajan parametrilla
maaritetyssa ajassa. Siirry ensin kohtaan OFF3 ACTIVE
ja sitten kohtaan SWITCH-ON INHIBITED.

Varoitus: Varmista, ettd moottori ja kaytettava laite
voidaan pysayttaa talla pysaytystavalla.

3 [INHIBIT_ 1 Siirry kohtaan OPERATION ENABLED.

OPERATION Huomautus: Kayntilupasignaalin taytyy olla aktiivinen;
lisétietoja on taajuusmuuttajan dokumentaatiossa. Jos
taajuusmuuttaja asetetaan vastaanottamaan
kayntilupasignaali kenttavaylasta, tama bitti aktivoi
signaalin.

0 Estéa toiminta. Siirry kohtaan OPERATION ENABLED.

4 |RAMP_OUT_ 1 Normaali toiminta. Siirry kohtaan RAMP FUNCTION
ZERO GENERATOR: OUTPUT ENABLED.

0 Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin 1aht6 nollaan.
Taajuusmuuttaja pysahtyy. (Virta ja tasajanniterajat ovat
voimassa.)

5 |RAMP_HOLD 1 Ota ramppitoiminto kayttoon.

Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR:
ACCELERATOR ENABLED.

0 Pida ramppiarvo (kiihdytysajan funktiogeneraattorin lahto
pidetaan).
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Bitti | Nimi Arvo TILA/Kuvaus
6 |RAMP_IN_ 1 Normaali toiminta. Siirry kohtaan OPERATING.
ZERO Huomautus: Tama bitti on voimassa vain, jos

kenttavaylaliitanta on asetettu tdman signaalin l1ahteeksi
taajuusmuuttajan parametreissa.

0 Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin tulo nollaan.

7 |RESET 0=>1 | Aktiivisen vian kuittaus. Siirry kohtaan SWITCH-ON
INHIBITED.

Huomautus: Tama bitti on voimassa vain, jos
kenttavaylaliitanta on asetettu tdman signaalin lahteeksi
taajuusmuuttajan parametreissa.

0 Jatka normaalia toimintaa.

8,9 |Ei kaytossa.

10 [REMOTE_ 1 Kenttavaylaohjaus mahdollinen.

CMD 0 Ohjaussana <> 0 tai ohjearvo <> 0: Sailyta viimeinen
ohjaussana ja ohjearvo.

Ohjaussana = 0 ja ohjearvo = 0: Kenttavaylaohjaus
mahdollinen. Ohjearvo ja hidastus-/kiihdytysaika on

lukittu.
11 EXT_CTRL_ 1 Valitse ulkoinen ohjauspaikka EXT2. On kaytdssa, jos
LOC ohjauspaikka on parametroitu kenttavaylasta valittavaksi.

0 Valitse ulkoinen ohjauspaikka EXT1. On kaytdssa, jos
ohjauspaikka on parametroitu kenttavaylasta valittavaksi.

12 Ei kaytossa
.15
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B ABB Drives -profiilien tilasana

Taulukko nayttdd molempien ABB Drives -profiilien kenttavaylan tilasanan.
Sisdanrakennettu kenttavaylaliitdnta muuntaa taajuusmuuttajan tilasanan

(02.37 Sis.KV tilasana) tahan muotoon kenttévaylaan siirtoa varten. Lihavoitu
suuraakkosteksti viittaa kuvan 1 tiloihin, katso ABB Drives -profiilien tilansiirtokaavio
sivulla 346.

Bitti | Nimi Arvo TILA/Kuvaus
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON.
0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 |TRIPPED 1 FAULT.
0 Ei vikaa.
4 |OFF_2_STA 1 OFF2 ei ole aktiivinen.
0 OFF2 ACTIVE.
5 OFF_3 STA 1 OFF3 ei ole aktiivinen.
0 OFF3 ACTIVE.
6 |SWC_ON_ 1 SWITCH-ON INHIBITED.
INHIB 0 _
7 |ALARM 1 Varoitus/halytys.
0 Ei varoitusta/halytysta.
8 |AT 1 OPERATING. Oloarvo on sama kuin ohjearvo = on

SETPOINT sallituissa rajoissa eli nopeussaadon nopeusvirhe on
enintaan 10 % moottorin nimellisnopeudesta.

0 Oloarvo on erisuuri kuin ohjearvo = ei ole sallituissa
rajoissa.
9 REMOTE 1 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: REMOTE (EXT1 tai
EXT2).
0 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: LOCAL.
10 |ABOVE_ 1 Taajuuden tai nopeuden oloarvo on yhta suuri tai
LIMIT suurempi kuin (taajuusmuuttajan parametrilla

asetettu) valvontaraja. Arvo on voimassa molempiin
py6rimissuuntiin.

0 Taajuuden tai nopeuden oloarvo on valvontarajoissa.
11 EXT_CTRL_ 1 Ulkoinen ohjauspaikka EXT2 on valittu.
Loc 0 Ulkoinen ohjauspaikka EXT1 on valittu.
12 EXT_RUN_ 1 Ulkoinen kayntilupasignaali on vastaanotettu.
ENABLE 0 Ulkoista kayntilupasignaalia ei ole vastaanotettu.
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345

Bitti | Nimi | Arvo | TILA/Kuvaus
13 ... | Eikaytossa
14
15 1 Kenttavaylasovitinmoduulin havaitsema

tiedonsiirtovirhe.

0 Kenttavaylasovittimen yhteys OK.
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B ABB Drives -profiilien tilansiirtokaavio

Alla olevassa kaaviossa nakyy siirtojen tila taajuusmuuttajassa, kun toinen ABB
Drives -profiileista on kaytdssa taajuusmuuttajassa ja taajuusmuuttaja on konfiguroitu
noudattamaan kenttavaylan ohjaussanan komentoja. Isolla kirjoitettu teksti viittaa
kenttavaylan ohjaus- ja tilasanojen taulukoissa kaytettyihin tiloihin. Lisatietoja on

kohdassa ABB Drives -profiilien ohjaussana sivulla 342 ja kohdassa ABB Drives -
profiilien tilasana sivulla 344.

MAINS OFF

Virta paalla (ON)

SWITCH-ON
INHIBITED (SW bitti 6=1)

- (CW bitti 0=0)

o

L1

OPERATION
INHIBITED

toiminta
estetty

~
=

- (CW bitti 3=0)

NOTREADY TO
SWITCH ON (SW bitti 0=0) CW = Ohjaussana
SW = Tilasana
n = Nopeus
—+ (CW=xxxx x1xx xxxx x110) Rllzé Iulle)z:/rlr:t:pi-
generaattori
READY TO f = Taajuus
SWITCH ON|— (sw bitti 0=1)
(SW bitti 2=0)
misté tahansa tilasta

ABB Drives
-tiedonsiirtoprofiili

|

= (CW=xxxx x1xx xxxx x111)

misté tahansa tilasta

—+ n(f)=0/1=0 v} _| Hatapysaytys SEIS _|
(CW bitti 3=1 OFF3 (CW bitti 2=0)
ja
SW bitti 12=1) OFF3
BCD v ACTIVE
(CW bitti 4=0) - n(f)=0/1=0

\

— OFF1 (CW bitti 0=0)

OFF1
ACTIVE (SW bitti 1=0)

CcD

(SW bitti 1=1)

J—_

T (CW=xxxx x1xx xxxx 1111

FAULT

Vika

(SW bitti 3=1)

(CW bitti 7=1)

~

ja SW bitti 12=1)

misté tahansa tilasta

misté tahansa tilasta

OFF2
(SW bitti 5=0| ACTIVE [— (SW bitti 4=0)

>

Hatapysaytys OFF A\
OFF2 (CW bitti 1=0)

r~
=
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ENABLED (SW bitti 2=1)
A

—_—]
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D

RFG:OUTPUT
ENABLED

B——+—
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C—<—
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B ABB Drives -profiilien ohjeet

ABB Drives -profiilit tukevat kahden kenttavaylaohjeen (REF1 ja REF2) kayttda.
Ohjeet ovat 16-bittisia sanoja, jotka kaikki koostuvat etumerkkibitista ja 15-bittisesta
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohje muodostetaan laskemalla ndiden kahden
komplementti vastaavasta positiivisesta ohjeesta.

Kenttavaylaohjeet skaalataan ennen kuin ne kirjoitetaan signaaleihin 02.38 Sis.KV
ohje1 tai 02.39 Sis.KV ohje2 taajuusmuuttajassa kayttda varten. Parametrit 50.04 KV
ohje1 tyyppi ja 50.05 KV ohje 2 tyyppi maarittavat skaalauksen ja mahdollisen
kenttavaylaohjeen REF1 tai REF2 kaytdn seuraavasti:

Jos valitset arvon Nopeus, kenttavaylaohjetta voidaan kayttda nopeusohjeena ja

se skaalataan seuraavasti:

Kenttavdylaohje REF1 tai REF2
[kokonaisluku]

Vastaava nopeusohje
taajuusmuuttajassa [rpm]

20 000 arvo parametrille 79.07 Nopeuden skaala.
0 0
-20 000 —(arvo parametrille 19.01 Nopeuden
skaala).

Jos valitset arvon Momentti, kenttédvaylaohjetta voidaan kayttdd momenttiohjeena

ja se skaalataan seuraavasti:

Kenttavdyldaohje REF1 tai REF2
[kokonaisluku]

Vastaava momenttiohje
taajuusmuuttajassa [%]

10 000 100 % moottorin nimellismomentista
0 0
-10 000 —(100 % moottorin nimellismomentista)

Jos valitset arvon Muokkaamaton, kenttéavayldohje REF1 tai REF2 on

taajuusmuuttajan ohje ilman skaalausta.

Kenttévéyldaohje REF1 tai REF2
[kokonaisluku]

Vastaava ohje
taajuusmuuttajassa [rpm tai %] R

32767 32767
0 0
-32768 -32 768

) Yksikkd maaraytyy sen mukaan, miten ohjetta kaytetédan taajuusmuuttajassa. Nopeusohjeessa yksikkd
on rpm ja momenttiohjeessa %.
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B ABB Drives -profiilien oloarvot

ABB Drives classic -profiili ja ABB Drives enhanced -profiili tukevat molemmat
kahden kenttavayldoloarvon (ACT1 ja ACT2) kayttéa. Oloarvot ovat 16-bittisia
sanoja, jotka kaikki koostuvat etumerkkibitista ja 15-bittisestd kokonaisluvusta.
Negatiivinen oloarvo muodostetaan laskemalla naiden kahden komplementti

vastaavasta positiivisesta arvosta.

Taajuusmuuttajan signaalit skaalataan ennen niiden kirjoittamista kenttavaylan
oloarvoiksi ACT1 ja ACT2. Parametrit 50.04 KV ohje1 tyyppi ja 50.05 KV ohje 2
tyyppi valitsevat molemmat taajuusmuuttajan oloarvot ja maarittavat skaalauksen
seuraavasti:

Jos valitset arvon Nopeus, taajuusmuuttajan oloarvo 01.07 Moottorin nopeus
skaalataan ja kirjoitetaan kenttdvaylan oloarvoon. Skaalaus on seuraavan

taulukon mukainen:

Parametrin 01.01 Moottorin nopeus arvo

Vastaava kenttdvaylan oloarvo ACT1 tai

[rpm] ACT2 [kokonaisluku]
arvo parametrille 79.01 Nopeuden skaala. 20 000
0 0
—(arvo parametrille 19.01 Nopeuden -20 000
skaala).

Jos valitset arvon Momentti, taajuusmuuttajan oloarvo 01.06 Moott. momentti
skaalataan ja kirjoitetaan kenttéavaylan oloarvoon. Skaalaus on seuraavan

taulukon mukainen:

Parametrin 01.06 Moott. momentti arvo

Vastaava kenttévayldn oloarvo ACT1 tai

[%] ACT2 [kokonaisluku]
100 % moottorin nimellismomentista 10 000
0 0
—(100 % moottorin nimellismomentista) -10 000

Jos vallitset arvon Muokkaamaton, kenttavaylan oloarvo ACT1 tai ACT2 on
taajuusmuuttajan oloarvo ilman skaalausta.

Taajuusmuuttajan arvo

Vastaava kenttévayldn oloarvo ACT1 tai
ACT2 [kokonaisluku]

32767 32767
0 0
-32 768 -32 768
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B ABB Drives classic -profiilin Modbus-rekisteriosoitteet

Alla olevassa taulukossa on ABB Drives classic -profiilin mukaiset Modbus-
rekisteriosoitteet taajuusmuuttajatietoja varten. Talla profiililla taajuusmuuttajan
tietojen kaytté on muunnettu 16-bittinen.

Huomaa: Taajuusmuuttajan 32-bittisistd ohjaus- ja tilasanoista voi kayttaa vain
vahiten merkitsevia 16:ta bittia.

Rekisteriosoite

Rekisteritiedot (16-bittinen)

400001

Kenttavaylan ohjaussana (CW). Lisatietoja on kohdassa ABB Drives -
profiilien ohjaussana sivulla 342.

400002 Kenttavaylaohje 1 (REF1)

400003 Kenttavaylaohje 2 (REF2)

400004 Kenttavaylan tilasana (SW). Lisatietoja on kohdassa ABB Drives -
profiilien tilasana sivulla 344.

400005 Kenttavaylan oloarvo 1 (ACT1)

400006 Kenttavaylan oloarvo 2 (ACT2)

400007 Kenttavaylan datatulo/-1ahtd 1 (taajuusmuuttajan parametri 58.35 Data
/0 1)

400030 Kenttavaylan datatulo/-lahtd 24 (taajuusmuuttajan parametri 58.58

Data I/0 24)

400101...409999

Rekisteriosoite (16-bittinen taajuusmuuttajan parametri) = 400000 +
100 x ryhméa + numero

Esimerkki: Taajuusmuuttajan parametrin 03. 18 Modbus-rekisteriosoite
on

400000 + 100 x 3 + 18 = 400318

Taajuusmuuttajan parametrin kaytto (32-bittinen
taajuusmuuttajaparametri) = 420000 + 200 x ryhma + 2 x numero
Esimerkki: Modbus-rekisteriosoite taajuusmuuttajan parametriin 01.27

420000 + 200 x 1 + 2 x 27 = 420254
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B ABB Drives enhanced -profiilin Modbus-rekisteriosoitteet

Rekisteriosoite

Rekisteritiedot (16-bittiset sanat)

400001

Kenttavaylan ohjaussana (CW). Lisatietoja on kohdassa ABB Drives -
profiilien ohjaussana sivulla 342.

400002 Kenttavaylaohje 1 (REF1).

400003 Kenttavaylaohje 2 (REF2)

400004 Kenttavaylan datatulo/-1aht6 1 (taajuusmuuttajan parametri 58.35 Data I/
01)

400015 Kenttavaylan datatulo/-1ahto 12 (taajuusmuuttajan parametri 58.46 Data
/0 12)

400051 Kenttavaylan tilasana (SW). Lisatietoja on kohdassa ABB Drives -
profiilien tilasana sivulla 344.

400052 Kenttavaylan oloarvo 1 (ACT1)

400053 Kenttavaylan oloarvo 2 (ACT2)

400054 Kenttavaylan datatulo/-1aht6 13 (taajuusmuuttajan parametri 58.47 Data
/0 13)

400065 Kenttavaylan datatulo/-1ahto 24 (taajuusmuuttajan parametri 58.58 Data

1/0 24)

400101...409999

Rekisteriosoite (16-bittinen taajuusmuuttajan parametri) = 400000 + 100
x ryhma + numero

Esimerkki: Taajuusmuuttajan parametrin 03. 78 Modbus-rekisteriosoite on
400000 + 100 x 3 + 18 = 400318

Taajuusmuuttajan parametrin kayttd (32-bittinen
taajuusmuuttajaparametri) = 420000 + 200 x ryhma + 2 x numero

Esimerkki: Modbus-rekisteriosoite taajuusmuuttajan parametriin 071.27
420000 + 200 x 1 + 2 x 27 = 420254
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16-bittinen DCU-profiili

B 16-bittisen DCU-profiilin ohjaus- ja tilasanat

Kun 16-bittinen DCU-profiili on kaytdssa, sisddnrakennettu kenttavaylaliitanta
kirjoittaa kenttdvaylan tilasanan sellaisenaan taajuusmuuttajan ohjaussanan bitteihin
0-15 (parametri 02.36 Sis.KV ohj.sana). Taajuusmuuttajan ohjaussanan bitit 16—-32
eivat ole kaytossa.

B 16-bittisen DCU-profiilin tilasana

Kun 16-bittinen DCU-profiili on kaytdssa, sisddnrakennettu kenttavaylaliitanta
kirjoittaa taajuusmuuttajan tilasanan bitit 0-15 (parametri 02.37 Sis.KV tilasana)
sellaisenaan kenttavaylan tilasanaan. Taajuusmuuttajan tilasanan bitit 16—32 eivat
ole kaytossa.

B 16-bittisen DCU-profiilin tilansiirtokaavio

Lisatietoja on kohdassa Tilakaavio sivulla 367, luvussa Ohjaus kenttévéyléasovittimen
kautta.

B 16-bittisen DCU-profiilin ohjeet
Lisatietoja on kohdassa ABB Drives -profiilien ohjeet sivulla 347.

B 16-bittisen DCU-profiilin oloarvot

Lisatietoja on kohdassa ABB Drives -profiilien oloarvot sivulla 348.
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B 16-bittisen DCU-profiilin Modbus-rekisteriosoitteet

Alla olevassa taulukossa on 16-bittisen DCU-tiedonsiirtoprofiilin mukaiset Modbus-
rekisteriosoitteet ja tiedot.

Huomaa: Taajuusmuuttajan 32-bittisista ohjaus- ja tilasanoista voi kayttaa vain
vahiten merkitsevia 16:ta bittia.

Rekisteriosoite

Rekisteritiedot (16-bittinen)

400001 Ohjaussana (LSW, 02.36 Sis.KV ohj.sana)

400002 Ohjearvo 1 (02.38 Sis.KV ohje1)

400003 Ohjearvo 2 (02.39 Sis.KV ohje2)

400004 Datatulo/-1aht6 1 (taajuusmuuttajan parametri 58.35 Data I/O 1)
400015 Datatulo/-1aht6 12 (taajuusmuuttajan parametri 58.46 Data I/0 12)
400051 Tilasana (LSW, 02.37 Sis.KV tilasana)

400052 Oloarvo 1 (valitaan parametrilla 50.017 KV ohje1 tyyppi)

400053 Oloarvo 2 (valitaan parametrilla 50.02 KV ohje 2 tyyppi)

400054 Datatulo/-1aht6 13 (taajuusmuuttajan parametri 58.47 Data I/O 13)
400065 Datatulo/-1aht6 24 (taajuusmuuttajan parametri 58.58 Data I/0 24)

400101...409999

Rekisteriosoite (16-bittinen taajuusmuuttajan parametri) = 400000 + 100
x ryhma + numero

Esimerkki: Taajuusmuuttajan parametrin 03. 18 Modbus-rekisteriosoite
on

400000 + 100 x 3 + 18 = 400318

Taajuusmuuttajan parametrin kayttd (32-bittinen
taajuusmuuttajaparametri) = 420000 + 200 x ryhma + 2 x numero
Esimerkki: Modbus-rekisteriosoite taajuusmuuttajan parametriin 01.27
420000 + 200 x 1 + 2 x 27 = 420254
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32-bittinen DCU-profiili

B 32-bittisen DCU-profiilin ohjaus- ja tilasanat

Kun 32-bittinen DCU-profiili on kaytdssa, sisddnrakennettu kenttavaylaliitanta
kirjoittaa kenttdvaylan ohjaussanan sellaisenaan taajuusmuuttajan ohjaussanaan
(parametri 02.36 Sis.KV ohj.sana).

B 32-bittisen DCU-profiilin tilasana

Kun 32-bittinen DCU-profiili on kaytdssa, sisdanrakennettu kenttavaylaliitanta
kirjoittaa taajuusmuuttajan tilasanan (parametri 02.37 Sis.KV tilasana) sellaisenaan
kenttavaylan ohjaussanaan.

B 32-bittisen DCU-profiilin tilansiirtokaavio

Lisatietoja on kohdassa Tilakaavio sivulla 367, luvussa Ohjaus kenttédvéylasovittimen
kautta.
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B 32-bittisen DCU-profiilin ohjeet

32-bittinen DCU-profiili tukee kahden kenttavayldohjeen (REF1 ja REF2) kayttda.
Ohjeet ovat 32-bittisia arvoja, jotka koostuvat kahdesta 16-bittisestd sanasta. MSW
(eniten merkitseva sana) on kokonaislukuosa ja LSW (vahiten merkitseva sana)
arvon desimaaliosa. Negatiivinen ohje muodostetaan laskemalla naiden kahden
komplementti kokonaislukuosan (MSW) vastaavasta positiivisesta arvosta.

Kenttavaylaohjeet kirjoitetaan sellaisenaan taajuusmuuttajan ohjearvoihin (02.38
Sis.KV ohje1 tai 02.39 Sis.KV ohje2). Parametrit 50.04 KV ohje1 tyyppi ja 50.05 KV
ohje 2 tyyppi maarittavat ohjetyypin (nopeus tai momentti) seuraavasti:

+ Jos valitset arvon Muokkaamaton, kenttavaylan ohjetyyppi tai mahdollinen
kayttdtapa ei ole valittuna. Arvo on vapaasti kaytettavissa taajuusmuuttajan
nopeus- tai momenttiohjeena.

» Jos valitset arvon Nopeus, kenttavaylaohjetta voidaan kayttaa taajuusmuuttajan
nopeusohjeena.

» Jos valitset arvon Momentti, kenttavaylaohjetta voidaan kayttaa taajuusmuuttajan
momenttiohjeena.

Alla oleva taulukko kuvaa kenttavaylaohjeen ja taajuusmuuttajaohjeen valista
suhdetta (ilman skaalausta).

Kenttavaylaohje REF1 tai REF2 Vastaava ohje
[kokonaisluku ja desimaaliosa] taajuusmuuttajassa [rpm tai %] R
32767.65535 32767.65535
0 0
-32768.65535 -32768.65535

") Jos ohjearvoa kaytetaan nopeusohjeena, arvo on moottorin nopeus (yksikkd on rpm). Jos ohjearvoa
kaytetadn momenttiohjeena, arvo on moottorin momentti prosentteina moottorin nimellismomentista.
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B 32-bittisen DCU-profiilin oloarvot

32-bittinen DCU-profiili tukee kahden kenttavaylaoloarvon (ACT1 ja ACT2) kayttda.
Oloarvot ovat 32-bittisia arvoja, jotka koostuvat kahdesta 16-bittisestd sanasta. MSW
(eniten merkitseva sana) on kokonaislukuosa ja LSW (vahiten merkitseva sana) 32-
bittisen arvon desimaaliosa. Negatiivinen ohje muodostetaan laskemalla naiden
kahden komplementti kokonaislukuosan (MSW) vastaavasta positiivisesta arvosta.

Parametreilla 50.04 KV ohje1 tyyppi ja 50.05 KV ohje 2 tyyppi valitaan

taajuusmuuttajan kenttavaylaoloarvot ACT1 ja ACT2 seuraavasti:

» Jos valittuna on arvo Muokkaamaton, kenttavaylan oloarvot ACT1 ja ACT2
valitaan taajuusmuuttajan parametreilla 50.06 KV olo 1 tyyppija 50.07 KV olo 2
tyyppi.

» Jos valittuna on arvo Nopeus, taajuusmuuttajan parametri 07.01 Moottorin
nopeus kirjoitetaan kenttavaylan oloarvoon.

» Jos valittuna on arvo Momentti, taajuusmuuttajan parametri 01.06 Moott.
momentti kirjoitetaan kenttavaylan oloarvoon.

Alla oleva taulukko kuvaa taajuusmuuttajan parametrin ja kenttavaylaohjeen valista
suhdetta (ilman skaalausta).

Valitun taajuusmuuttajasignaalin arvo Vastaava kenttdvaylan oloarvo ACT1 tai
ACT2 [kokonaisluku ja desimaaliosa]

32767,65535 32767,65535
0 0
-32768,65535 -32768,65535
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B 32-bittisen DCU-profiilin Modbus-rekisteriosoitteet

Alla olevassa taulukossa on 32-bittisen DCU-profiilin mukaiset Modbus-
rekisteriosoitteet ja tiedot. Talla profiililla taajuusmuuttajan tietojen kayttd on
alkuperainen 32-bittinen.

Rekisteriosoite

Rekisteritiedot (16-bittinen)

400001

Ohjaussana (02.36 Sis.KV ohj.sana) — Vahiten merkitsevat 16 bittia

400002 Ohjaussana (02.36 Sis.KV ohj.sana) — Eniten merkitsevat 16 bittia

400003 Ohje 1 (02.38 Sis.KV ohje 1) — Vahiten merkitsevat 16 bittia

400004 Ohje 1 (02.38 Sis.KV ohje 1) — Eniten merkitsevat 16 bittia

400005 Ohje 2 (02.39 Sis.KV ohje2) — Vahiten merkitsevat 16 bittia

400006 Ohje 2 (02.39 Sis.KV ohje2) — Eniten merkitsevat 16 bittia

400007 Datatulo/-1aht6 1 (taajuusmuuttajan parametri 58.35 Data I/O 1)

400018 Datatulo/-1aht6 12 (taajuusmuuttajan parametri 58.46 Data I/0 12)

400051 Tilasana (LSW, 02.37 Sis.KV tilasana) — Vahiten merkitsevat 16 bittia

400052 Tilasana (MSW, 02.37 Sis.KV tilasana) — Eniten merkitsevat 16 bittia

400053 Oloarvo 1 (valitaan parametrilla 50.01 KV ohje1 tyyppi) — Vahiten
merkitsevat 16 bittia

400054 Oloarvo 1 (valitaan parametrilla 50.01 KV ohje1 tyyppi) — Eniten
merkitsevat 16 bittia

400055 Oloarvo 2 (valitaan parametrilla 50.02 KV ohje 2 tyyppi) — Vahiten
merkitsevat 16 bittia

400056 Oloarvo 2 (valitaan parametrilla 50.02 KV ohje 2 tyyppi) — Eniten
merkitsevat 16 bittia

400057 Datatulo/-1aht6 13 (taajuusmuuttajan parametri 58.47 Data I/O 13)

400068 Datatulo/-1&ht6 24 (taajuusmuuttajan parametri 58.58 Data I/0 24)

400101...409999

Rekisteriosoite (16-bittinen taajuusmuuttajan parametri) = 400000 +
100 x ryhméa + numero

Esimerkki: Taajuusmuuttajan parametrin 03. 18 Modbus-rekisteriosoite
on

400000 + 100 x 3 + 18 = 400318

Taajuusmuuttajan parametrin kayttd (32-bittinen
taajuusmuuttajaparametri) = 420000 + 200 x ryhmé + 2 x numero
Esimerkki: Modbus-rekisteriosoite taajuusmuuttajan parametriin 01.27
420000 + 200 x 1 + 2 x 27 = 420254
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Modbus-toimintokoodit

Alla olevassa taulukossa on lueteltu sisadnrakennetu kenttavaylaliitinnan tukemat
Modbus-toimintokoodit.

Koodi Toiminnon nimi Kuvaus

0x03 Lue pitorekistereita Lukee pitorekisterien vierekkaislohkon sisallén
palvelinlaitteesta.

0x06 Kirjoita yksi rekisteri Kirjoittaa yhden pitorekisterin palvelinlaitteeseen.

0x08 Vianhaku Testisarja isanta- ja orjalaitteiden valisen

tiedonsiirtoyhteyden tarkistukseen tai orjalaitteessa
esiintyvien sisaisten virhetilojen tarkistukseen. Tukee
seuraavia alakoodeja:

* 00 Palauta kyselytiedot:

Pyynnon datakentassa valitetty tieto palautetaan
vastauksen mukana. Koko vastausviestin tulee olla
samanlainen kuin pyynto.

* 01 Kaynnista tiedonsiirtovaihtoehto uudelleen:

Orjalaitteen sarjaportti on alustettava ja
kaynnistettava uudelleen, ja kaikki
tiedonsiirtotapahtumien laskurit on nollattava. Jos
portti on Vain kuuntelu -tilassa, vastausta ei palauteta.
Jos portti ei ole Vain kuuntelu -tilassa, tavallinen
vastaus palautetaan ennen uudelleenkaynnistysta.

» 04 Pakota Vain kuuntelu -tila:

Pakottaa kyseisen orjalaitteen Vain kuuntelu -tilaan.
Tama toiminto eristaa laitteen muista verkossa
olevista laitteista, joten ne voivat jatkaa tiedonsiirtoa
kyseisen etalaitteen keskeyttamatta. Vastausta ei
palauteta. Ainoa toiminto, joka kasitelldan téhan tilaan
siirtymisen jalkeen, on Kaynnista
tiedonsiirtovaihtoehto uudelleen -toiminto (alakoodi

01).
0x10 Kirjoita useita rekistereita | Kirjoittaa pitorekisterien vierekkaislohkon sisallén
palvelinlaitteeseen.
0x17 Lue/kirjoita useita Kirjoittaa pitorekistereiden vierekkaislohkon sisallon
rekistereita palvelinlaitteeseen, lukee sitten pitorekistereiden

vierekkaislohkojen sisallon (voi olla sama tai eri kuin
kirjoitettu) palvelinlaitteesta.

0x2B/0x0E | Suljettu liitanta Sallii tunnistetietojen ja muiden tietojen lukemisen
Siirra/lue laitteen palvelimesta.
tunnistetiedot Laitteen tunnuskoodin lukuparametri tukee yhta
kayttooikeustyyppia:

01: Laitteen yleisten tunnistetietojen hakupyyntd.
Palauttaa tiedot ABB,ACS850.
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Modbus-poikkeuskoodit

Alla olevassa taulukossa on lueteltu sisdanrakennetun kenttavaylaliitinnan tukemat
Modbus-poikkeuskoodit.

Koodi Nimi Kuvaus

0x01 ILLEGAL FUNCTION Palvelin ei salli kyselyn sisaltdmaa toimintokoodia.

0x02 ILLEGAL DATA Palvelin ei salli kyselyn sisaltdmaa dataosoitetta.
ADDRESS

0x03 ILLEGAL DATA VALUE | Palvelin ei salli kyselyn sisaltamaa arvoa.

0x04 SLAVE DEVICE Peruuttamaton virhe, kun palvelin yritti suorittaa
FAILURE pyydettya toimintoa.

0x06 SLAVE DEVICE BUSY palvelin kasittelee pitkakestoista ohjelmakomentoa.
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Ohjaus
kenttavaylasovittimen kautta

Yleista

Téassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla
tiedonsiirtoverkon (kenttavaylan) kautta lisdvarusteena saatavan
kenttavaylasovitinmoduulin avulla.
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Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaan sarjaliikenneliitinnan
kautta sisaanrakennetun kenttavaylaliitdnnan tai kenttavaylasovittimen avulla.
Kenttavaylasovitin asennetaan taajuusmuuttajan korttipaikkaan 3.

Taajuusmuuttaja

I = I‘ I‘I Kenttavaylaohjain
I

Kenttavayla
L] % <3 MUUt
D D laitteet

Tyypin Fxxx
t] kenttavaylasovitin
H korttipaikassa 3

i

Datavirta
<—— Ohjaussana (CW)
- Ohjearvot ) . s
Prosessi-1/O (jaksoittainen)
Tilasana (SW) —
Oloarvot —
Parametrien luku- ja kirjoituspyynnét/-vasteet Prosessi-I/O (jaksoittainen)
> tai huoltoviestit

(ei-jaksoittainen)

Taajuusmuuttaja voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustiedot
kenttavaylaliitannan kautta. Vaihtoehtoisesti ohjaus voidaan jakaa

kenttavaylaliitdnnan ja muiden kaytettavissa olevien lahteiden, esimerkiksi digitaali-
ja analogiatulojen kesken.

Kenttavaylasovittimia on saatavana eri sarjaliikenneprotokollia varten, esimerkiksi
+ PROFIBUS DP (FPBA-xx-sovitin)

» CANopen (FCAN-xx-sovitin)
» DeviceNet (FDNA-xx-sovitin)
«  LoNWORKs® (FLON-xx-sovitin).
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Tiedonsiirtoasetukset kenttavaylasovitinmoduulin avulla

Ennen kuin taajuusmuuttaja konfiguroidaan kenttavaylaohjausta varten,
sovitinmoduuli on asennettava mekaanisesti ja sahkodisesti taajuusmuuttajan
kayttboppaassa ja kenttavaylasovittimen oppaassa annettujen ohjeiden mukaan.

Taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen valinen tiedonsiirto aktivoidaan taman
jalkeen asettamalla parametrin 50.01 KV kéytté6n arvoksi K&ytéssé. Myds sovittimen
parametrit on maaritettava. Katso seuraavaa taulukkoa.

Parametri

Kenttavayla- Toiminto/tietoja
ohjauksen
asetus

TIEDONSIIRTOYHTEYDEN MUODOSTAMINEN JA VALVONTA (katso myds sivu 247)

50.01 KV kéyttéon

(1) Kéytésséa Kaynnistaa taajuusmuuttajan ja
kenttéavaylasovitinmoduulin valisen
tiedonsiirron.

50.02 KV valvonta (0) EI Maarittaa, miten taajuusmuuttaja reagoi,
(1) Vika kun kenttavaylan tiedonsiirrossa esiintyy
(2) Turvanopeus hairio.
(3) Vanhanopeus
50.03 KV 0.3...6553.5 s Maarittaa tiedonsiirtokatkoksen
valvont.aika havaitsemisen ja parametrin 50.02 KV
valvonta maéarittdman toiminnon véalisen
ajan.
50.04 KV ohje1 (0) Muokkaamaton Maarittaa kenttavaylan ohjeen skaalauksen.
tyyppi ja 50.05 KV (1) Momentti Kun Muokkaamaton on valittuna, katso
ohje 2 tyyppi (2) Nopeus my0s parametrit 50.06...50.71.
50.15 KV kéyt. P.02.22 Valitsee kenttavaylan kayttaman
komento ohjaussanan osoitteen (02.22 KV p&éohy.
sana).

SOVITINMODUULIN KONFIGUROINTI (katso myés sivu 250)

51.01 KV tyyppi

- | Nayttaa kenttavaylasovitinmoduulin tyypin.

51.02 KV parametri2

Nama parametrit ovat sovitinmoduulikohtaisia. Lisatietoja on
kenttavaylasovitinmoduulin kdyttéoppaassa. Kaikkia parametreja ei
valttamatta kayteta.

51.26 KV

parametri26

51.27 KV par (0) Tehty Vahvistaa kaikki sovitinmoduulin
péivitys (1) Péivita konfigurointiasetuksiin tehdyt muutokset.
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Parametri Kenttavayla-
ohjauksen

asetus

Toimintol/tietoja

51.28 Param versio -

Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin
tallennetun kenttavaylasovitinmoduulin
kuvaustiedostossa olevan
parametritaulukkoversion.

51.29 Taajuusm —

Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin

tyyppi tallennetun kenttavaylasovitinmoduulin
kuvaustiedostossa olevan taajuusmuuttajan
tyyppikoodin.

51.30 - Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin

Kuvastiedostover tallennetun kenttéavaylasovittimen

kuvaustiedoston version.

51.31 KV tiedons. —

Nayttaa kenttavaylasovitinmoduulin

sovell.versio

tila tiedonsiirron tilan.

51.32 KV - Nayttaa sovitinmoduulin yleisen
ohjelmaversio ohjelmaversion.

51.33 KV - Nayttaa sovitinmoduulin

sovellusohjelmaversion.

ryhmatunnus on 1 tai A.

Huomautus: Kenttavaylasovitinmoduulin kdyttboppaassa parametrien 51.01...51.26

LAHETETTAVAN DATAN VALINTA (katso myés sivu 257)

52.01 KV datatulo 1 4...6
... 52.12KV datatulo | 14...16
12 101...9999

Maarittaa taajuusmuuttajasta
kenttdvayldohjaimeen lahetettavan datan.
Huomautus: Jos valittu data on 32-bittista,
lahetykseen varataan kaksi parametria.

53.01 KV dataléht6 1...3
1...583.12KV 11...13
dataléhté 12 1001...9999

Maarittaa kenttavaylaohjaimesta
taajuusmuuttajaan lahetettédvan datan.
Huomautus: Jos valittu data on 32-bittista,
lahetykseen varataan kaksi parametria.

Huomautus: Kenttavaylasovitinmoduulin kdyttéoppaassa parametrien 52.01...52.12
ryhmatunnus on 2 tai B ja parametrien 53.07...53.12 ryhméatunnus 3 tai C.

Kun moduulin konfigurointiparametrit on maaritetty, taajuusmuuttajan
ohjausparametrit (katso kohta Taajuusmuuttajan ohjausparametrien asettaminen
jaliempana) on tarkastettava ja tarvittaessa saadettava.

Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttaja kaynnistetdan seuraavan
kerran tai kun valitaan parametri 51.27 KV par péivitys.
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Taajuusmuuttajan ohjausparametrien asettaminen

Sarakkeessa Kenttavayldohjauksen asetus annetaan arvo, jota kaytetaan, kun
kenttavaylaliitanta on signaalin haluttu Iahde tai kohde. Sarakkeessa
Toimintol/tietoja on parametrin kuvaus.

Parametri Kenttavayla- Toiminto/tietoja
ohjauksen
asetus

KOMENNON LAHTEEN VALINTA

10.01 Ulk1 (3) KV Valitsee kenttdvaylan kaynnistys- ja

KéyValinta pysaytyskomentojen lahteeksi, kun EXT1
on valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

10.04 Ulk2 (3) KV Valitsee kenttévaylan kaynnistys- ja

kédyValinta pysaytyskomentojen lahteeksi, kun EXT2
on valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

21.01 NopOhje1 (3) KV ohjet Kenttavaylan ohjetta REF1 tai REF2

valinta (4) KV ohje2 kaytetddn nopeusohjeena 1.

21.02 NopOhje2 (3) KV ohjet Kenttavaylan ohjetta REF1 tai REF2

valinta (4) KV ohje2 kaytetdan nopeusohjeena 2.

24.01 MomOhj 1 (3) KV ohjet Kenttdvaylan ohjetta REF1 tai REF2

valinta (4) KV ohje2 kaytetddn momenttiohjeena 1.

24.02 MomOhj (3) KV ohje1 Kenttavaylan ohjetta REF1 tai REF2

lisdys (4) KV ohje2 kaytetddn momenttiohjeen lisdyksena.

SYSTEEMIOHJAUKSEN TULOT

16.07 Paramet (0) Tehty Tallentaa parametriarvon muutokset (myos
talletus (1) Talleta kenttédvaylaohjauksen kautta tehdyt)
pysyvaismuistiin.




364 Ohjaus kenttédvéylasovittimen kautta

Yleista kenttavaylasovitinliitiannasta

Kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valisessa jaksoittaisessa tiedonsiirrossa
kaytetaan 16/32-bittisia tulon ja Iahddn datasanoja. Taajuusmuuttaja tukee enintaan
12 datasanan (16-bittinen) kayttéa kumpaankin suuntaan.

Taajuusmuuttajasta kenttdvaylaohjaimeen l&hetettdva data maaritetdan
parametreissa 52.01 KV datatulo 1...52.12 KV datatulo 12. Taajuusmuuttajasta
kenttavaylaohjaimeen lahetettdva data maaritetdan parametreissa 53.07 KV
dataléhté 1...53.12 KV dataldhté 12.

Kenttavaylaverkko
1)
Kenttavaylasovitin FBA-profiili
EXT1/2
T o
Kaynnistys
| | DATA, Profilin
out valinta
| 7 4) FBA MAIN CW AN
| 3 FBA REF1
| 5 DATA OUT - FBA REF2 10.01
| : valinta 10.04
g 3 Nopeus/momentti
gl REF1 val.
e 12 —|Par. 10.01...99.99 H-—
5!
>
:©
8 | Toam Profiilin ] T N
sl IN?) valinta Ryhma 53
Q
X | 5) FBA MAIN SW 21.01/ 24.01
: 5) FBA ACT1 /24.02
| DATA IN FBAACT2
| 2 -valinta Nopeus/momentti
3 REF2 val.
| 3)
| [ 12 | [Par. 01.01..99.99 b— | AN
I
Jaksoittainen tiedonsiirto . 21.02/ 24.01
Ryhma 52 1 24.02
Ei-jaksoittainen tiedonsiirto
Katso Parametri-
kenttavaylasovitinmoduulin taulukko
kayttéopas.

1) Katso myds muut parametrit, joita kenttdvayla voi ohjata.

2) Kayttajan datasanojen enimmaismaara vaihtelee protokollan mukaan.

3) Profiilin/laiteobjektin valintaparametrit. Kenttavaylamoduulin parametrit. Lisatietoja on
kenttéavaylasovitinmoduulin kdyttéoppaassa.

4) DeviceNet-sovitinta kaytettdessa ohjausosa siirtyy suoraan.

5) DeviceNet-sovitinta kdytettdessa oloarvo-osa siirtyy suoraan.
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B Ohjaussana ja tilasana

Ohjaussanan (CW) avulla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttéavaylajarjestelmasta.
Kenttavaylaohjain 1&ahettda ohjaussanan taajuusmuuttajaan. Taajuusmuuttaja siirtyy
tilasta toiseen ohjaussanan bittikoodattujen ohjeiden mukaisesti.

Tilasana (SW) on sana, joka sisaltaa tilatietoja ja jonka taajuusmuuttaja lahettaa
kenttavaylaohjaimelle.

B Oloarvot

Oloarvot (ACT) ovat 16/32-bittisid sanoja, jotka sisaltavat tietoja taajuusmuuttajan
toiminnasta.

FBA-tiedonsiirtoprofiili

FBA-tiedonsiirtoprofiili on tilakaaviomalli, joka kuvaa taajuusmuuttajan yleisia tiloja ja
siirtymista tilojen valilla. Tilakaavio sivulla 367 sisaltaa tarkeimmat tilat (mukaan
lukien FBA-profiilin tilanimet). FBA:n ohjaussana (parametri 02.22 KV p&éohj. sana
— katso sivu 774) ohjaa siirtymista tilojen valilla, ja FBA:n tilasana (parametri 02.24
KV p&dohj. sana — katso sivu 7115) ilmaisee taajuusmuuttajan tilan.

(Sovitinmoduulin parametrilla valittu) kenttéavaylasovitinmoduulin profiili maarittaa
ohjaussanan ja tilasanan siirtymista jarjestelmassa, joka koostuu
kenttavaylaohjaimesta, kenttdvaylasovitinmoduulista ja taajuusmuuttajasta.
Lapinakyvissa tiloissa ohjaussana ja tilasana valitetaan kenttavaylaohjaimen ja
taajuusmuuttajan valilla ilman muuntoa. Muita profiileja kaytettdessa (esimerkiksi
FPBA-01:n PROFIdrive, FDNA-01:n AC/DC-taajuusmuuttaja, FCAN-01:n DS-402
seka kaikkien kenttavaylasovitinmoduulien ABB Drives -profiili)
kenttavaylasovitinmoduuli muuntaa kenttavaylakohtaisen ohjaussanan FBA-
tiedonsiirtoprofiiliksi ja FBA-tiedonsiirtoprofiilin tilasanan kenttavaylakohtaiseksi
tilasanaksi.

Muiden profiilien kuvaukset ovat kenttavaylasovitinmoduulin kdyttéoppaassa.
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B Kenttavaylaohjeet

Ohjearvot (FBA REF) ovat 16/32-bittisia sanoja, jotka muodostuvat etumerkista ja
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohjearvo (joka merkitsee taaksepain pyorivaa suuntaa)
muodostetaan laskemalla ndiden kahden komplementti vastaavasta positiivisesta
ohjearvosta. Kunkin ohjesanan sisaltdéa voidaan kayttaa nopeus- tai taajuusohjeena.

Kun valittuna on momentti- tai nopeusohjeen skaalaus (parametrilla 50.04 KV ohje1
tyyppi | 50.05 KV ohje 2 tyyppi), kenttavaylaohjeet ovat 32-bittisia kokonaislukuja.
Arvo koostuu 16-bittisestéd kokonaisluvusta ja 16-bittisestéd desimaaliarvosta.
Seuraavassa on esitetty nopeus- ja momenttiohjeen skaalaus:

Ohjearvo Skaalaus Huomautukset
Nopeusohje FBA REF / 65536 Lopullista ohjearvoa rajoittavat parametrit
(rpm) 20.01 Maksiminopeus, 20.02 Miniminopeus
ja 21.09 NopOhje abs min.
Momenttiohje FBA REF / 65536 Lopullista ohjearvoa rajoittavat
(%) momentinrajoitusparametrit 20.06...20.10.
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Seuraavassa on esitetty FBA-tiedonsiirtoprofiilin tilakaavio. Muiden profiilien tiedot
ovat kenttédvaylasovitinmoduulin kdyttboppaassa.

FAULT

I

misté tahansa tilasta misté tahansa tilasta FBA
+ Vika + (FBACW bitti 7 = 0) Tiedonsiirto
|— (FBA SW bitti 16 = 1) DISX&‘LE |— (FBA sw bitti 1 = 0) Profiili
FBA CW = Kenttavaylan
ohjaussana
(FBA CW bitti 8 = 1) (FBA CW bitti 7 = 1) FBA SW = Kenttavaylan tilasana
n = Nopeus
| = Tulovirta
RFG = Ramppigeneraattori
Par. 10.19 =1 f = Taajuus
I~ <1
Ll T
E

N Par. 10.19=0

MAINS OFF

START

INHIBITED

(FBA CW bitti 16 = 1)

— (FBA SW bitti 6 = 1)

* (FBA CW bitti 0 = 1)

>

Virta paalla (ON)

A

(FBA CW bitti 13 = 0)

B

(FBA CW bitti 14 = 0)

C —<q
(FBA CW = xxxx xxxx Xxxx xxx0 x000 1xxx 1xxx xx10)

mista tahansa

tilasta

OFF1 (FBA CW bitti 4 = 1
ja FBA CW bitti 0 = 1)

OFF1
ACTIVE

E—

READY TO
START

RUNNING

RFG: OUTPUT
ENABLED

— (FBA SW bitti 0 = 1)

—(FBA SW bitti 3 = 1)

RFG: ACCELERATOR

ENABLED

OPERATING

|— (FBA SW bitti 8 = 1)

b —<t+—1

misté tahal

(FBA CW = xxxx XXXX XXXX XXX0 Xxxx 1xxX 1xxx xx10)

n(f)=0/1=0

nsa tilasta

Hatapysaytys OFF
OFF2 (FBA CW bitti 2 = 1
ja FBA CW bitti 0 = 1)

OFF2

ACTIVE

l— (FBA SW bitti 4 = 1)

(FBA CW = xxxx XxxX XXXX XXx0 xxx0 1xxx 1xxx xx10)

misté tahansa tilasta

(FBA CW = xxxx xxxx xxxx xxx0 xx00 1xxx 1xxx xx10)

>
>

Hatapysaytys
OFF3 (FBA CW bitti 3 =1
ja FBA CW bitti 0 = 1)

OFF;

ACTIVE

) - (FBA SW bitti 5 = 1)

n(f)=0/1=0

L

\

I~
>
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Taajuusmuuttajien valinen
liitanta

Yleista

Tassa luvussa kuvataan taajuusmuuttajien valisen yhteyden kautta tapahtuva
tiedonsiirto.

Yleisia tietoja

Taajuusmuuttajien valinen liitdnta on ketjutettu RS-485-liitanta, joka rakennetaan
kytkemalla yhteen useiden taajuusmuuttajien JCU-ohjausyksikéiden XD2D-
riviliittimet. Myds JCU-yksikdn asennuspaikkaan asennettua FMBA Modbus
-sovitinmoduulia voi kayttaa. Laiteohjelmisto tukee enintdan 63:a asemaa yhta
litantaa kohti.

Jokaisella liitannalla on yksi iséntataajuusmuuttaja; muut taajuusmuuttajat ovat orjia.
Oletuksena on, etta isanta lahettaa ohjauskaskyt seka nopeus- ja momenttiohjeet
kaikille orjille. Isanta voi lahettdd kahdeksan viestia millisekunnissa 100/150
mikrosekunnin valein. Yhden viestin |&hettdmiseen kuluu noin 15 mikrosekuntia,

mista seuraa, etta teoreettinen liitdnnan kapasiteetti on noin kuusi viestia sadassa
mikrosekunnissa.

Ohjaustietojen ja ohjeen 1 ryhmalahetys ennalta maaritetylle
taajuusmuuttajaryhmalle on mahdollista, samoin kuin ketjutettu ryhmalahetys. Isanta
l&hettaa ohjeen 2 aina kaikille orjille. Katso parametreja 57.11...57.14.

Huomautus: Taajuusmuuttajien valista liitdntda voidaan kayttéa vain, jos
sisaanrakennettu kenttavayla on pois kaytdsta (katso parametri 58.01
Protokol.valinta).

B Kaapelointi

Lisatietoja on taajuusmuuttajan /aiteoppaassa.
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Datasetit

Taajuusmuuttajien valisessa tiedonsiirrossa kaytetadn DDCS (Distributed Drives
Communication System) -viesteja ja datasettitaulukoita. Jokaisella taajuusmuuttajalla
on 256 datasetin taulukko, jossa datasetit on merkitty numeroilla 0...255. Jokainen
datasetti sisaltda 48 databittia.

Oletuksena on, etta datasetit 0...15 ja 200...255 on varattu taajuusmuuttajan
laiteohjelmistolle (firmware); datasetit 16...199 ovat kayttajan sovellusohjelman

kaytettavissa.

Kahden laiteohjelmiston tiedonsiirtodatasetin sisaltd voidaan maarittaa vapaasti
arvoa osoittavilla parametreilla ja/tai DriveSPC-tydkalun sovellusohjelmoinnilla. 16-
bittinen ohjaussana ja 32-bittinen taajuusmuuttajien vélinen ohje 1 Idhetetaan
yhdesta datasetistéd 500 mikrosekunnin aikatasolla (oletusarvon mukaan).
Taajuusmuuttajien valinen ohje 2 (32-bittia) lahetetaan toisesta datasetista 2
millisekunnin aikatasolla (oletusarvon mukaan). Orjat voidaan maarittaa kayttamaan
taajuusmuuttajien valisia komentoja ja ohjeita seuraavilla parametreilla:

Taajuusmuuttajien vélisen

Ohjaustieto Parametri - -
tiedonsiirron asetus

Pysaytys/kaynnistys- 10.01 Ulk1 KéyValinta D2D

komennot 10.04 Ulk2 kdyValinta

Momenttirajat

20.09 Max momentti 2
20.10 Min momentti 2

D2D ohje1 tai D2D ohje2

Nopeusohje

21.01 NopOhje1 valinta
21.02 NopOhje2 valinta
23.08 Nopeuden liséys

D2D ohje1 tai D2D ohje2

Momenttiohje

24.01 MomOhj 1 valinta
24.02 MomOAhj liséys

D2D ohje1 tai D2D ohje2

PID-ohjearvo ja
takaisinkytkenta

27.01 PID ohjearvo Val
27.03 PID olo 1 Idhde
27.04 PID olo 2 I&hde

D2D ohje1 tai D2D ohje2

Mekaanisen jarrun
avautumismomentti

42.09 Avausmom. ldhde

D2D ohje1 tai D2D ohje2

Orjien tiedonsiirtotilaa voidaan valvoa ajoittaisella valvontaviestilla, jonka isanta
l&hettaa kuhunkin orjaan (katso parametrit 57.04 Orjan valinta 1 ja 57.05 Orjan valinta

2).

Taajuusmuuttajien valisten liitantdjen toimintolohkojen avulla Drive SPC-tyokalussa
voidaan ottaa kayttd6n muita tiedonsiirtotapoja (kuten orjien valiset viestit) seka
muokata datasettien kayttd6a taajuusmuuttajien valilla. Katso erillinen opas
Application guide: Application programming for ACS850 and ACQ810 drives
(3AUA0000078664 [englanninkielinen]).
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Viestinlahetystavat

Jokaisella yhteen liitetylla taajuusmuuttajalla on yksilGiva osoite, joka mahdollistaa
kahden taajuusmuuttajan valisen point-to-point-tiedonsiirron. Osoite 0 maarittyy
automaattisesti isdntataajuusmuuttajan osoitteeksi. Muiden taajuusmuuttajien
osoitteet maaritetaan parametrilla 57.03 Asemanumero.

Ryhmalahetysosoitteita voi kayttaa, jolloin taajuusmuuttajia voi luokitella ryhmiin.
Ryhmalahetysosoitteeseen lahetetty tieto menee kaikkiin taajuusmuuttaijiin, joille
kyseinen osoite on maaritetty. Ryhmalahetysryhmassa voi olla 1...62
taajuusmuuttajaa.

Yleislahetyksella tietoja voidaan lahettda kaikkiin taajuusmuuttajiin (tarkemmin
sanottuna kaikkiin orjataajuusmuuttajiin), jotka on liitetty yhteen.

Tiedonsiirto on mahdollista isdnnasta orjiin tai orjien valilla. Orja voi lahettaa viestin
toiseen orjaan (tai orjaryhmaan) sen jalkeen, kun se on vastaanottanut isannalta
vuorosanoman.

Viestinlahetystapa Huomautus

Iséannan point-to-point Kéaytossa vain isdnnassa
Point-to-point Etaluku Kéaytossa vain isdnnassa

Orjan point-to-point Kéaytossa vain orjissa
Ryhmalahetys Kaytossa seka isannassa etta orjissa
Yleislahetys Kaytdssa seka isannassa etta orjissa
Vuorosanoma orjien valista tiedonsiirtoa varten | —
Ketjutettu ryhmélahetys E:j)étc:sjzaovh?;nutsasz::smuuttajlen valilla,

B Isdnnan point-to-point-viestit

Tamantyyppisessa viestinnassa isénta lahettda orjaan yhden datasetin (LocalDsNr)
omasta datasettitaulukostaan. TargetNode ilmaisee orjan osoitteen, ja RemoteDsNr
maarittda kohdedatasetin numeron.

Orja vastaa palauttamalla seuraavan datasetin sisallon. Vastaus tallentuu isannan
datasettiin LocalDsNr+1.
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Huomautus: Isdnnan point-to-point-viestit ovat mahdollisia vain isdnnassa, koska

vastaus lahetetaan aina osoitteeseen 0 (isanta).

Isanta Orja
Datasetti- Datasetti-
taulukko taulukko

TargetNode = X

(LocalDsNr) N4
(LocalDsNr+1) \
N (RemoteDsNr)

(RemoteDsNr+1)

57.03 Asemanumero = X

B Etilukuviestit

Isanta voi lukea datasetin (RemoteDsNr) TargetNode-kohdassa maaritetysta orjasta.
Orja palauttaa isannalle pyydetyn datasetin sisallén. Vastaus tallentuu isannan
datasettiin LocalDsNr.

Huomautus: Etalukuviestit ovat mahdollisia vain isannassa, koska vastaus
I&hetetdan aina osoitteeseen 0 (isénta).

Isanta Orja
Datasetti- Datasetti-
taulukko TargetNode =X taulukko
(LocalDsNr) O
(RemoteDsNr)

57.03 Asemanumero = X

B Orjan point-to-point-viestit

Tata viestinlahetystapaa kaytetdan orjien valisessa point-to-point-tiedonsiirrossa.
Kun orja on saanut vuorosanoman isannalta, se voi l&hettaa yhden datasetin toiseen
orjaan kayttden orjan point-to-point-viestia. Kohdetaajuusmuuttaja maaritetaan
osoitteella.
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Huomautus: Tietoja ei laheteta isantaan.

e Vuorosanoma . .
Isénta A Orja Orja
Datasetti- Datasetti- Datasetti-
taulukko taulukko taulukko

TargetNode = X

(LocalDsNr) \

57.03 Asemanumero = X

(RemoteDsNr)

B Ryhmaldhetys

Ryhmalahetysta kaytettdessa yksi datasetti voidaan lahettda
taajuusmuuttajaryhmaan, jolla on sama ryhmaosoite. Kohdejoukko méaaritetdan
D2D_Conf-toimintolohkossa; katso erillinen opas Application guide: Application
programming for ACS850 and ACQ810 drives (3AUA0000078664
[englanninkielinen]).

Lahettava taajuusmuuttaja voi olla isanta tai orja, joka on saanut vuorosanoman
isannalta.

Huomautus: Isanta ei vastaanota lahetettyja tietoja silloinkaan, kun se on
kohderyhman jasen.

Isénnésté orjiin ldhetettéva ryhmaéléhetys

Isénta Orja Orja
Datasetti- Datasetti- Datasetti-
taulukko taulukko taulukko

Target Grp = X

(FocalDsN) \

(RemoteDsNr) (RemoteDsNr)

Std Mcast Group = X Std Mcast Group = X
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Orjien vélillé 1ahetettdvé ryhméléhetys

Isanta

Datasetti-
taulukko

Vuoro-
sanoma

B Yleislahetys

Orja Orja Orja
Datasetti- T Datasetti- Datasetti-
taulukko Ga:';)g?tx taulukko taulukko
(LocalDsNr) i
N T
(RemoteDsNr) (RemoteDsNr)

Std Mcast Group =
X

Std Mcast Group =
X

Yleislahetyksessa isanta l1ahettdd yhden datasetin kaikkiin orjiin tai orja l|ahettéda
yhden datasetin kaikkiin toisiin orjiin (saatuaan vuorosanoman isannalta).

Kohteeksi (Target Grp) maarittyy automaattisesti 255, joka tarkoittaa kaikkia orjia.

Huomautus: Isanta ei vastaanota mitaan orjien yleislahetyksella I1ahettamia tietoja.

Isénnéstéa orjiin Idhetettdva yleisldhetys

Isanta

Datasetti-
taulukko

(LocalDsNr)

Target Grp = 255

——

Orja

Datasetti-
taulukko

Orja

Datasetti-
taulukko

(RemoteDsNr)

(RemoteDsNr)




Orjien vélilld lahetettédvé yleisldhetys

Vuoro-

Isanta

Datasetti-
taulukko
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sanoma

R

Orja
Datasetti- Target
taulukko Grp =
255
I
(LocalDsNy) | |

Orja Orja
Datasetti- Datasetti-
taulukko taulukko
(RemoteDsNr) (RemoteDsNr)
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B Ketjutettu ryhmalahetys
Kaytettdessa ketjutettua ryhmalahetysta ohjelma lahettda ohjeen 1 ja ohjaussanan.

Isénta kaynnistaa aina viestiketjun. Kohderyhma maaritetaan parametrilla 57.13 Seur
ohje1 ryhma. Viestin vastaanottavat kaikki orjat, joissa parametrin 57.12 Ohje1 ryhmé
arvo on asetettu isdnnan parametrin 57.13 Seur ohje1 ryhmé arvoon.

Jos orjan parametrien 57.03 Asemanumero ja 57.12 Ohje1 ryhmé arvot ovat samat,
siita tulee ali-isanta. Kun ali-isanta vastaanottaa ryhmaviestin, se lahettaa valittomasti
oman viestinsa seuraavalle ryhmalahetysryhmalle, joka on maaritetty parametrilla
57.13 Seur ohje1 ryhma.

Koko viestiketjun kesto on noin 15 mikrosekuntia kerrottuna ketjun osien maaralla
(maaritetty isannan parametrilla 57.74 Ohje1 ryhm.lukum.
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Orja

02.17

02.19

(57.08)

Isanta Orja Orja
02.17 02.17
02.19 02.19
(57.08) (57.08) (57.08) L
(57.06) (57.06) (57.06)
57.01 = Isanté 57.01 = Orja 57.01= Orja
57.03 = ei 57.03=2 57.03=4
merkitysta 57.11 = Ohje1 57.11 = Ohjet
57.11 = Ohje1 ryhmil ryhmil
ryhmil 57.12=2 57.12=4
57.12=ei 57.13=4 57.13=5
merkitysta 57.14 = ei 57.14 = ei
57.13=2 merkitysta merkitysta
57.14=3
Orja Orja
02.17 02.17
02.19 02.19
57.01 = Orja 57.01= Orja
57.03=1 57.03=3
57.11=ei 57.11=ei
merkitysta merkitysta
57.12=2 57.12=4
57.13=ei 57.13=ei
merkitysta merkitysta
57.14=ei 57.14 =ei
merkitysta merkitysta

(67.06)

57.01= Orja

57.03=5"*

57.11 = Kaikille

57.12=5"*

57.13=¢ei
merkitysta

57.14 = ei
merkitysta

* Kuittaus viimeisesta orjasta iséntdan voidaan estaa asettamalla parametrin 57.11 Ohje1
san.tyyppi arvoksi Kaikille. (Tama on tarpeen, koska parametrien 57.03 Asemanumero ja
57.12 Ohje1 ryhma arvot ovat samat). Toinen vaihtoehto on, ettd osoitteiden tai

ryhmaosoitteiden (parametrit 57.03 Asemanumero ja 57.12 Ohje1 ryhmd) arvot asetetaan

toisistaan eroaviksi.




378 Taajuusmuuttajien vélinen liitdnté




Ohjausketjun ja taajuusmuuttajan logiikan kaaviot 379

12

Ohjausketjun ja
taajuusmuuttajan logiikan
kaaviot

Yleista

Tassa luvussa esitelldan taajuusmuuttajan ohjausketju ja logiikka.
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Lisatietoja
Tuotteita ja palveluita koskevat tiedustelut

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

Tuotekoulutus

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

ABB Drivesin kayttdoppaita koskeva palaute

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

Internetin asiakirja-arkisto (Document Library)

Voit hakea oppaita ja muita tuotetietoja Internetistd PDF-muodossa. Siirry
osoitteeseen www.abb.com/drives ja valitse Document Library. Voit selata kirjastoa
tai sy6ttdd hakukenttdan valintakriteereja, esimerkiksi asiakirjan koodin.



http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives

Ota yhteytta

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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