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kkerhedsforanstaltninger

Advarsel! Det er kun fagleerte elektrikere, der m& installere ACS 400.

Advarsel! Spaendingen er farlig, nar strammen er tilsluttet. Vent mindst 5 minutter efter
frakobling af strammen, for deekslet tages af. Kontroller spaendingen i
jeevnstramsklemmerne (U,, U..), for enheden efterses. Se E.

Advarsel! Selv nar motoren er standset, er der farlig speending i effektkredsklemmerne U1,
V1, W1 og U2, V2, W2 og Ug,, U...

Advarsel! Selv nar ACS 400 er uden netspaending, kan der veere farlig ekstern spaending
ved releeklemmerne RO1A, RO1B, RO1C, RO2A, RO2B, RO2C.

Advarsel! Forsgg aldrig at reparere en defekt enhed, kontakt forhandleren.

Advarsel! ACS 400 startes automatisk efter afbrydelse af netspaending, hvis den eksterne
driftskommando er slaet til.

Advarsel! Hvis styreklemmerne for to eller flere ACS100/140/400-enheder er parallelt
forbundet, skal hjeelpespaendingen for disse styreenheder tages fra samme kilde,
som enten kan veere én af enhederne eller en ekstern stremforsyning.

Advarsel! Kalelegemet kan blive meget varmt (se S, Tabel 11).

Bemeerk! Hvis du vil have flere tekniske oplysninger, skal du kontakte forhandleren.
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Bemaerkning om kompatibilitet: Den leverede ACS 400 frekvensomformer og denne
brugervejledning er fuldt ud kompatible med ACS-PAN-A styrepanel, revision | og senere. Hvis du
anvender et styrepanel med en &ldre revisionskode, vil visse nye parameternavne og alarmer ikke
blive vist korrekt pa displayet. | sa fald skal du se de viste nummeriske parameterveerdier,
parameternumre og alarmkoder i stedet.
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Installation

Lees farst omhyggeligt denne vejledning. Det kan medfore driftsforstyrrelser eller personskade,
hvis advarsler og instruktioner ikke overholdes.

Inden installation

Folgende kraeves for at installere ACS 400: skruetreekkere, veerktgj til afisolering af ledninger,
maleband, 4 stk. & 5 mm skruer eller matrikker og bolte (afhaengigt af monteringsfladen) samt et
bor.

Pa dette tidspunkt er det en god ide at kontrollere motorparametrene og skrive de med: nominel
spaending, nominel stram, nominel frekvens, cos phi, nominel ydelse og nominel hastighed.

Udpakning af enheden

ACS 400 leveres i en kasse, som ud over selve enheden og denne brugervejledning indeholder
kabelbgsningsplader, advarselsskilte og en seerskilt installationsvejledning. Den saerskilte
installationsvejledning indeholder et resumé af de installationsinstruktioner, der beskrives her.

Pa kassens lag er tegnet en veegmonteringsskabelon, som du kan bruge til at markere
monteringspunkterne til montering af ACS 400 p& vaeggen. Tag laget af, og gem det.

Trinvise instruktioner

Installationen af ACS 400 er opdelt i en raekke trin, som vises i Figur 1 pa side 2. Trinene skal
udfgres i den viste raekkefglge. Til hgjre for hvert trin findes referencer til et eller flere
referenceafsnit pa de falgende sider i denne brugervejledning. Disse afsnit indeholder detaljerede
oplysninger om korrekt installation af enheden.

A Advarsel! Laes “Sikkerhedsforanstaltninger” pa side iii, inden du gar i gang.
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Trinvise instruktioner for installation af ACS 400

@ C KONTROLLER omgivelserne.
@ ( MONTER ACS 400 pa veaeggen.
@ C FJERN dzekslet.
@ C BRUG et advarselsskilt
péa det gnskede sprog.
@ < FIND effekttilslutnings- og styreklemmerne.
@ < KONTROLLER spzendingsforsyningen
og sikringerne.
@ C KONTROLLER motoren.
< KONTROLLER DIP-switch.
@ < TILSLUT effektklemmerne.
< TILSLUT styrekablerne.
@ < ST daekslet pa igen.
@ < TAEND for speendingen.

Figur 1 Henvisningerne efter hvert trin refererer til et eller flere afsnit i denne brugervejledning.
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Referenceafsnit

A Miljo for opbevaring, transport og stationeger brug

Tabel 1

ACS 400

Stationzer brug

Opbevaring og transport
i beskyttelsesemballagen

Installationshojde over
havet

* 0...1000 m, hvis Py og I, er
100%

* 1000...2000 m, hvis Py og lo
er reduceret med 1% hver 100
m over 1000 m

Omgivelsestemperatur

e 0..40°C
e max. 50 °C if Py ogl, er
reduceret med 90%

-40...470 °C

Relativ fugtighed

< 95% (kondensfri)

Forureningsniveauer

Ingen ledende stov er tilladt.

(IEC 721-3-3) ACS 400 skal installeres i ren luft i henhold til IP klassificeringen.
Kaleluften skal veere ren, fri for setsende stoffer og elektrisk ledende stov.
| UL installationer skal ACS 400 installeres i ren og ter luft, fri for dryppende
vand.

* kemiske gasser: Klasse 3C2 Opbevaring
 faste partikler: Klasse 352 ¢ kemiske gasser: Klasse 1C2
* faste partikler: Klasse 1S3
Transport
* kemiske gasser: Klasse 2C2
 faste partikler: Klasse 252
Atmosfaerisk tryk

Sinusformet vibration
(IEC-60068-2-6)

e 2-9Hz 0,3 mm
* 9-200 Hz 2 m/s?

Opbevaring

e 2-9Hz1,5mm

+ 9-200 Hz 5 m/s?
Transport

e 2-9Hz3,5mm

+ 9-200 Hz 10 m/s?

Sted ikke tilladt * max. 100 m/s?, 11 ms
(IEC 68-2-29)
Frit fald ikke tilladt 76 cm, rammestarrelse R1

61 cm, rammestarrelse R2
46 cm, rammestgrrelse R3
31 cm, rammestarrelse R4
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B Dimensioner (mm)

Enheder med IP 21/NEMA1-kabinetter

Figur 2 IP 21/NEMA1-kabinetter
Tabel 2 Dimensioner pa IP 21/NEMA1-kabinetter.

Rammestearrelse, IP 21/NEMA1 *
Dimensionsreference (mm)

R1 R2 R3 R4
w 125 125 203 203
w1 98 98 98 98
w2 - - 98 98
w3 98 98 160 460
H 330 430 545 636
H1 318 417 528 619
H2 300 400 500 600
H3 373 473 586 686
D 209 221 248 282
D1 105 17 144 177
D2 147 159 200 233
a 55 55 6,5 6,5
b 10 10 13 13
c 55 6,0 8,0 8,0
d 55 55 6,5 6,5
Vagt (kg) 55 8,5 19,0 28,6

* Se oplysninger om rammestgrrelser for typekoder i afsnit S.
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Enheder med IP 54/NEMA12-kabinetter

IP 54-beskyttelsesklassen har et andet udvendigt plasticdaeksel sammenlignet med IP 21-
enheden. IP 54-kabinettet bruger det samme skelet (indvendig plasticdel) som IP 21-kabinettet,
men der er tilfgjet en indvendig ventilator for at forbedre afkglingen af enheden. Denne type
konstruktion gger dimensionerne sammenlignet med IP 21-kabinettet, men belastningsevnen for

enheder med IP 54-kabinettet er den samme som for IP 21-enheder.

i == i Jjﬁ;

“p-
Figur 3  IP 54/NEMA12-kabinetter

Tabel 3 Dimensioner pa enheder med IP 54/NEMA12-kabinetter.

Rammestorrelse, IP 54/NEMA12 *
Dimensionsreference (mm)

R1 R2 R3 R4

w 215 215 257 257

w1 98 98 160 160
w2 98 98

H 453 551 642 742

H1 318 417 528 619

H2 330 430 545 636

D 240 253 280 312

D1 95 107 132 145

a 55 5,5 6,5 6,5

b 10 10 13 14

c 55 5,5 8,0 8,0

d 55 5,5 6,5 6,5
Vaegt (kg) 7,2 11,2 22,3 32,3

Se oplysninger om rammestarrelser for typekoder i afsnit S.

ACS 400 Brugervejledning




C Montering af ACS 400 pa veeggen

A Advarsel! Inden installation af ACS 400, skal du kontrollere, at effekttilslutningen er afbrudt.
Bemaerk! ACS 400 kan monteres pa en luftkanal, nar flangemonteringssaettet anvendes.

1

Pa emballagekassens lag vises en vaegmonteringsskabelon. S
! T
Tag laget af kassen.

Figur 4 Fjernelse af vaagmonteringsskabelon.

2

ACS 400 ma kun installeres lodret p& en jaevn, fast overflade, der ikke er udsat
for varme, fugt eller kondens. Sgrg for ventilationsveje pa mindst 200 mm over
og under enheden og 30 mm langs siderne.

1 Brug monteringsskabelonen til at markere monteringshullernes placering.
2 Bor hullerne.

3 Skru fire skruer i, eller monter matrikker og bolte (afhaengigt af
monteringsoverfladen).

Figur 5 Markering og boring af monteringshuller.
3
IP 21 / NEMA1

Placer ACS 400 pa skruerne eller boltene, og spsend
fast i alle fire hjgrner.

Bemaerk! Loft kun ACS 400 i dens metalstel.

IP 54 / NEMA12

1 Tag frontdaekslet af, se Figur 10.

2 Fjern gummipropperne ved at trykke dem ud fra
ydersiden.

3 Skru skruerne i.

4 Seet gummipropperne i igen.
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D Fjernelse af deekslet

IP 21 / NEMA1

Abning af enheder med rammestarrelser
R1 og R2 (enhedsbredde 125 mm).

1 Fjern styrepanelet.

2 | styrepanelsrammen findes der et lille
hul. Laft holdearmen inde i hullet.

3 Fjern deekslet.

Figur 8 Abning af type IP 21/ NEMAT1 frekvensomformere med rammestorrelser R1 og R2.
Abning af enheder med rammestorrelser R3 og R4 (enhedsbredde 203 mm).

1 Fjern styrepanelet, hvis monteret. 5 Tryk pa den resterende arm og traek.

2 Loft holdearmen og treek samtidigt lidt i det 6 Fjern den nederste del af frontdeekslet.
overste frontdeeksel.

3 Loft den anden holdearm, f.eks. med en
skruetraekker.

4 Abn den gverste del af frontdeekslet og
fiern det.

A W

Figur9 Abning af type IP 21/ NEMA1 frekvensomformere med rammestorrelser R3 og R4 .
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IP 54 / NEMA12

1 Demonter skruerne.
2 Fjern frontdeekslet.
3 Fjern panelet, hvis det er ngdvendigt.

(I

Figur 10 Abning af type IP 54 / NEMA12 frekvensomformere.
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E Klemrakke

RS485 terminerings-
DIP switch

X3 RS485 tilslutning, I
se J

Analog indgangs-—_|
jumper J1

X1 I/O-tilslutning, se J

Figur 11 Klemraekke.

‘O O‘O Q a‘

[SF N# VY

COCIOPO

JunpER
SETTINGS

sle)

Warning! Dangerous voltage
Wait 5 minutes after

disconnecting supply]
before proceeding
See User's Manual.

“@=D

Gren LED, se P

Red LED, se P

X2 Paneltilslutning

/ Advarselsskilt

X6 Tilslutning til
DDCS-
kommunikations-

LY
e e e e B e = e = e B = e B = e B = = e B = i e | = =

=

modul

A Ma ikke tilsluttes

nar stremmen
til enheden
er tilsluttet.

Mains = Net

F Paseetning af advarselsskilt

Ut v w1u2 v2 w2
MOTOR

MAINS

Indholdet af emballagekassen omfatter advarselsskilte pa forskellige sprog. Seet et advarselsskilt
pa det gnskede sprog pa den indvendige side af plasticskelettet som angivet ovenfor i afsnit E,

"Klemraekke’.
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G Typebetegnelsesskilt og kodenggle

Typebetegnelsesskiltet sidder pa kalelegemet.

ABB Industry Oy

MADE IN FINLAND

u1 3~ 380...480 V For more information see ACS400 User's Manual

Type ACS401000432 U2 3~ 0-0.U1V LISTED 45Y1
IMn/Insq 47/62A c us

Code 63996611
12n/12nsq 49/6.6A IND.CONT.EQ
T n | e Q. CE€
N713
Semo 1982800001 * 2 0..250Hz

Figur 12 ACS 400’s typebetegnelsesskilt.

Figuren nedenfor viser kodengglen til typebetegnelsen.

AC-drev

Produkttype

S = Standardprodukt

x = OEM

ACS 400-produktfamilie

Indgangsbro

0 = 6-pulsensretter

Kabinettype

1 = Vaegmonteret

Tilbehor

1-x004 -3 -2

0 = Standardenhed
x = Filter, panel og manuelt tilbehgr

Nominel udgangseffekt i kVA

Se ACS 400-ydelsestabellerne, afsnit S, tabel 11

Spanding

1=200...240V AC
3=380...480 VAC

Kabinetklasse

2 =P 21 (NEMA1)
5 = IP 54 (NEMA12)

Figur 13 Noglen til typebetegnelseskoden.

Serienummerskiltet er placeret gverst pa enhedens bagplade mellem monteringshullerne.

Type

ACS401000432

Code

63996611

Ser.no.

*1982800001*

Figur 14 Serienummerskilt.
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ACS 400 Brugervejledning



H Motor

Kontrollér, at motoren er kompatibel. Motoren skal som standard veere en 3-faset induktionsmotor
med Uy 400 V and fy 50 Hz. Hvis motorens veerdier afviger fra disse, skal parameterveerdierne i
gruppe 99 &ndres.

Motorens nominelle stram, Iy, skal vaere mindre end den nominelle udgangsstrem for ACS 400,
Ioy i applikationer med konstant moment eller loysq | applikationer med variabel moment (se G og
R).

A Advarsel! Kontroller, at motoren passer til brug sammen med ACS 400. ACS 400 skal
installeres af en kompetent person. Hvis du er i tvivl, s kontakt forhandleren.

| Flydende net

Hvis forsyningsnettet er flydende (IT-netveerk), fijernes begge jordskruer, da der ellers kan
opsta fare eller beskadigelse af enheden. Jordskruernes placering fremgér af fig. 15 og fig. 16.

JORD 1 =i JORD 2

H@le o oo oo 2 o|@
9

=1 5
GH

£ £ :@:-@ % %®
Figur 15 Fjernelse af jordskruerne fra frekvensomformere med rammestorrelser R1 og R2.

JORD 1 a— JORD 2
Y p— _

U

Ul [ W1 W1

| T T T I

Figur 16 Fjernelse af jordskruerne fra frekvensomformere med rammestorrelser R3 og R4.

| flydende netveerk ma der ikke anvendes RFI-filter. Netspaendingen bliver tilsluttet til jord gennem
filterkondensatorerne. | flydende netveerk kan dette forarsage skade eller skader pa enheden.

Sorg for at der ikke udsendes for kraftig stgj til neerliggende lavspaendings-netveerk. | nogle tilfeelde
er den naturlige undertrykkelse i transformere og kabler tilstreekkelig. Hvis der er tvivl kan der
anvendes en forsyningstransformer med statisk skaermning mellem primzaer- og
sekundeerviklingerne.
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J Kabeltilslutninger

IP 21-enheder

En pakke med tre skruer og to kabelbgsningsplader falger med type IP 21 (NEMA1) ACS 400-

frekvensomformere.

Figur 17 Basningsplade til effektkabler (A) og til styrekabler (B), type IP 21 / NEMA1

frekvensomformere.

Abning af frontdaekslet, se "Fjernelse af daekslet" pa side 7.

Forbind basningspladen til effektkablerne med én skrue. Gevindhullet til skruen sidder i midten af

kolelegemet, nederst.

Figur 18 Fastgorelse af bosningsplade til effektkabler (A), type IP 21/ NEMA1

frekvensomformere.

ACS 400 Brugervejledning
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Tabel 4 Kabeltilslutninger.

Klemme Beskrivelse Bemaerk
U1, Vi, w1 3~ stramforsyningsindgang Brug ikke i 1~ forsyning!
PE Beskyttelsesjord Folg lokale regler for kabeltveersnit.
U2, v2, w2 Stromudgang til Se R.
Uc+, Uc- DC bus Til valgfri ACS-BRK bremseenhed.
+ Motorkabelafskaermning

Folg lokale regler for kabeltype og -tveersnit. Brug afskeermet motorkabel.
Anbring motorkablet veek fra styreledninger og stremforsyningskablet for at undga
elektromagnetiske forstyrrelser.

]
N
i I
LH

I I .
Aot v wilS U2 v w2
il V2,

J@ecee oot o®.
[ T T

Figur 19 Motorkabeltilslutning for rammestarrelser R1 og R2 (IP 21 / NEMA1).
Bemaerk! Se “Instruktioner for ACS 400 EMC” pé side 159.

ABemaerk! Udgangskontaktoren kan kun bruges som en sikkerhedsanordning. Luk ikke
kontaktoren, nar ACS 400 er i drift.
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Figur 20 Motorkabeltilslutning for rammestarrelser R3 og R4 (IP 21 / NEMA1).
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Basningsplade til styrekabler (B), se Figur 17

Styrekabler

,, A\l
7 ,/, ,HI
\ /5.
\ sl
\
W
//o o

\ )

T

Figur 21  Fastgerelse af basningsplade til styrekabler (B), type IP 21/ NEMAT1 frekvensomformere

Bemeerk! Se “Instruktioner for ACS 400 EMC” pa side 159.

Figur 22 Styrekabeltilslutninger (IP 21 / NEMA1).
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IP 54-enheder

En pakke med fem skruer og to bagsningsplader falger med type IP 54 (NEMA12) ACS 400-
frekvensomformere.

Figur 23 Bosningsplade til effektkabler (A) og til styrekabler (B), type IP 54/ NEMA 12
frekvensomformere.

Abning af frontdaekslet, se “Fjernelse af daekslet” pa side 7.

Figur 24 Fastgorelse af bosningsplade til effektkabler (A), type IP54/NEMA12
frekvensomformere.
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Inden bosningspladen til styrekablerne (IP 54 / NEMA12) monteres, skal effektkablerne

tilsluttes. Forskellige diametre er markeret pa basningens overflade. Skeer bgsningerne ud, efter
at have kontrolleret den korrekte kabelstarrelse.

Tabel 5

Klemme Beskrivelse Bemaerk
ut, vi, w1 3~ stromforsyningsindgang Brug ikke 1~ forsyning!
PE Beskyttelsesjord Folg lokale regler for kabeltveersnit.
U2, v2, w2 Stremudgang til motor Se R.
Uc+, Uc- DC bus For valgfri ACS-BRK bremseenhed.
+ Motorkabelafskarmning

Folg lokale regler for kabeltype og -tveersnit. Brug afskeermet motorkabel.

Anbring motorkablet veek fra styreledninger og stremforsyningskablet for at undga
elektromagnetiske forstyrrelser.

- _
. ]
timel moue
(ool )
U1 V1 Wi U2 V2 W2

MAL Mo

e o oo 2@

)
[s]

=

Figur 25 Motorkabeltilslutning for rammestorrelser R1 og R2 (IP 54 / NEMA12).
Bemaerk! Se “Instruktioner for ACS 400 EMC” pé side 159.
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Figur 26 Motorkabeltilslutning for rammestorrelser R3 og R4 (IP 54 / NEMA12).
Bemeerk! See “Instruktioner for ACS 400 EMC” pa side 159.

Figur 27  Fastgorelse af basningsplade til styrekabler (B), type IP 54/ NEMA12
frekvensomformere.
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Figur 28  Styrekabeltilslutninger (IP 54 / NEMA12).

Bemaerk! Se “Instruktioner for ACS 400 EMC” pa side 159.
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K Styreklemmer
Hoved-I/O-klemraekke X1

Tabel 6
X1 | Identifikation Beskrivelse
1 |SCR Klemme til signalkablets skaerm. (Tilsluttet internt til kabinettets jord.)
2 |Al1 Analog indgang 1, programmerbar.

Standard: 0 - 10 V (R; = 200 k) (Dip switch:Al1 aben) <=> 0 - 50 Hz frekvensreference
0 - 20 mA (R; =500 Q) (Dip switch:Al1 lukket) <=> 0 - 50 Hz frekvensreference
Oplgsning 0,1 % malengjagtighed +1 %.

AGND Analog feelles indgangskreds. (Tilsluttet internt til kabinettets jord gennem 1 MW.)

oV 10 V/10 mA referencespaendingsudgang til analogt potentiometer, mélengjagtighed +2 %.

Al 2 Analog indgang 2, programmerbar.
Standard: 0 - 20 mA (R; = 500 Q) (Dip switch:Al2 lukket)
0-10 V (R; = 200 k) (Dip switch:Al2 &ben)
Oplgsning 0,1 % malengjagtighed +1 %.

AGND Analog feelles indgangskreds. Ttilsluttet internt til kabinettets jord gennem 1 MW.)

AO1 Analog udgang, programmerbar. Standard: 0 - 20 mA (last < 500 W) <=> 0 - 50 Hz
udgangsfrekvens. Ngjagtighed: typisk +/- 3%

AGND Fzelles for DI-retursignaler.(Tilsluttet internt til kabinettets jord gennem 1 MQ.)

24V Hjeelpespaendingsudgang 24 V DC +20 %, -10 % / 250 mA (reference til AGND).
Beskyttet mod kortslutning.

10 | DCOM1 Digital feelles indgang 1 for DI1, DI2 og DI3. For at aktivere en digital indgang skal der

veere >+10 V (eller <-10 V) mellem denne indgang og DCOM1. De 24 V kan leveres af
ACS 400 (X1:9) som i tilslutningseksemplerne (se L) eller fra en ekstern 12 - 24 V kilde
med den ene eller den anden polaritet.

DlI-konfiguration

Fabrik (0) Fabrik (1)

11 | DI1 Start. Aktiver for at starte. Motor accelererer | Start. Hvis DI 2 er aktiveret, momentan
til referencefrekvensen. Frakobl for at aktivering af DI 1 starter ACS 400.
stoppe. Motoren gar i tomgang og standser.
12 |DI2 Reversering. Aktiver for at reversere Stop. Momentan deaktivering standser altid
rotationsretningen. ACS 400.
13 |DI3 Jog. Aktiver for at indstille Reversering. Aktiver for at reversere
udgangsfrekvensen til jog-frekvens rotationsretningen.
(standard: 5 Hz).
14 | DI 4 Skal ikke aktiveres for Fabrik 0). Skal aktiveres for Fabrik (1).
15 | DI5 Valg af rampepar (ACC1/DECH1 eller ACC2/DEC2).
16 | DCOM2 DCOM?2 digital feelles indgang 2 for DI4, DI5
17 | RO1C Relaeudgang 1, programmerbar (standardfunktion: fejl => 17 tilsluttet 18).
12-250VAC/30VDC,10mA-2A
18 | RO1A |
19 | RO1B —
20 | RO2C Releeudgang 2, programmerbar (standardfunktion: drift => 20 tilsluttet 22).
21 | RO2A —_| 12-250VAC/30VDC,10mA-2A
22 | RO2B —

Digital indgangsimpedans 1,5 kQ.
Brug flertradet 0,5-1,5 mm? ledning.

Bemeerk! DI 4 lzeses kun, nar strammen er tilsluttet (Fabriksmakro 0 og 1).
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Bemazerk! Af sikkerhedsarsager melder fejlrelaeet en “fejl”, nar der slukkes for spaendingen til
ACS 400.

Bemaerk! Klemmerne 3, 6 og 8 har samme spaending.

Bemeerk! DI4 og DI5 er isoleret galvanisk fra DI1-DI3. For at kunne bruge D14 og DI5 skal en
jumper-ledning vaere tilsluttet. Se naermere oplysninger i afsnit L.

Bemaerk! Hvis der findes et styrepanel, kan andre makroer ogsa veelges. Den digitale indgang
afhaenger af den valgte makro.

Konfiguration af analoge indgange

Det analoge input-signal veelges med DIP-switch: Al dben = spaendings-input (U) og Al tilsluttet =
strem-input (1).

Eksempler pa valg af analogt input-signall

1. A1 =U 0-10V

All: X
2. Al =U 0-10V Al
:-g> D!
Al2=U 0-10V AI2:7‘
3. A1 =1 0(4) - 20 mA Al: m
Al2 =1 0(4) - 20 mA AI2:f7
Tabel 7 RS485-klemme X3
. Beskrivelse Signaltgrminering veelges med
DIP-switch.
1 Skeerm Termin. | Not
termin.
L L] [
3 A JECEE
4 AGND
5 Skeerm
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L Tilslutningseksempler

ACS 400 ACS 400
X1 X1
i AT e
2 inpul 2
F‘% 3 | AGND 0'1°V T&_H—MH? 3 | AGND |[An{==[]0-10V
BRI AR: " o» | 0(4)-20mA PRI {e»] [0-10V
5 | Al2 5 | Al2
O R oo Lﬁ@ & | AGND
...20 mA' AO1
Kablets skaerm jordes ? Ag1 7 AgND
ved kilden. 8 | AGND +24 V 8
o [+24V h o [ +24V
‘ 10 [ DCOM1 10 [ DCOM1
‘ 1 [ DN ‘ ‘ 11 | D
12 | DI2 12 | DI2
13 | DI3 13 | DI3
14 DA DI-konfiguration 12 | DI
5[ DI5 PNP-tilsluttet 151 D5
(kilde) DCOM2
DI-konfiguration 16 | DCOM2 med ekstern 19
NPN-tilsluttet 17 |RO1C stremforsyning 17 | RO1C
(element) 18 IRO1A : +QV — 18 | RO1A ;
19 |RO1B - 19 |ROIB 1
20 |RO2C 20 | RO2C
21 [RO2A ; 21 | RO2A ;
22 [RO2B° |- 22 |RO2B L
Figur 29 1I/O-eksempler
ACS 400
Andre Modbus-enheder X3
SCR 1 | SCR
RS485 interf.
B 2 B Not
termin.
A 3 A op b
GND 4 | AGND Edl
B 5 | sCR
A Signalterminering
GND veelges med DIP-
SCR switch, ikke termineret.

Figur 30 RS485 Flerpunktanvendelse.
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M Monter deekslet igen

Tilslut ikke strammen, for frontdeekslet er monteret igen.
IP 21 / NEMA1 enheder:

1. Find farst monteringsklemmerne i bunden.
2. Kilik holdearmen pa plads.

3. Montér styrepanelet.

Montér frontdaekslet pa IP 21/ NEMA1
enheder fra og med starrelse ACS401-x016-
3-X.

1. Heegt de nederste endefingre af nederste
del af frontdaekslet.

2. Kilik holdearmen pé plads.
3. Heegt nederste endefingre pa.

4. Kilik holdearmene pa plads.

5. Monter styrepanelet, hvis det findes.

IP54 / NEMA12 enheder:

1. Monter styrepanelet.
2. Monter frontdaekslet.

3. Stram skruerne (max. moment 1,5 Nm).

N Nettilslutning
Nar speaendingen sluttes til ACS 400, lyser den grgnne LED (lysdiode).
Bemaerk! Det er kun tilladt at gare tre startforsgg inden for fem minutter.

Bemaerk! Inden motorhastigheden gges, skal du kontrollere, om motoren kgrer med den gnskede
rotationsretning.

O Miljgoplysninger
Emballagen er lavet af balgepap og kan genbruges.

Et produkt, som skal skrottes, bestar af veerdifulde ramaterialer, der bar genbruges, hvorved der
spares energi og naturressourcer. Skrotningsvejledning kan fas hos ABBs salgs- og servicefirmaer.

ACS 400 Brugervejledning 23



P Beskyttelsesfunktioner
ACS 400 har en raekke beskyttelsesfunktioner:

e Overstrgm * Beskyttelse mod motoroverbelastning
* Overspaending (se Q)

¢ Underspeending * Beskyttelse mod

e Overtemperatur udgangsoverbelastning (se R)

* Udgangsjordingsfejl * Blokeringsbeskyttelse

* Udgangskortslutning * Underbelastning

* Indgangsfasetab (3~)

Beskyttelse mod kortslutning af I/O-
klemmer

ACS 400 har falgende LED-advarsels- og fejlindikatorer:

* Oplysninger om placering af LED’er findes i afsnit E. Hvis et ACS-PAN-A-styrepanel er tilsluttet,
findes disse oplysninger pa side 31.

Tabel 8
Rod LED: slukket Gron LED: blinker
UNORMAL TILSTAND

MULIGE ARSAGER: UNORMAL TILSTAND:

* Accelerations- eller decelerations- ¢ ACS 400 kan ikke helt folge
rampe er for hurtig i forhold til kreevet styrekommandoerne.
belastningsmoment * Blinker i 5 sekunder.

* En kort speendingsafbrydelse

Tabel 9
Rod LED: taendt Gron LED: teendt
FEJL

MULIGE ARSAGER: HANDLING:
» Kortvarig overstram * Giv et stopsignal for at nulstille fejlen.
¢ Over-/underspaending ¢ Giv et startsignal for at genstarte
¢ QOvertemperatur drevet.
* Motoroverbelastning (se afsnit Q)
KONTROLLER:
e om der er fejl eller fasetab i BEMAERK:

forsyningsnettet. * Huvis drevet ikke starter, skal du
» om mekaniske fejl i drevet kan vaere kontrollere, om indgangsspaendingen

arsag til overstrom. ligger inden for toleranceomrédet.
* om kolelegemet er rent.

Tabel 10

Rod LED: blinker Gron LED: teendt

FEJL

MULIGE ARSAGER: HANDLING:
* Udgangsjordingsfejl  Sluk for strammen.
* Kortslutning ¢ Vent, indtil LED’erne slukkes.
¢ For stor DC bus rippel * Teend for strammen igen.
KONTRQLLEB: Advarsel! Denne handling kan muligvis
* Isoleringen i motorkredsen starte drevet.
» Sikring og hovedfase.
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Bemaerk! Hver gang ACS 400 opdager en fejltilstand, aktiveres fejlreleeet. Motoren standser, og
ACS 400 venter pa at blive nulstillet. Hvis fejlen vedbliver, og der ikke kan findes nogen eksterne
arsager, skal du kontakte forhandleren af ACS 400.

Q Beskyttelse mod overbelastning af motoren

Hvis motorstrommen |, ; overskrider motorens nominelle strom Iy i en laengere periode, beskytter
ACS 400 automatisk motoren mod overophedning ved udkobling.

Udlgsningstiden afhaenger af graden af overbelastning (I, / In), udgangsfrekvensen og f,,m. De
angivne tider geelder ved "koldstart”.
ACS 400 yder overbelastningsbeskyttele i henhold til National Electric Code (US).

Standardindstillingen er motorvarmebeskyttelse TIL. Se yderligere oplysninger under gruppe 30
parametre pa side 87 i denne brugervejledning.

lout / In Udlgsningstid
15 180 s . 300s
. 600s
1.0 r—
0.5
0 Output-frekvens
0 35 Hz

Figur 31

ACS 400 Brugervejledning 25



R Belastningsevne for ACS 400

Hvis udgangen overbelastes, viser ACS 400 forst en alarm og bliver s& udkoblet.

lout t

tid

arbejdscyklus = /T

T <10 min

Imaks,. / |2
Omgivelsestemperatur,
1,5 Konstant drejningsmoment Bamp maks. er 40°C.
14 50°C er tilladt, hvis
\ I5 09 Iaks. reduceres til 90 %.
1.3
1.2 Kvadratisk drejningsmoment Imaics. = Maksimal udgangsstrom i
: kvadratisk drejningsmoment
1.1 w (Ionsamaks.) 09 konstant
w\ drejningsmoment (Ianmaks.), S€ tabel
1.0 E— Arbejdscyklus 44
0.1 0.2 0.3 0.4 05
Figur 32
S Typeserie og tekniske data
Tabel 11
400 V serie
3~ indgang Uy 004- | 005- | 006- | 009- | 011- | 016- | 020- | 025- | 030- | 041
380V -480V | ACSA401-| " X X X X X X X X X
+10 % 48 - 63 Hz X | 3X | IX | IX | IX G IX 3K IX ) IX )3
Rammestorrelse R1 R2 R3 R4
Nominel ydelse
(Se G) Enhed
Nominel motor Py | kW 3,0 4,0 5,5 7,5 11 15 18,5 |22 30 37
kvadratisk
drejningsmoment
Indgangsstrom A 6,2 8,3 11 14,8 (21,5 |29 35 41 56 68
linsa
Vedvarende A 6,6 8,8 1,6 [153 |23 30 38 44 59 72
udgangsstrom
lansa
Maks. A 7,3 9,7 12,8 |16,8 [253 |33 42 48 65 79
udgangsstram
I2NSQmax*k
Nominel motor Py | kW 2,2 3,0 4,0 5,5 7,5 1 15 18,5 |22 30
konstantdrejnings-
moment og strom
Indgangsstrom Iy | A 4,7 6,2 8,3 11,1 148 215 |29 35 41 56
Udgangsstrom lon* | A 4,9 6,6 8,8 1,6 [153 |23 30 38 44 59
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400 V serie

3~ indgang U,
380V - 480V ACS401-
+10 % 48 - 63 Hz

004- | 005- | 006- | 009- | O11- | 016- | 020- | 025- | 030- | 041-
3-X 3-X 3-X 3-X 3-X 3-X 3-X 3-X 3-X 3-X

Maks. A 74 9,9 13,2 [17,4 |23 34 45 57 66 88
udgangsstrom

I2Nma><

Udgangsspeending | V 0- U,

U

Koblingsfrekvens | kHz 4 (standard)

fsw 8 (lavt stgjniveau **)

Beskyttelses- (Se 0)

graenser

Overstrom A 20,3 [27,5 |37 48 64 76 99 125 145 195
(spidsveerdi)

Overspaending:
Udkobl.greense VvV DC 842 (svarer til 624 VAC-indgang)

Underspeaending:

Udkobl. greense VvV DC 333 (svarer til 247 VAC-indgang)

Overtemperatur °C 95 (keleelement)

Maks. m

kabelleengde 100 200 200 200

few = 4 kHz

few = 8 kHz 50 100 100 100

Maks. ledningsstorrelser og tilslutningsklemmers skruemoment

Nettilslutnings- mm? 10, AWGS6 (tradisoleret)/ 16, AWG4 35, AWG2

klemmer *** moment 1,3-1,5 Nm (tradisoleret) / | (tradisoleret) /
moment moment 3,2-3,7 Nm
1,5-1,8 Nm

Styreklemmer mm? 0,5-1,5 (AWG22...AWG16) / moment 0,4 Nm

Netsikring 3~ **** [ A 10 10 16 16 25 35 50 50 63 80

ACS401-

Effekitab (ved nominelt punkt)

Netstromkreds W 90 120 170 |[230 |330 |[450 |560 |660 |900 1100

Styrekreds W 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6

* Effekttrinnene er designet til den vedvarende longq-strem. Disse vaerdier geelder, nar hgjden over
havets overflade er mindre end 1000 m ASL. Se Q.

** Indstillingen Lavt stajniveau er kun tilgeengelig med styrepanel. Reducer Py og |, til 80%.
*** Fglg de lokale regler for kabeltvaersnit, se H. Skaermet motorkabel anbefales.
**** Sikringstype: klasse CC eller T. Ved ikke-installationer IEC269 gG.

Bemaerk! Brug netkabel til 60°C (75°C hvis omgivelsestemperaturen er hgjere end 45°C).

Bemaerk! Hvis der anvendes afbryder eller kontaktor i udgangen, skal hjeelpekontakt pa
afbryderen/kontaktoren veere tilsluttet omformerens stopsignal eller signal for START BOLKERET
(se parameter 1601), for at sikre at ACS 400 omformeren vil stoppe med udlgb straks nar
afbryderen/kontaktoren abnes. Forkert anvendelse af afbryder/kontaktor kan beskadige ACS 400
omformeren og afbryderen/kontaktoren.

ACS 400 kan anvendes i forsyningsnet med kortslutningsniveau pa maksimalt 65 kA rms og
meksimalt 480 V.
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T Overholdelse af produktdirektiver

CE-meerkning

ACS 400 overholder fglgende europeeiske direktiver
* Direktiv 73/23/EEC om lavspaending med tillaeg
e EMC-direktiv 89/336/EEC med tilleeg

Tilsvarende erkleeringer og en liste over de vigtigste standarder kan rekvireres.
Bemeerk! Se “Instruktioner for ACS 400 EMC” pa side 159.

En frekvensomformer og en CDM-enhed (Complete Drive Module) eller en BDM-enhed (Basic
Drive Module) betragtes i henhold til IEC 61800-2 ikke som en sikkerhedsrelateret enhed, der er
omfattet af maskindirektivet og relaterede harmoniserede standarder. CDM-/BDM-/
frekvensomformerenheden kan betragtes som en del af en sikkerhedsenhed, hvis enhedens
specifikke funktion opfylder kravene i den konkrete sikkerhedsstandard. CDM-/BDM-/
frekvensomformerenhedens specifikke funktion og den relaterede sikkerhedsstandard omtales i
dokumentationen til udstyret.

UL, ULc og C-Tick meerkninger

ACS 400 har UL-, cUL- og C-Tick-maerkninger for alle effektomrader og bade IP 21 og IP 54
beskyttelsesklasser.
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U Tilbehor

ACS 400-PAN-A
Styrepanel til ACS 400.

ACS 100-PAN
Styrepanel til ACS 100 / ACS 140/ ACS 400.

PEC-98-0008
Panelforleengerkabelseet til ACS 100 / ACS 140/ ACS 400.

ACS400-IFX1-3
RFI-indgangsfiltre.

ACS-BRK-
Bremseenheder.

RS485/232-adapter

DDCS-kommunikationsmodul
Til brug med fieldbus-adaptere og I/O udvidelsesmoduler.

ACS 400 understottes af Drive Ware
Kontakt forhandleren.

Flangemonteringssaet

Kontakt venligst det lokale ABB kontor for yderligere information.

ACS 400 Brugervejledning
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PROGRAMMERING
Styrepanelet ACS-PAN-A

ACS-PAN-A er et alfanummerisk styrepanel med LCD-display og understattelse af flere sprog.
Styrepanelet kan uden videre tilsluttes og frakobles frekvensomformeren. Panelet kan bruges til at
kopiere parametre til andre ACS 400 omformere med samme softwarerevision (parameter 3301).

Driftsindikator

.—-—-""__—_._——'_—‘—*—-—
Styreméade . Rotationsretning
I OP/NED
Displayvisning «m@m 1
MENU ENTER
Gron LED < L
Red LED ~—
RESET |
~ | — START/STOP
LOC/REM REVERSERING
Styremader

Forste gang drevet tilsluttes spaending, styres det fra styreklemmen X1 (fiernstyring, REM). ACS 400
styres fra styrepanelet, nar drevet er indstillet til lokalstyring (LOC).

Skift til lokalstyring (LOC) ved at trykke pa knappen LOC/REM, indtil forst LOKALSTYRING eller
senere LOKAL FORSAT. DRIFT vises:

* Hvis knappen slippes, mens LOKALSTYRING vises, indstilles panelets referencefrekvens til den
aktuelle eksterne reference, og drevet standses.

e Nar LOKAL FORSAT. DRIFT vises, kopieres den aktuelle drift/stop-status og
referencefrekvensen fra bruger-1/0.

Drevet startes og standses ved at trykke pa knappen START/STOP.

Rotationsretningen eendres ved at trykke pa knappen REVERSERING (parameter 1003 skal veere
indstillet pa VAELGES).

Der skiftes tilbage til fiernstyring (REM) ved at trykke p& knappen LOC/REM og holde den nede, indtil
FJERNSTYRING vises.

Rotationsretning

DRIFT > ¢ Drevet karer med fast hastighed (Set-punkt

< DRIFT * Rotationsretningen er frem (>) eller tilbage (<)
DRIFT > (eller < DRIFT) Hurtigt blinkende pil Drevet karer, men ikke ved set-punktet.

> (eller <) Langsomt blinkende pil Drevet er standset.
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Udgangsvisning

Nar styrepanelet tilsluttes spaending, viser panelet en reekke forskellige veerdier, se Figur 33. Nar der
trykkes pa MENU-knappen, og den holdes nede, genoptager styrepanelet denne UDGANGS-
visning.

Udgangsstregm Moment Referencefrekvens

0.0A 0% 50.0Hz | — Dervises markerer, nar referencen
—————— kan zendres

[ ——Aktuel udgangsfrekvens

[oUTPUT]

Figur 33  Udgangsvisningsvariabler.

Frekvensreferencen kan esendres ved hjeelp af knapperne OP/NED, nar den er understreget. Nar der
trykkes pa UP- eller DOWN-knappen, eéendres referencen omgaende.

Referencen kan eendres ved lokalstyring, men ogséa ved fiernstyring, hvis parametrene for ACS 400
er programmeret til det.

Menustruktur

ACS 400 indeholder et stort antal parametre. Af disse er kun de sékaldte grundlaeggende
parametre synlige til at begynde med. Se naermere oplysninger om hvordan det komplette
parameterseet indstilles i “Valg af komplet parametersaet” pa side 34.

Menuen bestar af parametergrupper og menufunktioner.

UDGANGS-visning Menu Parametre
0,0A 0% 50,0 Hz @ 99 OPSTARTDATA_ 9901 SPROG __ _
0,0 Hz > ENGLISH

@ 01 DRIFTSDATA @ 9902 APPLIK. MAKRO

@ 10 KOMMANDO INDGANGE @ 9905 MOT NOM SPAEND

@ e @ .8‘1.21 REG BYPASS
51 PFC CONTROL CTRL

8122 REG START DELAY .

KOPIERING TIL DREV
KOPIERING TIL PANEL
KOMPLET/KORT MENU
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Indstilling af parametervaerdi

Tryk p4 ENTER for at eendre en parameterveerdi. Nar veerdien kan aendres, er den understreget.
Skift veerdi ved hjeelp af knapperne OP/NED. Gem den aendrede vaerdi ved at trykke pa ENTER.
FAEndringer kan annulleres og indstillingsfunktionen afbrydes ved at trykke p& MENU.

ter og gem
9901 SPROG 9901 SPROG accep
—————— ENTER Skift @ e g

afslut

uden at
gemme

Bemazerk! Nar parameteren aendres, blinker markgren.

Bemaerk! Standardparametervaerdien vises ved at trykke pa knapperne OP/NED samtidig.
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Menufunktioner

Rul til den gnskede funktion i menuen. Start funktionen ved at trykke pa ENTER og holde knappen
nede, indtil displayet blinker.

Bemaerk! Parameterkopiering bergrer ikke alle parametre. De parametre, der ikke bergres, er: 9901,
9905-9910, 1605, 1607, 5002, 5201 og alle parametrene i gruppe 51. Se “ACS 400 Komplet liste
over parametre” pa side 57 for at fa en beskrivelse af disse parametre.

Kopiering af parametre fra drev til panel

Tryk og hold

KOPIERING TIL PANEL
________ ENTER KOPIERING

Bemaerk! Drevet skal veere standset og under lokalstyring. Parameter 1602 PARAMETER LAS skal
seettes til 1 (ABEN).

Kopiering af parametre fra panel til drev

Tryk og hold

KOPIERING TIL DREV KOPIERING
_________ ENTER

Bemaerk! Drevet skal veere standset og under lokalstyring. Parameter 1602 PARAMETER LAS skal
seettes til 1 (ABEN).

Valg af komplet parametersaet

| starten er det kun de grundleeggende parametre, der er synlige. Nar den komplette menu er
aktiveret, vises en stjerne i displayets anden raekke i menuen. Aktiver denne funktion igen for at fa
den korte menu igen.

Tryk og hold
KOMPLET/KORT MENU KOMPLET/KORT MENU
““““““ ENTER TS T T T T T Tt
MENU MENU f

Vises ved komplet menu.
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LED-indikatorer

Red LED Gron LED

SLUKKET TANDT Strommen er tilsluttet, og drevet fungerer normailt.
SLUKKET BLINKER Alarm er aktiv.

TANDT TANDT Fejl. Drevet kan nulstilles fra styrepanelet.
BLINKER TANDT Fejl. Sluk for strammen for at nulstille drevet.
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Diagnostiske display
Nar den ragde LED (lysdiode) pa ACS-PAN-A er teendt eller blinker, er der opstaet en fejl. Den
relevante fejlmeddelelse blinker i panelets display.

Nar den grenne LED pa ACS-PAN-A blinker, er en alarm aktiv. Den relevante alarmmeddelelse vises
i panelets display. Alarmer 1-7 skyldes brug af knapperne, og den granne LED blinker ikke for dem.

Alarm- og fejlmeddelelserne forsvinder, nar der trykkes pA MENU, ENTER eller piltasterne pa
styrepanelet. Hvis der ikke trykkes pa andre knapper inden for nogle fa seunder, og alarmen eller
fejlen stadig er aktiv, vil meddelelsen blive vist igen.

Beskrivelse

DC OVERSPANDING OVERSTROM
FEJL 2 ALARM 10

Kode

Figur 34  Fejl- og alarmmeddelelser

Se afsnittet Diagnosticering, der indeholder en komplet liste over alarmer og fejl.

Nulstilling af drevet fra styrepanelet

Nar den ragde LED er teendt, nulstilles en fejl ved at trykke pa knappen RESET.
Advarsel! Nulstilling af en fejl kan starte drevet under fjernstyring.

Nar den ragde LED blinker, nulstilles en fejl ved at slukke for strammen.
Advarsel! Hvis strammen tilsluttes igen, starter drevet muligvis igen omgaende.

Indstilling af kontrast

Displayets kontrast kan justeres pa et hvilket som helst tidspunkt. Kontrasten geres sterre ved at
trykke pa ENTER og OP knapperne samtidig og holde dem nede. Kontrasten geres mindre ved at
trykke pa ENTER og NED knapperne samtidig og holde dem nede. Der skal trykkes samtidig pa
knapperne.
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Styrepanelet ACS100-PAN

Styrepanelet kan uden videre tilsluttes og frakobles frekvensomformeren.

Styremade Maleenheder

Aktiv fejl-indikator

u-rpAR Rotationsretning

Display-visning

START/STOP MENU

Loe ' rem
REVERSERING Q \ / {ENTER) ENTER
T
OP/NED
Styrekommandoer

Forste gang drevet tilsluttes spaending, styres det fra styreklemmerne (fiernstyring, REM). ACS 400
styres fra styrepanelet, nar drevet er sat til lokalstyring (LOC).

Skift til lokalstyring (LOC) ved at trykke pa knapperne MENU og ENTER samtidig og holde dem
nede, indtil forst Loc eller senere LCr vises:

* Hvis knapperne slippes, mens Loc vises, indstilles panelets referencefrekvens til den aktuelle
eksterne reference, og drevet standses.
* Nar LCr vises, kopieres den aktuelle kor/stop-status og referencefrekvensen fra bruger-1/0.

Drevet startes og standses ved at trykke pa knappen START/STOP.

Akslens retning aendres ved at trykke pA REVERSERING knappen (parameter 1003 skal veere
indstillet pa VELGES).

Der skiftes tilbage til fiernstyring (REM) ved at trykke pa knapperne MENU og ENTER samtidig og
holde dem nede, indtil rE vises.

Rotationsretning

FWD / REV synlige ¢ Rotationsretningen er frem / tilbage
* Drevet karer med fast hastighed (Set-
punkt)
FWD / REV blinker hurtigt Drevet accelererer / decelererer.
FWD / REV blinker langsomt Drevet er standset.
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Udgangsdisplay

Nar styrepanelet tilsluttes spaending, viser panelet den aktuelle udgangsfrekvens. Hver gang
knappen MENU trykkes ind og holdes inde, genoptager styrepanelet denne UDGANGS-visning.

Tryk pa knappen OP eller NED for at skifte mellem udgangsfrekvens og udgangsstrem.

For at indstille udgangsfrekvensen trykkes der pd ENTER. Ved tryk pa knappen OP eller NED skifter
referencen gjeblikkelig. Tryk pad ENTER igen for at vende tilbage til UDGANGS-visning.

Hz 1 ,' ,:' q Hz O
OUTPUT - OUTPUT !.151_ T O
=)

)

Loc

=
L.

O
O
c =

OUTPUT

Menustruktur

ACS 400 indeholder et stort antal parametre. Af disse er kun de sékaldte grundlaeggende
parametre synlige til at begynde med. Menufunktionen -LG- benyttes til at gare alle parametrene
synlige.

ODGANGS-visning Parametergrupper Parametre
& 1 - = - =
R iEE] 990¢

(N 507
& o O g

Indstilling af parametervaerdi

Tryk pA ENTER for at fa vist parametervaerdien.
En ny veerdi indstilles ved at trykke paA ENTER og holde knappen nede, indtil SET vises.

O

0] [ @0g

Bemeerk! SET blinker, hvis parameterveerdien aendres. SET vises ikke, hvis vaerdien ikke kan
endres.

Bemaerk! Standardparameterveerdien vises ved at trykke pa knapperne OP/NED samtidig.
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Menufunktioner

Rul gennem parametergrupperne for at na den gnskede menufunktion. Funktionen startes ved at

trykke pa ENTER og holde knappen nede, indtil displayet blinker.

Bemaerk! Ind- og udlaesningsfunktionerne i ACS100-PAN fungerer endnu ikke sammen med

ACS 400. Den relativt lille faste hukommelse i ACS100-PAN kan ikke gemme alle ACS 400-
parameterveerdierne.

Valg mellem grundiaeggende og komplet menu

- Tryk og hold nede

=1 -
N
L __ww

Synlig hvis hele
menuen er aktiv

Kopiering af parametre fra drev til panel

Tryk og hold nede

- UL -

MENU

Bemazerk! Drevet skal vaere standset og under lokalstyring. Parameter 1602 PARAMETERLAS skal
seettes til 1 (ABEN).

Kopiering af parametre fra panel til drev

Tryk og hold nede

“dL - —eme—

MENU

Bemaerk! Drevet skal veere standset og under lokalstyring. Parameter 1602 PARAMETER LAS skal
saettes til 1 (ABEN).
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Diagnostiske display

Nar den rade lysdiode pa ACS 400 lyser eller blinker, er en fejl aktiv. Den relevante fejlmeddelelse
blinker i panelets display.

Nar den grenne lysdiode pa ACS 400 blinker, er en alarm aktiv. Den relevante alarmmeddelelse
vises i panelets display. Alarmer 1-7 skyldes brug af knapperne og den grgnne lysdiode blinker ikke
for dem.

Alarm- og fejlmeddelelserne forsvinder, nar der trykkes pa MENU, ENTER eller pileknapperne pa
styrepanelet. Hvis der ikke trykkes pa andre knapper inden for nogle fa sekunder, og alarmen eller
fejlen stadig er aktiv, vil meddelelsen blive vist igen.

- 7 I
= n;' AL 1L

\fejlkode alarmkode

Figur 35 Fejlkoder og advarsler.

Se den udfarlige liste over advarsler og fejlkoder i afsnittet Diagnosticering.

Nulstilling af drevet fra styrepanelet

Nar den rade lysdiode er teendt, nulstilles fejlen ved tryk pa START/STOP.
Advarsel! Nulstilling af fejlen kan starte drevet under fjernstyring.

Nar den rade lysdiode blinker, nulstilles fejlen ved at slukke for spaendingen.
Advarsel! Hvis strammen tilsluttes igen, starter drevet muligvis omgéende.
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ACS 400 Grundlaaggende parametre

ACS 400 indeholder et stort antal parametre. Af disse er kun de sakaldt grundleeggende parametre
synlige til at begynde med.

Det er tilstraekkeligt kun at opseette nogle fa grundlaeggende parametre til brug, hvor de
forudprogrammerede applikationsmakroer i ACS 400 kan give den gnskede funktionalitet. En
komplet beskrivelse af de programmerbare funktioner i ACS 400 findes under “ACS 400 Komplet
liste over parametre” som starter pa side 57.

De grundleeggende parametre er anfgrt i nedenstadende tabel.

S = Parametre kan kun eendres, nar drevet er standset.

Kode

Navn

Bruger S

Gruppe 99
OPSTARTSDATA

9901

SPROG
Valg af sprog.

0 = ENGELSK (UK) 4 = SPANSK 8 = DANSK 12 = (reserveret)
1= ENGELSK (AM) 5 = PORTUGUISISK 9 = FINSK

2=TYSK 6 = HOLLANDSK 10 = SVENSK

3 = ITALIENSK 7 = FRANSK 11 = RUSSISK

9902

APPLIK MACRO
Veelger applikationsmakro. Seetter parameterveerdier til deres standardveerdier. En
detaljeret beskrivelse af samtlige makroer findes under “Applikationsmakroer” som
starter pa side 45.

0 = FABRIK

1 = ABB STANDARD
2 = 3-TRADS

3 = ALTERNERENDE
4 = MOTOR POT

5 = HAND/AUTO

6 = PID-STYRING

7 = FORMAGN

8 = PFC-STYRING

Standardveerdi: 0 (FABRIKSMAKRO)

9905

MOT NOM SPZAEND
Nominel motorspaending fra motorens meerkedataskilt. Denne parameters omfang
afhzenger af typen af ACS 400.

Standardveerdien: 400 V

9906

MOT NOM STROM
Nominel motorstrom fra motorens meerkedataskilt. Vaerdier for denne parameter
spaender fra 0,5* Iy - 1,5% Iy, hvor Iy er nominel strem fra ACS 400.

Standardveerdi: Iy
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Kode

Navn

Bruger

9907

MOT NOM FREK
Nominel motorfrekvens fra motorens maerkedataskilt.

Omrade: 0 - 250 Hz
Standardveerdi: 50 Hz

9908

MOT NOM HAST
Nominel motorhastighed fra motorens meerkedataskilt.

Omrade: 0 - 3600 o/min
Standard: 1440 o/min

9909

MOT NOM EFFEKT
Nominel motoreffekt fra motorens meerkedataskilt.

Omrade: 0,1 - 100,0 kW
Standard: 2,0 - 30,0 kW afheengig af typen pa frekvensomformer

9910

MOT COS PHI
Motorens nominelle cos phi fra motorens meerkedataskilt.

Omrade: 0,50 - 0,99
Standard: 0,83

Gruppe 01
DRIFTSDATA

0128

SIDSTE FEJL

Sidste registrerede fejl (0 = ingen fejl). “Diagnosticering” som starter pa side 145

Kan ryddes fra styrepanelet ved at trykke pa knapperne OP og NED samtidig, nar du er
i parameter Set-tilstand.

Gruppe 10

KOMM

ANDO INDGANGE

1003

RETNING
Retningslas.

1 = FORLAENS

2 = BAGLAENS

3 = VAELGES

Hvis du veelger VALGES, indstilles retningen i henhold til den angivne

retningskommando.
Standard: 3 (VALGES) eller 1 (FORLANS) afhaengigt af den valgte applikationsmakro.

Gruppe 11
REFERENCEVALG

1105

EKS REF1 MAX
Maksimal referencefrekvens i Hz.

Omrade: 0 - 250 Hz
Standardveerdi: 50 Hz eller 52 Hz afhaengigt af den valgte applikationsmakro.
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Kode [Navn Bruger S

Gruppe 12
KONSTANT HAST

1202 [KONST HAST 1
Omrade for alle konstante hastigheder: 0 - 250,0 Hz

Standardveerdi: 5,0 Hz

1203 [KONST HAST 2
Standardveerdi: 10,0 Hz

1204 [KONST HAST 3
Standardveerdi: 15,0 Hz

Gruppe 13
ANALOGE INDGANGE

1301 [MINIMUM A1
Minimumveerdi af Al1 i procent. Definerer den relative analoge indgangsvaerdi, hvor
referencefrekvensen nar minimumvaerdien.

Omréade: 0 - 100 %
Standardveerdi: 0 %

Gruppe 15
ANALOGE UDGANGE

1503 (AO INDHOLD MAX
Definerer udgangsfrekvensen, hvor den analoge udgang nar 20 mA.

Standardveerdi: 50,0 Hz eller 52 Hz afhaengigt af den valgte applikationsmakro.

Bemaerk! Indholdet af den analoge udgang kan programmeres. Veerdier angivet her er
kun gyldige, hvis andre analoge udgangskonfigurationsparametre ikke er blevet
endret. Beskrivelse af alle parametre er anfgrt under “ACS 400 Komplet liste over
parametre” som starter pa side 57.

Gruppe 20
GR/ENSE

2003 |MAX STRGM
Maksimal udgangsstrgm.

Omrade: 0,5* Iy - 1,5...1,7* Iy **, hvor Iy er nominel strem fra ACS 400.
Default value: 1.5 * Iy

2008 [MAXIMUM FREK v
Maksimal udgangsfrekvens.

Omrade: 0 - 250 Hz
Standardveerdi: 50 Hz eller 52 Hz afhaengigt af den valgte applikationsmakro.

** Den maximale faktor afhaenger af typen pa frekvensomformer ved 4 kHz omskiftningsfrekvens.

Tabellen fortseettes pa naeste side.
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Kode |Navn Bruger S

Gruppe 21
START/STOP

2102 |STOP FUNKTION
Forhold under motorstandsning.

1 = uUDL@B
Motoren gar i tomgang og standser.

2 = RAMP
Rampedeceleration som defineret af den aktive decelerationstid 2203 DECELER TID 1
eller 2205 DECELER TID 2.

Standardveerdi: 1 (UDLGB)

Gruppe 22
ACCELER/DECELER

2202 |ACCELERTID 1
Rampe 1: tid fra nul til maksimal frekvens (0 - MAXIMUM FREK).

Omrade for alle rampetidsparametre er 0,1 - 1800 s.
Standardveerdi: 5,0 s

2203 |DECELERTID 1
Rampe 1: tid fra maksimal til nul frekvens (MAXIMUM FREK - 0).

Standardveerdi: 5,0 s

2204 |ACCELERTID 2
Rampe 2: tid fra nul til maksimal frekvens (0 - MAXIMUM FREK).

Standardveerdi: 60,0 s

2205 |DECELER TID 2
Rampe 2: tid fra maksimal til nul frekvens (MAXIMUM FREK - 0).
Standardveerdi: 60,0 s

Gruppe 26
MOTORSTYRING

2606 |U/f FORHOLD v
U/f under feltsveekkelsespunktet.

1 = LINEAER
2 = KVADRATISK

LINEAER foretraekkes til brug med konstant moment. KVADRATISK foretraekkes til brug
med centrifugalpumper og ventilatorer for at @ge motorens effektivitet og reducere
motorstej.

Standardvaerdi: 1 (LINEAR)

Gruppe 33
INFORMATION

3301 |SW VERSION
Softwareversionskode.

S = Parametre kan kun aendres, nar drevet er standset.
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Applikationsmakroer

Applikationsmakroer er forudprogrammerede parametersaet. De minimerer antallet af forskellige
parametre, som skal indstilles under starten. Fabriksmakroen er den fabriksindstillede
standardmakro.

Bemaerk! Fabriksmakroen er beregnet til programmer UDEN styrepanel. Hvis fabriksmakroen
bruges sammen med styrepanel, skal det bemaerkes, at parametre, hvis vaerdi afheenger af
det digitale input DI4, ikke kan s&ndres fra panelet.

Parameterveerdier

Hvis en applikationsmakro veelges med parameter 9902 APPLIK MAKRO, indstilles alle gvrige
parametre (undtagen gruppe 99's parametre for opstartdata, parameterlas 1602, gem parameter
1607 og parametre for seriel kommunikation i grupperne 50 - 52) til deres standardveerdier.

Bestemte parametres standardveerdier afhaenger af den valgte makro. Disse vises med en
beskrivelse af hver makro. Oplysninger om standardveerdier for andre parametere findes i “ACS 400
Komplet liste over parametre” pa side 57.

Tilslutningseksempler

Bemeerk falgende i nedenstaende tilslutningseksempler:

* Alle digitale indgange er forbundet ved hjeelp af negativ (NPN) logik.
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Applikationsmakroen Fabrik (0)

Denne makro er beregnet til brug, hvor et styrepanel IKKE er tilgeengeligt. Den indeholder en to-trads
I/0O-konfiguration til almindelige formal.

Veerdien af parameter 9902 er 0 (FABRIK). D14 er ikke tilsluttet.

Indgangssignaler Udgangssignal DIP switch
 Start, stop og retning (DI1,2) * An. udgang AO: frekvens  Al1: ' 0-10V
* Analog reference (Al1 ¢ Releeudgang 1: Fejl A2 2P 0(4) - 20 mA

)
Konstant hastighed 1 (DI3) ¢ Releeudgang 2: Drift

Valg af rampepar 1/2 (DI5)

Al Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz

+10V Referencespaending 10 VDC
Anvendes ikke

@ |~ o o ]a oo |-
=
|

AGND
AO1 Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz
— AGND
— +24V +24 VDC

10 | I DCOM1 .
I S T3 1§ Start/Stop: Aktiver for at starte ACS400
————— {1 [ DI2 Forlaens/Baglaens: Aktiver for at reversere rotationsretningen
- [ [DI3 Konstant hastighed 1: Standard: 5 Hz

14 | [DI4 Tilslut ikke!*
T [|DI5 Valg af rampepar. Aktiver for at vaelge rampepar 2.

16 | [DCOM2

17| RO1C Relzeudgang 1, programmerbar

18 | RO1A Q standardfunktion: Fejl =>17 tilsluttet 18

19 | RO1B

20 | RO2C Relzeudgang 2, programmerbar

2 28%\ standardfunktion: Drift =>20 tilsluttet 22

22 ~

*Bemeerk! DI 4 anvendes til at konfigurere ACS 400. Den laeses kun én gang, nér strammen er
tilsluttet. Alle parametre markeret med * bestemmes af DI4 indgangen.

Parameterveerdier for Fabrik (0):

* 1001 EKS 1 KOMMANDOER 2 (DI1,2) 1503 AO INDHOLD MAX 50,0 Hz
1002 EKS 2 KOMMANDOER 0 (IKKE VALGT) 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1003 RETNING 3 (VAELGES) 1604 FEJL KVIT VALG 6 (START/STOP)
1102 EKS1/EKST2 VALGT 6 (Exs1) 2008 MAXIMUM FREK 50 Hz
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (NOT SEL)
1105 EKS REF1 MAX 50 Hz 2201 ACC/DEC 1/2 VALG 5 (DI5)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 4001 PID FORST/ARKN 1,0

* 1201 KONST HAST VALG 3 (D13) 4002 PID INTEG TID 60s
1401 RELAEUDGANG 1 3 (FEJL (-1)) 4101 PID FORST/ARKN 1,0
1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT) 4102 PID INTEG TID 60s
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Applikationsmakroen Fabrik (1)

Denne makro er beregnet til brug, hvor et styrepanel IKKE er tilgaengeligt. Den indeholder en tre-
trads 1/0-konfiguration til almindelige formal.

Veerdien af parameter 9902 er 0 (FABRIK). DI 4 er tilsluttet.

Indgangssignaler
¢ Start, stop og retning (DI1,2,3)

* Analog reference (Al1)
* Valg af rampepar 1/2 (DI5)

Udgangssignaler DIP switch

N

20 | RO2C

21 | RO2A

22 | RO2B

-

*Bemaerk! DI 4 anvendes til at konfigurere ACS 400. Den laeses kun én gang, nar strammen er

¢ An. udgang AO:

« frekvens All: Eb '0-10V
* Releeudgang 1: Fejl A12:' 2P | 0(4) -20mA

* Releeudgang 2: Drift

Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz

Referencespanding 10 VDC
Anvendes ikke

Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz

+24 VDC

Momentan aktivering med DI2 aktiveret: Start

Momentan deaktivering: Stop

Forlaens/Baglaens: Aktiver for at reversere rotationsretning
Skal tilsluttes!*

Valg af rampepar. Aktiver for at vaelge rampepar 2.

Releeudgang 1, programmerbar
standardfunktion: Fejl => 17 tilsluttet 18

Releeudgang 2, programmerbar
standardfunktion: Drift => 20 tilsluttet 22

tilsluttet. Alle parametre markeret med * bestemmes af DI4 indgangen.

Bemaerk! Stop input (DI2) deaktiveret: panelets START/STOP-knap er blokeret (lokal).

Parameterveerdier for Fabrik (1):

* 1001 EKS1 KOMMANDOER 4 (DI1P,2P,P) 1503 AO INDHOLD MAX 50 Hz
1002 EKS2 KOMMANDOER 0 (IKKE 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
VALGT)
1003 RETNING 3 (VALGES) 1604 FEJL KVIT VALG 6 (START/STOP)
1102 EKS1/EKS2 VALG 6 (EKs1) 2008 MAXIMUM FREK 50 Hz
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1105 EKS REF1 MAX 50 Hz 2201 ACC/DEC 1/2 VALG 5 (DI5)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 4001PID FORSTARKN 1,0
* 1201 KONST HAST VALG 0 (IKKE 4002 PID INTEG TID 60s
VALGT)
1401 RELAEUDGANG 1 3 (FEJL (-1)) 4101 PID FORSTARKN 1,0
1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT) 4102 PID INTEG TID 60s
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Applikationsmakroen ABB-standard

Denne makro til almindelige formal er en typisk to-trads I/O konfiguration. Den indeholder yderligere
to forudindstillede hastigheder sammenlignet med makroen Fabrik (0).

Veerdien af parameter 9902 er 1 (ABB STANDARD).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP switch
 Start, stop og retning (DI1,2) ¢ An. udgang AO: Frekvens
* Analog reference (Al1) * Releeudgang 1: Fejl Alt: 0-10V
* Valg af foruddefineret * Releeudgang 2: Drift Al2:' @ 0(4) -20mA

hastighed (DI3,4)
* Valg af rampepar 1/2 (DI5)

v _1 | SCR
2 [[A Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz
7= _[[AGND
4 [1+10V Referencespaending 10 VDC
s ||AI2 Anvendes ikke
s ||[AGND
7 [LAO1 Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz
—————s | AGND
I +24V +24 VDC
10 | I DCOM1
T [pi Start/Stop: Aktiver for at starte
——— 1= [|DI2 Forlaens/Baglaens: Aktiver for at reversere rotationsretning
—/—L7 DI3 Valg af konstant hastighed*
. [[DI4 Valg af konstant hastighed*
— 15| |DI5 Valg af rampepar. Aktiver for at veelge rampepar 2.
16 | [DCOM2
17 | RO1C Relaeudgang 1, programmerbar
18 :g:g Q standardfunktion: Fejl => 17 tilsluttet 18
19 ~

: 282% Q Releeudgang 2, programmerbar
L. — standardfunktion: Drift => 20 tilsluttet 22

*Valg af konstant hastighed: 0 = aben, 1 = tilsluttet

DI3 Di4 | Udgang

0 0 Reference gennem Al1

1 0 Konst hast 1 (1202)

0 1 Konst hast 2 (1203)

1 1 Konst hast 3 (1204)

Parametervaerdier for ABB-standard:

1001 EKS1 KOMMANDOER 2 (p11,2) 1503 AO INDHOLD MAX 50 Hz
1002 EKS2 KOMMANDOER 0 (IKKE VALGT) | 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1003 RETNING 3 (VELGES) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1102 EKS1/EKS2 VALG 6 (EKs1) 2008 MAXIMUM FREK 50 Hz
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1105 EKS REF1 MAX 50 Hz 2201 ACC/DEC 1/2 VALG 5 (DI5)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 4001 PID FORSTARKN 1,0
1201 KONST HAST VALG 7 (DI13,4) 4002 PID INTEG TID 60s
1401 RELAUDGANG 1 3 (FEJL (-1)) 4101 PID FORSTARKN 1,0
1402 RELAUDGANG 2 2 (DRIFT) 4102 PID INTEG TID 60s
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Applikationsmakroen tre-trads

Denne makro er beregnet til brug, hvor drevet styres ved hjeelp af momentane trykknapper. Den
giver yderligere to forudindstillede hastigheder sammenlignet med Fabriksmakroen (1) ved at
anvende DI4 og DI5.

Veerdien af parameter 9902 er 2 (3-TRADS).
Indgangssignaler Udgangssignaler DIP switch
» Start, stop og retning (DI1,2,3) * An. udgang AO: Frekvens

* Analog reference (Al1) * Relzeudgang 1: Fejl All: 0-10V

* Valg af foruddefineret * Releeudgang 2: Drift Al2: /2> | 0(4) -20mA
hastighed (D14,5)

{1 | SCR
2 [[A Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz

R AGND
a [[+10V Referencespaending 10 VDC
s |[AI2 Anvendes ikke
s ||AGND

7 [[AO1 Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz

s | AGND
9 | +24V +24 VDC

- 10 | |IDCOM1

—————11[ID Momentan aktivering med DI2 aktiveret: Start
—/t_ 12 ) M 1 1 .

- DIZ omentan deaktivering: Stop

S [N Aktiver for at reversere rotation: Forlaens/Bagleens

114 | [DI4 Valg af konstant hastighed*

15 | |DIS Valg af konstant hastighed*
16 | [DCOM2
17 | RO1C Releeudgang 1, programmerbar
18 | RO1A Qstandardfunktion: Fejl => 17 tilsluttet 18
19 | RO1B

RO2C

2:’ RO2A Q Releeudgang 2, programmerbar
22| RO2B |~ standardfunktion: Drift => 20 tilsluttet 22

*Valg af konstant hastighed: 0 = &ben, 1 = tilsluttet

Di4 DI5 Udgang

Reference gennem Al1

Konstant hastighed 1 (1202)
Konstant hastighed 2 (1203)
Konstant hastighed 3 (1204)

= ol = o
- - Ol ©

Bemaerk! Stop input (DI2) deaktiveret: panelets START/STOP-knap er blokeret (lokal).

Parameterveerdier for applikationsmakro 3-trads:

1001 EKS1 KOMMANDOER 4 (p11P,2P,3) | 1503 AO INDHOLD MAX 50 Hz

1002 EKS2 KOMMANDOER 0 (IKKE VALGT) | 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1003 RETNING 3 (VALGES) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1102 EKS1/EKS2 VALG 6 (Eks1) 2008 MAXIMUM FREK 50 Hz

1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1105 EKS REF1 MAX 50 Hz 2201 ACC/DEC 1/2 VALG 0 (IKKE VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 4001 PID FORSTARKN 1.0

1201 KONST HAST VALG 8 (DI4,5) 4002 PID INTEG TID 60 s

1401 RELAUDGANG 1 3 (FEJL (-1)) 4101 PID FORSTARKN 1,0

1402 RELAUDGANG 2 2 (DRIFT) 4102 PID INTEG TID 60 s
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Applikationsmakroen Alternerende

Denne makro indeholder en I/O-konfiguration, som er tilpasset en sekvens af DI-styresignaler, der
anvendes, nar drevets rotationsretning alternerer.

Veerdien af parameter 9902 er 3 (ALTERNERENDE).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP switch
* Start, stop og retning (DI1,2) ¢ An. udgang AO: Frekvens

* Analog reference (Al1) * Releeudgang 1: Fejl An: 0-10V

* Valg af foruddefineret * Relseudgang 2: Drift Ai2:' | 2P | 0(4) -20mA
hastighed (DI3,4)

e Valg af rampepar 1/2 (DI5)

+—_1 | SCR
2 [[AI1 Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz
s AGND

a4 [[+10V Referencespaending 10 VDC

s [|AI2 Anvendes ikke

s ||[AGND

7 |[AO1 Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz
———— s | AGND
24V 24 VDC
- ?o ;COM1 "

i [pi Start frem: Hvis DI1-tilstanden svarer til DI2, stopper drevet
——— 12| [DI2 Start reversering
— T [DI3 Valg af konstant hastighed*
————— 1. [ [DI4 Valg af konstant hastighed*
L 5 A

15 Valg af rampepar. Aktiver for at veelge rampepar 2.

16 | IDCOM2

17 | RO1C Releeudgang 1, programmerbar

18 | RO1A :_| standardfunktion: Fejl =>17 tilsluttet 18

19 | RO1B

20 | RO2C Releeudgang 2, programmerbar

2 | RO2A standardfunktion: Drift =>20 tilsluttet 22

22 | RO2B -

*Valg af konstant hastighed: 0 = aben, 1 = tilsluttet

DI3 DI4 |Udgang

Reference gennem Al1

Konstant hastighed 1 (1202)
Konstant hastighed 2 (1203)
Konstant hastighed 3 (1204)

- Oo| = O
- = Ol ©

Parametervaerdier for applikationsmakroen Alternerende:

1001 EKS1 KOMMANDOER 9 (DI1F,2R) 1503 AO INDHOLD MAX 50 Hz
1002 EKS2 KOMMANDOER 0 (IKKE VALGT) | 1601 START BLOKERET 0 (IKKE
VALGT)
1003 RETNING 3 (VALGES) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1102 EKS1/EKS2 VALG 6 (Eks1) 2008 MAXIMUM FREK 50 Hz
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE
VALGT)
1105 EKS REF1 MAX 50 Hz 2201 ACC/DEC 1/2 VALG 5 (DI5)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 4001 PID FORSTARK 1.0
1201 KONST HAST VALG 7 (D13,4) 4002 PID INTEG TID 60s
1401 RELAEUDGANG 1 3 (FEJL (-1)) 4101 PID FORSTARKN 1,0
1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT) 4102 PID INTEG TID 60s
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Applikationsmakroen Motor-potentiometer

Denne makro giver et omkostningseffektivt interface for PLC’er, som varierer drevets hastighed
udelukkende ved hjeelp af digitale signaler.

Veerdien af parameter 9902 er 4 (MOTOR POT).

Indgangssignaler Udgangssignaler
e Start, stop og retning (DI1,2) ¢ An. udgang AO: Frekvens
* Reference op (DI3) * Releeudgang 1: Fejl
* Reference ned (Dl4) * Releeudgang 2: Drift

* Valg af foruddefineret
hastighed (DI5)

1
2 [[A1
s [|[AGND
4 [[+10V Referencespaending 10 VDC
s |[[AI2 Anvendes ikke
s ||AGND
7 |[AO1 Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz
s | AGND
9 | +24V +24 VDC
- 10 | |DCOM1 AL
I~ D Start/Stop: Aktiver for at starte.
I~ . [IDIZ Forlaens/Bagleens: Aktiver for at reversere rotationsretning
I [ [ |DI3 Reference op: Aktiver for at forage reference*
I " . |DI4 Reference ned: Aktiver for at saenke reference*
L [ |DI5 Konstant hastighed 1
16 | [DCOM2
17 | RO1C Relaeudgang 1, programmerbar
18 | RO1A standardfunktion: Fejl => 17 tilsluttet 18
19| RO1B
20 | RO2C Relaeudgang 2, programmerbar
z | RO2A standardfunktion: Drift => 20 tilsluttet 22
22 | RO2B

*Bemaerk!

e Huvis bade DI 3 og DI 4 er aktiverede eller deaktiverede, holdes referencen stabil.
* Reference gemmes ved standsning eller stramafbrydelse.

* Analog reference folges ikke, hvis motorpotentiometer er valgt.

Parameterveerdier for potentiometer:

1001 EKS1 KOMMANDOER 2 (DI1,2) 1503 AO INDHOLD MAX 50 Hz

1002 EKS2 KOMMANDOER O (IKKE VALGT) | 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1003 RETNING 3 (VALGES) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1102 EKS1/EKS2 VALG 6 (Eks1) 2008 MAXIMUM FREK 50 Hz

1103 EXT REF1 VALGT 6 (DI3u,4D) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1105 EKS REF1 MAX 50 Hz 2201 ACC/DEC 1/2 VALG 0 (IKKE VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 4001 PID FORSTARKN 1,0

1201 KONST HAST VALG 5 (DI5) 4002 PID INTEG TID 60 s

1401 RELAUDGANG 1 3 (FEJL (-1)) 4101 PID FORSTARKN 1,0

1402 REAUDGANG 2 2 (DRIFT) 4102 PID INTEG TID 60 s
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Applikationsmakroen Hand - Auto
Denne makro indeholder en 1/O-konfiguration, som typisk anvendes ved HVAC-brug.

Veerdien af parameter 9902 er 5 (HAND/AUTO).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP switch
e Start/stop (DI1,5) og rev ¢ An. udgang AO: Frekvens ‘
(DI2,4) Al:[ 9p ) 0-10V
¢ To an. referencer (Al1,Al2) ¢ Releeudgang 1: Fejl Ai2:' | 2P | 0(4) -20mA
* Valg af styrested (DI3) * Releeudgang 2: Drift
11 | SCR
2 [[AID Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz (handstyring)
RE AGND
4 [[+10V Referencespaending 10 VDC
@ 5 ﬁléND Ekstern reference 2: 0...20 mA <=> 0...50 Hz (autom. styring)
W : AO1 Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz
s | AGND
e +24V +24 VDC
10 | |IDCOM1 . 2
" I [ID Start/Stop: Aktiver for at starte ACS 400 (hand).
I .. [|DIZ Forlaens/Bagleens: Aktiver for at reversere rotationsretning (hand)
———— {1, | [DI3 Valg af EKS1/EKS2: Aktiver for at vaelge autostyring
1. |D1 Forlaens/Bagleens (autom.)
——— — 15| |DI5 Start/Stop: Aktiver for at starte ACS 400 (autom.)
16 | [DCOM2
17 | RO1C Releeudgang 1, programmerbar
18 | RO1A I‘standardfunktion: Fejl => 17 tilsluttet 18
19| RO1B 1~
20 | RO2C Relaeudgang 2, programmerbar
21 ;ggg N standardfunktion: Drift => 20 tilsluttet 22
22 ~

Bemeerk! Parameter 2107 START BLOKERET skal veere 0 (FRA).

Parametervaerdier for Hand-Auto:

1001 EKS1 KOMMANDOER 2 (p11,2) 1503 AO INDHOLD MAX 50 Hz

1002 EKS2 KOMMANDOER 7 (D15,4) 1601 START BLOKERET 0 (IKKE VALGT)
1003 RETNING 3 (VAELGES) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1102 EKS1/EKS2 VALG 3 (DI3) 2008 MAXIMUM FREK 50 Hz

1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE VALGT)
1105 EKS REF1 MAX 50 Hz 2201 ACC/DEC 1/2 VALG 0 (IKKE VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 2 (A12) 4001 PID FORSTARKN 1,0

1201 KONST HAST VALG 0 (IKKE VALGT) | 4002 PID INTEG TID 60s

1401 RELAUDGANG 1 3 (FEJL (-1)) 4101 PID FORSTARKN 1,0

1402 RELAEUDGANG 2 2 (DRIFT) 4102 PID INTEG TID 60s
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Applikationsmakroen PID-styring

Denne makro er beregnet til brug med forskellige styresystemer med lukkede kredslab, f.eks.
trykregulering, flowregulering osv.

Veerdien af parameteren 9902 er 6 (PID CTRL).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP switch
e Start/stop (DI1,5) ¢ An. udgang AO: Frekvens
* Analog reference (Al1) * Relzeudgang 1: Fejl Alt: 0-10V
* Aktuel veerdi (Al2) * Releeudgang 2: Drift AI2:' | 2P | 0(4) -20mA

* Valg af styrested (DI2)
* Konstant hastighed (DI3)
e Start blokeret (D14)

Bemeerk!

vV | SCR
2 |[[A EKS1 (manuel) eller EKS2 (PID) reference: 0...10 V
e AGND
a [[+10V Referencespeending 10 VDC
e 1s [lAI2 Aktuelt signal; 0...20 mA (PID)
s ||AGND
W 7 [[AO1 Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz
s | AGND
o | +24V +24 VDC
L 10 | |IDCOM1 2
S—g ] Start/Stop: Aktiver for at starte ACS 400 (hand).
- [+ |[|DIZ Valg af EKS1/EKS2: Aktiver for at veelge PID-styring
———— {43 [[D Konstant hastighed 1: Anvendes ikke ved PID-styring*
— 1 D . Start blokeret: Deaktivering standser altid ACS 400
T ps | [PIO Start/Stop: Aktiver for at starte ACS 400 (PID)

16 | [DCOM2

17| RO1C Relaeudgang 1, programmerbar

18 | RO1A Qstandardfunktion: Fejl => 17 tilsluttet 18

19 | RO1B [~

20 | RO2C Releeudgang 2, programmerbar

21 :18 2A standardfunktion: Drift => 20 tilsluttet 22

22| RO2B

* Konstant hastighed medtages ikke under PID-styring (PID).

Bemeerk! Parameter 2107 START BLOKERET skal veere O (FRA).
PID-styringsparametrene (gruppe 40) hgrer ikke til seettet Grundlaeggende parametre.
Parameterveerdier for PID-styring:

1001 EKS1 KOMMANDOER 1 (Di1) 1503 AO INDHOLD MAX 50 Hz
1002 EKS2 KOMMANDOER 6 (DI5) 1601 START BLOKERET 4 (D14)
1003 RETNING 1 (FORLANS) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1102 EKS1/EKS2 VALG 2 (D12) 2008 MAXIMUM FREK 50 Hz
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE
VALGT)
1105 EKS REF1 MAX 50 Hz 2201 ACC/DEC 1/2 VALG 0 (IKKE
VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 1 (A1) 4001 PID FORSTARKN 1,0
1201 KONST HAST VALG 3 (DI13) 4002 PID INTEG TID 60 s
1401 RELAUDGANG 1 3 (FEJL(-1)) 4101 PID FORSTARKN 1,0
1402 RELAUDGANG 2 2 (DRIFT) 4102 PID INTEG TID 60 s
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Applikationsmakroen Formagnetisering

Denne makro er beregnet til brug med drev, der skal starte meget hurtigt. Det tager altid tid at
oparbejde magnetisering i motoren. Med makroen Formagnetisering kan denne forsinkelse
elimineres.

Veerdien af parameter 9902 er 7 (FORMAGNT).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP switch
 Start, stop og retning (DI1,2) ¢ An. udgang AO: Frekvens
* Analog reference (Al1) * Releeudgang 1: Fejl Alt: 0-10V
« Valg af foruddefineret * Relaeudgang 2: Drift Al2:' 2> | 0(4) -20mA

hastighed (DI13,4)
* Formagnetisering (DI5)

Apnyti|
é& i ﬁgND Ekstern reference 1: 0...10 V <=> 0...50 Hz
4 Z}gv Referencespaending 10 VDC
5 A ikk
> HAGND nvendes ikke
7 [[AO1 Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...50 Hz
s | AGND
9 | +24V +24 VDC
- 10 | [ DCOM1 .
I G ) )T ] Start/Stop: Aktiver for at starte ACS 400
———— [ [|DI2 Forleens/Baglaens: Aktiver for at reversere rotationsretning
—/—L7 DI3 Valg af konstant hastighed*
———— 1 D4 Valg af konstant hastighed*
—1s | [DI5 Formagnetisering: Aktiver for at starte formagnetisering
16 | IDCOM2
17 | RO1C Releeudgang 1, programmerbar
18 | RO1A standardfunktion: Fejl => 17 tilsluttet 18
19 | RO1B
20 | RO2C Releeudgang 2, programmerbar
21 | RO2A standardfunktion: Drift => 20 tilsluttet 22
22 | RO2B -
*Valg af konstant hastighed: 0 = dben, 1 = tilsluttet
DI3 D14 Udgang
0 0 Reference gennem Al1
1 0 Konstant hastighed 1 (1202)
0 1 Konstant hastighed 2 (1203)
1 1 Konstant hastighed 3 (1204)
Parametervaerdier for formagnetisering:
1001 EKS1 KOMMANDOER 2 (p11,2) 1503 AO INDHOLD MAX 50 Hz
1002 EKS2 KOMMANDOER 0 (IKKE VALGT) | 1601 START BLOKERET 0 (IKKE
VALGT)
1003 RETNING 3 (VAELGES) 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1102 EKS1/EKS2 VALG 6 (EKs1) 2008 MAXIMUM FREK 50 Hz
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 5 (DI5)
1105 EKS REF1 MAX 50 Hz 2201 ACC/DEC 1/2 VALG O (IKKE
VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 0 (PANEL) 4001 PID FORSTARKN 1,0
1201 KONST HAST VALG 7 (DI13,4) 4002 PID INTEG TIME 60s
1401 RELAUDGANG 1 3 (FEJL (-1)) 4101 PID FORSTARKN 1,0
1402 RELAUDGANG 2 2 (DRIFT) 4102 PID INTEG TID 60s
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Applikationsmakroen PFC-styring

Denne makro er beregnet til brug med pumpe- og ventilatorstyring. Se yderligere oplysninger i
Appendiks B.

Veerdien af parameteren 9902 er 8 (PFC-STYRING).

Indgangssignaler Udgangssignaler DIP switch
e Start og stop (DI1) ¢ An. udgang AO: Frekvens
All: ‘0 -
* Analog reference (Al1) * Relaeudgang 1: E’ 0-10V
Hastighedsreguleret motor ~ Al2:' m 0(4) -20mA
e Aktuel veerdi (Al2) * Relzeudgang 2:
Hjeelpemotor

* Valg af styrested (DI3)
e Start blokeret (DI2)

v+ [ SCR
2 |[AM EKS1 (hand) eller EKS2 (PID/PFC) reference: 0...10 V
4 [[+10V Referencespaending 10 VDC
_ s ||AI2 Aktuelt signal; 0...20 mA (PID)
s ||AGND
7 |[AO1 Udgangsfrekvens 0...20 mA <=> 0...52 Hz
s | AGND
e 124V +24 VDC
10 | I DCOM1 3
- . [D Start/Stop: Aktiver for at starte ACS 400.
- 2 |IDIZ Start blokeret: Deaktivering standser altid ACS 400
——— [ [|DI3 Valg af EKS1/EKS2: Aktiver for at vaelge PFC-styring
14 | [DI4 PFC interlock: Deaktivering standser ACS 400
15 I::)('fOMZ PFC interlock: Deaktivering standser motor med konstant hast
16

17 | RO1C I‘ Releeudgang 1, programmerbar

standardfunktion: Hastighedsreguleret motor tilsluttet
19| ROIB = => 17 tilsluttet 18

2] RO2C Releeudgang 2, programmerbar
21 | RO2A Q standardfunktion: Hjeelpemotor tilsluttet => 20 tilsluttet 22
22| RO2B

Bemeerk! Parameter 2107 START BLOKERET skal veere O (FRA).

Parameterveerdier for PFC:

1001 EKS1 KOMMANDOER 1(DI1) 1503 AO INDHOLD MAX 52 Hz
1002 EKS2 KOMMANDOER 1(DI1) 1601 START BLOKERET 2 (DI2)
1003 RETNING 1 (FORLAENS) | 1604 FEJL KVIT VALG 0 (PANEL)
1102 EKS1/EKS2 VALG 3 (DI3) 2008 MAXIMUM FREK 52 Hz
1103 EKS REF1 VALGT 1 (A1) 2105 FORMAGN VALGT 0 (IKKE
VALGT)
1105 EKS REF1 MAX 52 Hz 2201 ACC/DEC 1/2 VALG 0 (IKKE
VALGT)
1106 EKS REF2 VALGT 1 (A1) 4001 PID FORSTARKN 2,5
1201 KONST HAST VALG 0 (IKKE 4002 PID INTEG TID 3s
VALGT)
1401 RELAUDGANG 1 29 (PFC) 4101 PID FORSTARKN 2,5
1402 RELAUDGANG 2 29 (PFC) 4102 PID INTEG TID 3s
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ACS 400 Komplet liste over parametre

Til at begynde med er kun de sakaldte grundleeggende parametre (med grat i Tabel 12) synlige. Brug
den relevante menufunktion pa styrepanelet til at fa vist det komplette parameterseet.

S = Parametre kan kun sndres, nar drevet er standset.
M = Standardveerdien afhaenger af den valgte makro (*).

Tabel 12 Komplet parametersaet.

Kode [Navn Omrade |Oplasning |Standard Bruger |S |M
Gruppe 99
OPSTARTDATA
9901 |SPROG 0- 11 1 0 (ENGLISH)
9902 |APPLIK. MAKRO 0-8 1 0 (FABRIK) v
9905 |MOT NOM SPZEND 380, 400, 415, 440, 460, |- 400 V v
480 V
9906 |MOT NOM STROM 0.5*I\ - 1.5%Iy 0.1 A 1.0%y v
9907 [MOT NOM FREK 0 - 250 Hz 1Hz 50 Hz v
9908 [MOT NOM HAST 0 - 3600 rpm 1 rpm 1440 rpm v
9909 [MOT NOM EFFEKT 0,1-100 kW 0,1 kW * v
9910 |MOT COS PHI 0,50 - 0.99 0,01 0,83 v
Gruppe 01
DRIFTSDATA
0102 [HASTIGHED 0 - 9999 rpm 1 rpm -
0103 |UDGANG FREK 0 - 250 Hz 0,1 Hz -
0104 |STROM - 0,1 A -
0105 |MOMENT -100...100% 0,1 %
0106 |EFFEKT - 0,1 kKW -
0107 |DC SPZANDING 0-999,9V 0,1V -
0109 |UDG. SPENDING 0-480V 0,1V -
0110 [ACS400 TEMP 0-150°C 0,1°C -
0111  |EKS REF 1 0 - 250 Hz 0,1 Hz -
0112 |EKS REF 2 0-100 % 0,1 % -
0113 |STYRESTED 0-2 1 -
0114 |DRIFTSTID 0-9999 h 1h -
0115 |KW-TIMETALLER 0 - 9999 kWh 1 kWh -
0116 |APPL BLOK UDG 0-100 % 0,1 % -
0117 |DI1-DI4 STATUS 0000 - 1111 1 -
(0 - 15 decimal)
0118 |aI1 0-100 % 0,1 % -
0119 |ai2 0-100 % 0,1 % -
0121 |DI5 & RELEER 0000 - 0111 1 -
(0 - 7 decimal)
0122 [AO 0-20 mA 0,1 mA -
0124 |[AKTUEL VAERDI 1 0-100 % 0,1 % -
0125 |AKTUEL VARDI 2 0-100 % 0,1 % -
0126 |[STYREAFVIG. -100 - 100 % 0,1 % -
0127 |PID AKT VARDI -100 - 100 % 0,1 %
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Kode [Navn Omrade Oplosning [Standard Bruger S M
0128 |SIDSTE FEJL 0-26 1

0129 |FORRIGE FEJL 0-26 1

0130 |ELDSTE FEJL 0-26 1

0131 |SER LINK DATA 1 0 - 255 1

0132 |SER LINK DATA 2 0 - 255 1

0133 |SER LINK DATA 3 0 - 255 1

0134 |PROCES VAR 1 - -

0135 |PROCES VAR 2 - -

0136 |DRIFTSTID 0,00 - 99.99 kh 0,01 kh

0137 |MW TIMETALLER 0 - 9999 MWh 1 MWh

Gruppe 10

KOMMANDOINDGANGE

1001 [EKS1 KOMMANDOER 0-10 1 2/4 ViV
1002 [EKS2 KOMMANDOER 0-10 1 0 V|V
1003 [RETNING 1-3 1 3 V|V
Gruppe 11

REFERENCEVALG

1101 |PANEL REF VALG 1-2 1 1 (ReF1 (Hz))

1102 |[EKS1/EKS2 VALG 1-8 1 6 V|V
1103 |EKS REF1 VALGT 0-13 1 1 V|V
1104 |EKS REF1 MIN 0-250 Hz 1Hz 0 Hz

1105 |EXT REF1 MAX 0-250 Hz 1Hz 50 Hz v
1106 |[EKS REF2 VALGT 0-13 1 0 V|V
1107 |EKS REF2 MIN 0-100 % 1% 0 %

1108 |EKS REF2 MAX 0 - 500 % 1% 100 %

Gruppe 12

KONSTANT HAST

1201 |KONST HAST VALG 0-10 1 3/0 V|V
1202 [KONST HAST 1 0 - 250 Hz 0,1 Hz 5 Hz

1203 [KONST HAST 2 0 - 250 Hz 0,1 Hz 10 Hz

1204 [KONST HAST 3 0 - 250 Hz 0,1 Hz 15 Hz

1205 [KONST HAST 4 0 - 250 Hz 0,1 Hz 20 Hz

1206 [KONST HAST 5 0 - 250 Hz 0,1 Hz 25 Hz

1207 [KONST HAST 6 0 - 250 Hz 0,1 Hz 40 Hz

1208 [KONST HAST 7 0 - 250 Hz 0,1 Hz 50 Hz

Gruppe 13

ANALOGE INDGANGE

1301 |MINIMUM Al 0-100 % 1% 0 %

1302 |MAXIMUM Al 0-100 % 1% 100 %

1303 |FILTER Al 0-10s 0,1s 0,1s

1304 |MINIMUM AI2 0-100 % 1% 0 %

1305 |MAXIMUM AI2 0-100 % 1% 100 %

1306 |FILTER AI2 0-10s 0,1s 0,1s
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Kode [Navn Omrade Oplosning (Standard Bruger |S |M
Gruppe 14
RELAUDGANGE
1401 |RELAUDGANG 1 0 - 31 1 3 v
1402 |RELAEUDGANG 2 0 - 31 1 2 v
1403 |RO1 ON DELAY 0 - 3600 s 0,1s;1s |0s
1404 |RO1 OFF DELAY 0 - 3600 s 0,1s;1s |0s
1405 |RO2 ON DELAY 0 - 3600 s 0,1s;1s |0s
1406 |RO2 OFF DELAY 0 - 3600 s 0,1s;1s |0s
Gruppe 15
ANALOGE UDGANG
1501 |AO INDHOLD 102 - 137 1 103
1502 |AO INDHOLD MIN 0,0 Hz
1503 |AO INDHOLD MAX 50 v
1504 |MINIMUM AO 0,0 - 20,0 mA 0,1 mA 0 mA
1505 |MAXIMUM AO 0,0 - 20,0 mA 0,1 mA 20,0 mA
1506 |FILTER AO 0-10s 0,1s 0,1s
Gruppe 16
SYSTEMSTYRING
1601 [START BLOKERET 0-6 1 0 Vv
1602 |PARAMETERLAS 0-2 1 1 (ABEN)
1604 [FEJL KVIT VALG 0-7 1 6 Vv
1605 |LOKAL LAS 0-1 1 0 (ABEN)
1607 |GEM PARAMETER 0-1 1 0 (GJORT)
1608 [VISTE ALARMER 0-1 1 0 (NEJ)
Gruppe 20
GRAENSE
2003 |MAX STROM 0,5*Iy-1,5..1,7* Iy ™ |0,1 A 1,5%IN**
2005 |OVERSP. STYRING 0-1 1 1 (AKTIVER)
2006 |UNDERSP REG 0-2 1 1
(AKTIVERINGSTID)
2007 |MINIMUM FREK 0 - 250 Hz 1Hz 0 Hz
2008 |MAXIMUM FREK 0 - 250 Hz 1Hz 50 50 Hz vV
Gruppe 21
START/STOP
2101 [START FUNKTION 1-4 1 1 (RAMPE) v
2102 [STOP FUNKTION 1-2 1 1 (ubL@B)
2103 |MOM FORST STROM 0,5y -1,5...1,7*Iy** (0,1 A 1,2%y ** v
2104 |STOP DC INJ TID 0-250s 0,1s 0s
2105 |FORMAGN VALGT 0-6 1 0 Vv
2106 [FORMAGN MAX TID 0,0-25,0s 0,1s 2,0s
2107 |START BLOKERET 0-1 1 1(TIL)
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Kode [Navn Omrade Oplosning [Standard Bruger |S |M
Gruppe 22

ACCEL/DECEL

2201 |ACC/DEC 1/2 VALG 0-5 1 5 ViV
2202 [ACCELERTID 1 0,1-1800s 0,1;1s 5s

2203 [DECELERTID 1 0,1-1800s 0,1;1s 5s

2204 |ACCELERTID 2 0,1-1800s 0,1;1s 60 s

2205 |DECELERTID 2 0,1-1800s 0,1;1s 60 s

2206 |RAMPEFORM 0-3 1 0 (LINEAER)

Gruppe 25

KRITISK FREKVENS

2501 |KRIT FREK VALG 0-1 1 0 (FRA)

2502 |KRIT FREK 1 LAV 0-250 Hz 1Hz 0 Hz

2503 |KRIT FREK 1 H@J 0-250 Hz 1Hz 0 Hz

2504 |KRIT FREK 2 LAV 0-250 Hz 1Hz 0 Hz

2505 |KRIT FREK 2 H@J 0-250 Hz 1Hz 0 Hz

Gruppe 26

MOTORSTYRING

2603 |IR KOMPENSATION 0-60V 1V 10V

2604 |IR KOMP OMRADE 0- 250 Hz 1Hz 50 Hz

2605 |LAVT STGUNIVEAU 0-1 1 0 (FRA) v
2606 |U/F FORHOLD 1-2 1 1 (LINEZER) v
2607 |SLIP KOMP FORH 0-250 % 1% 0 % v
Gruppe 30

FEJLFUNKTIONER

3001 |AI<MIN FUNKTION 0-3 1 1 (FEJL)

3002 |PANELFEJL 1-3 1 1 (FEJL)

3003 |EKSTERN FEJL 0-5 1 0 (IKKE VALGT)

3004 |[MOT TERM BESKYT 0-2 1 1 (FEJL)

3005 |MOT TERM TID 256 - 9999 s 1s 500 s

3006 |MOTOR LASTKURVE 50 - 150 % 1% 100 %

3007 |NUL HAST LAST 25 - 150 % 1% 70 %

3008 |[KNAEKPUNKT 1-250 Hz 1Hz 35 Hz

3009 [BLOKER FUNKTION 0-2 1 0 (IKKE VALGT)

3010 |BLOKER STR@M 0,5*Iy-1,5..1,7"Iy**  |0,1 A 1,2 Iy ™

3011 [BLOKER FREK H@J 0,5 -50 Hz 0,1 Hz 20 Hz

3012 |BLOKER TID 10...400 s 1s 20 s

3013 |UNDERLAST FUNK 0-2 1 0 (IKKE VALGT)

3014 |UNDERLAST TID 10...400 s 1s 20 s

3015 |UNDERLAST KURVE 1-5 1 1

3022 |AI1 FLT GRANSE 0-100 % 1% 0 %

3023 |AI2 FLT GRANSE 0-100 % 1% 0 %
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Kode [Navn Omrade Oplosning |Standard |S |M
Gruppe 31

AUTOMATISK KVIT

3101 [ANTAL FORSQ@G 0-5 1 0

3102 |FORS@GSTID 1,0-600s 0,1s 30s

3103 [DELAY TID 0,0-120 s 0,1s 0s

3104 [AK OVERSTROM 0-1 1 0 (DEAKTIVER)
3105 |[AK OVERSP 0-1 1 0 (DEAKTIVER)
3106 [AK UNDERSP 0-1 1 0 (DEAKTIVER)
3107 [AK AI<MIN 0-1 1 0 (DEAKTIVER)
Gruppe 32

OVERVAGNING

3201 |[OVERV 1 PARAM 102 - 137 1 103

3202 |[OVERV 1 GRAE LAV 0.0 Hz

3203 |[OVERV 1 GRAE HOJ 0.0 Hz

3204 |[OVERV 2 PARAM 102 - 137 1 103

3205 |[OVERV 2 GRAE LAV 0.0 Hz

3206 |[OVERV 2 GRAE HOJ 0.0 Hz
Gruppe 33

INFORMATION

3301 |sw VERSION 0.0.0.0 - f.f.f.f - -

3302 [TESTDATO 4a.uu - -

Gruppe 34

PROCES VARIABLER

3401 [DISPLAY VALG 1-2 1 1(STANDARD)
3402 [P VAR 1 VALG 102 - 137 1 104

3403 [P VAR 1 MULTIP 1-9999 1 1

3404 [P VAR 1 DIVISOR 1-9999 1 1

3405 [P VAR 1 SKALER 0-3 1 1

3406 (P VAR 1 UNIT 0-31 1 1(A)

3407 [P VAR 2 VALG 102 - 137 1 103

3408 [P VAR 2 MULTIP 1-9999 1 1

3409 [P VAR 2 DIVISOR 1-9999 1 1

3410 [P VAR 2 SKALER 0-3 1 1

3411 [P VAR 2 UNIT 0-31 1 3 (Hz)
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Kode [Navn Omrade Oplosning [Standard Bruger |S |M
Gruppe 40

PID-STYRING

4001 |PID FORSTARKN 0,1-100 0,1 1.0 v
4002 |PID INTEG TID 0-600s 0,1s 60 s v
4003 |PID DIFF TID 0-60s 0,1s 0s

4004 |PID DIFF FILTER 0-10s 0,1s 1s

4005 |FEJLVARDI INV 0-1 1 0 (NO)

4006 |AKT. VAERDI VALG 1-9 1 1 (ACT1) v
4007 |AKT1 INDG VALG 1-2 1 2 (AI2) v
4008 |AKT2 INDG VALG 1-2 1 2 (AI12) v
4009 |AKT1 MINIMUM 0 - 1000 % 1% 0 %

4010 |AKT1 MAXIMUM 0 - 1000 % 1% 100 %

4011 |AKT2 MINIMUM 0 - 1000 % 1% 0 %

4012 |AKT2 MAXIMUM 0 - 1000 % 1% 100 %

4013 |[PID DVALE DELAY 0,0-3600s 0,1;1s 60 s

4014 [PID DVALE NIV. 0,0 - 120 Hz 0,1 Hz 0 Hz

4015 [WAKE-UP NIVEAU 0,0 - 100 % 0,1 % 0 %

4016 |PID PARAM INDST 1-7 1 6 (SET 1)

4017 |WAKE-UP DELAY 0-60s 0,01s 0.50 s

4018 |DVALE VALG 0-5 1 0 (INTERN) v
4019 |SET PUNKT VALG 1-2 1 2 (EKSTERN)

4020 |[INTERN SETPNT 0,0 - 100,0 % 0,1 % 40 %

Gruppe 41

PID-STYRING (2)

4101 |PID FORSTARKN. 0,1-100 0,1 1,0 v
4102 |PID INTEG TID 0-600s 0,1s 60 s v
4103 |PID DIFF TID 0-60s 0,1s 0s

4104 |PID DIFF FILTER 0-10s 0,1s 1s

4105 |FEJLVARDI INV 0-1 1 0 (NO)

4106 |AKT. VAERDI VALG 1-9 1 1 (ACT1) v
4107 |AKT1 INDG VALG 1-2 1 2 (AI12) v
4108 |AKT2 INDG VALG 1-2 1 2 (AI2) v
4109 |AKT1 MINIMUM 0 - 1000 % 1% 0 %

4110 |AKT1 MAXIMUM 0 - 1000 % 1% 100 %

4111 |AKT2 MINIMUM 0 - 1000 % 1% 0 %

4112 |AKT2 MAXIMUM 0 - 1000 % 1% 100 %

4119 |SET PUNKT VALG 1-2 1 2 (EKSTERN)

4120 |[INTERN SETPNT 0,0-100,0 % 0,1 % 40,0 %
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Kode [Navn Omrade Oplosning |Standard Bruger |S |M
Gruppe 50

KOMMUNIKATION

5001 [DDCS BIT 1,2,4,8 - 1 (1 Mbits/s) v
5002 [DDCS NODE NO 1-254 1 1 v
5003 [KOMM FEJL TID 0,1-60s 0,1s 1s

5004 [KOMM FEJL FUNK 0-3 1 0 (IKKE VALGT)

5005 [PROTOKOL VALG 0-3 1 0 (IKKE VALGT) v
5006 [KOMM KOMANDOER 0-2 1 0 (IKKE VALGT) v
5007 [DDCS BUS MODE 1-2 1 1 (FIELDBUS) v
5008 [DDCS LINK KONTR 0-15 1 8 v
5009 [DDCS HW KONFIG 0-1 1 1 (STJERNE) v
Gruppe 51

EKST KOMM MODUL

5101- |FIELDBUSPAR 1 - 15 - - -

5115

Gruppe 52

STANDARD MODBUS

5201 |STATION NUMMER 1-247 1 1

5202 [KOMM HAST 3, 6,12, 24,48, 96, 192 |- 96 (9600 bits/s)

5203 [PARITET 0-2 1 0 (INGEN)

5206 |FEJL MEDDELELSE 0 - FFFF 1 -

5207 |OK MEDDELELSE 0 - FFFF 1 -

5208 [BUFFER OVERF 0 - FFFF 1 -

5209 [FORMAT FEJL 0 - FFFF 1 -

5210 [PARITET FEJL 0 - FFFF 1 -

5211 [CRC FEJL 0 - FFFF 1 -

5212 |OPTAGET FEJL 0 - FFFF 1 -

5213 |[SER FEJL MEM 1 0 - 255 1 -

5214 |[SER FEJL MEM 2 0 - 255 1 -

5215 |[SER FEJL MEM 3 0 - 255 1 -

Gruppe 81

PFC-STYRING

8103 [REFERENCE TRIN 1 0,0 - 100 % 0,1 % 0 %

8104 [REFERENCE TRIN 2 0,0 - 100 % 0,1 % 0 %

8105 [REFERENCE TRIN 3 0,0 - 100 % 0,1 % 0 %

8109 [START FREK 1 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 50Hz

8110 |[START FREK 2 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 50 Hz

8111 |[START FREK 3 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 50 Hz

8112 ([LAV FREK 1 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 25 Hz

8113 |[LAV FREK 2 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 25 Hz

8114 |[LAV FREK 3 0,0 - 250 Hz 0,1 Hz 25 Hz

8115 [AUX MOT START D 0,0 - 3600 s 0,1s;1s |5s

8116 [AUX MOT STOP D. 0,0 - 3600 s 0,1s;1s |[3s

8117 |[NR AF AUX MOT 0-3 1 1 v
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Kode [Navn Omrade Oplosning [Standard Bruger S M
8118 |AUTOCHNG INTERV 0,0-336 h 0,1h 0.0 h (IKKE

VALGT)
8119 [|AUTOCHNG NIVEAU 0,0-100,0 % 0,1 % 50 %
8120 |AFLASNINGER 0-6 1 4 (D14) v
8121 |REG BYPASS KON 0-1 1 0 (NEJ)
8122 |PFC START DELAY 0-10s 0,01s 0,5s

* Den maksimale faktor afheengig af frekensomformerens type ved 4 kHz switchfrekvens.

** Omrade og normal fabriksindstilling afhaenger af drevtype og indstilling af parameter 2605 LAVT
STAJINIVEAU.
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Gruppe 99: Opstartdata

Parametrene under Opstartdata er et specielt seet parametre til opsaetning af ACS 400 og angivelse
af motoroplysninger.

Kode

Beskrivelse

9901

SPROG
Valg af sprog for ACS-PAN-A styrepanelet.

0 = ENGELSK (UK) 3 = ITALIENSK 6 = HOLLANDSK 9 = FINSK 12 = (reserveret)
1 = ENGELSK (US) 4 = SPANSK 7 = FRANSK 10 = SVENSK
2 = TYsK 5 = PORTUGISISK 8 = DANSK 11 = RUSSISK

9902

APPLIK. MAKRO

Valg af applikationsmakro. Denne parameter bruges til at vaelge den applikationsmakro, som skal
konfigurere ACS 400 til et bestemt formal. Der findes en liste over de tilgeengelige applikationsmakroer i
afsnittet “Applikationsmakroer” pa side 45.

0 = FABRIK 2 = 3-TRADS 4 = MOTOR POT 6 = PID-STYRING 8 = PFC-STYRING
1 = ABB STANDARD 3 = ALTERNERENDE 5 = HAND/AUTO 7 = FORMAGNT

9905

MOT NOM SPZAND

Nominel motorspaending fra motorens meerkedataskilt. Denne parameter indstiller den maksimale
udgangsspaending leveret til motoren af ACS 400. MOT NOM FREK indstiller den frekvens, ved hvilken
udgangsspaendingen er lig med MOT NOM SPZAND. ACS 400 kan ikke forsyne motoren med en spaending,
der er storre end netspaendingen.

Se Figur 36.

9906

MOT NOM STROM
Nominel motorstrem fra dataskiltet. Det tilladte omrade er 0,5 - Iy ... 1,5 - Iy for ACS 400.

9907

MOT NOM FREK
Nominel motorfrekvens fra dataskiltet (feltsvaekningspunkt).
Se Figur 36.

9908

MOT NOM HAST
Nominel motorhastighed fra dataskiltet.

9909

MOT NOM EFFEKT
Nominel motoreffekt fra dataskiltet.

9910

MOT COS PHI

Nominel motor cosinus phi fra dataskiltet.

Output voltage

MOTOR NOM VOLT —_— — —
I
I
I

|
MOTOR NOM FREQ

P Output frequency

Figur 36  Output voltage as a function of output frequency.
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Gruppe 01: Driftsdata

Denne gruppe bestar af drevdriftsdata, herunder aktuelle signaler og fejimeddelelser. Veerdier for
aktuelle signaler males eller beregnes af drevet, og de kan ikke indstilles af brugeren. Brugeren kan
fierne fejlmeddelelserne fra styrepanelet.

Kode (Beskrivelse
0102 |HASTIGHED
Viser motorens beregnede hastighed (o/min).
0103 |UDGANG FREK
Viser frekvensen (Hz) tilfart motoren (vises ogsa i UDGANGSVISNING.)
0104 |STROM
Viser motorstrammen som malt af ACS 400.
(Den samme veerdi som vises i UDGANGSVISNING.)
0105 |MOMENT
Udgangsmoment. Beregnet veerdi af moment pa motoraksel i % af motorens nominelle drejningsmoment.
0106 |EFFEKT
Viser den malte motoreffekt i kW.
Bemaerk! ACS100-PAN viser ikke maleenheden (“kW”).
0107 |DC SPAENDING
Viser jeevnstramsspeaendingen som malt af ACS 400. Speendingen vises i volt (jeevnstrom).
0109 |UDG. SPZENDING
Viser spaendingen tilfart motoren.
0110 |ACS 400 TEMP
Viser temperaturen i ACS 400’s kalelegeme i celsius.
0111 |EKS REF 1
Vaerdien af ekstern reference 1i Hz.
0112 |EKS REF 2
Veerdien af ekstern reference 2 i %.
0113 |STYRESTED
Viser det aktive styrested. Der er folgende alternativer:
0 = LOKAL
1 =EKs1
2 = EKS2
Der findes en beskrivelse af de forskellige styresteder i “Appendiks A”, som starter pa side 151.
0114 |DRIFTSTID (R)
Viser den samlede driftstid for ACS 400 i timer (kh). Kan nulstilles ved at trykke samtidig pa knapperne OP
og NED i parameteropsaetningstilstand.
0115 |KW-TIMETALLER (R)
Teeller de kilowatt-timer, ACS 400 er i drift. Kan nulstilles ved at trykke samtidig pa knapperne OP og NED
i parameteropsaetningstilstand.
0116 |APPL BLK UDGANG
Referenceveerdien i procent modtaget fra applikationsblokken. Veerdien er fra PID-styring eller PFC-styring,
afhaengig af den valgte makro. Ellers er veerdien fra 0112 EKS REF 2.
0117 |DI1-DI4 STATUS
Status for de fire digitale indgange. Status vises som et bineert tal. Hvis indgangen er aktiveret, vises 1 pa
displayet. Hvis indgangen er deaktiveret, vises 0 pa displayet.
ACS100-PAN 111 ACS-PAN
I | L] | 000001101BIN
DI4 DI3 DI2 DI1
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Kode

Beskrivelse

0118

Al1
Relativ veerdi af analog indgang 1 vist i %.

0119

Al2
Relativ veerdi af analog indgang 2 vist i %.

0121

DI5 & RELAER
Status for digital indgang 5 og releeudgange. 1 angiver, at releeet er aktiveret, og 0 angiver, at releeet er
deaktiveret.

ACS100-PAN | [7] ] ACS-PAN
| L] 000000101BIN
DI 5 4‘

Relee 2 status
Relee 1 status

0122

AO
Veerdi af analogt udgangssignal i milliampere.

0124

AKTUEL VZAERDI 1
Aktuel veerdi 1 (AKT1) for PID/PFC-styring vist i procent.

0125

AKTUEL V/ERDI 2
Aktuel veerdi 2 (AKT2) for PID/PFC-styring vist i procent.

0126

STYREAFVIG.
Viser forskellen mellem referenceveerdien og PID/PFC-styringens aktuelle veerdi.

0127

PID AKTUEL VZAERDI
Svarsignal (aktuel veerdi) for PID/PFC-styringen.

0128

SIDSTE FEJL

Sidste registrerede fejl (O=ingen fejl). Se “Diagnosticering” pa side 145.

Kan ryddes via styrepanelet ved at trykke pa knapperne OP og NED samtidig i
parameteropsaetningstilstand.

0129

FORRIGE FEJL

Forrige registrerede fejl. Se “Diagnosticering” pa side 145.

Kan ryddes via styrepanelet ved at trykke pa knapperne OP og NED samtidig i
parameteropsaetningstilstand.

0130

AELDSTE FEJL

/Eldste registrerede fejl. Se “Diagnosticering” pa side 145.

Kan ryddes via styrepanelet ved at trykke pa knapperne OP og NED samtidig i
parameteropsaetningstilstand.

0131

SER LINK DATA 1
Ledigt datalager, der kan modtage data fra den serielle forbindelse.

0132

SER LINK DATA 2
Ledigt datalager, der kan modtage data fra den serielle forbindelse.

0133

SER LINK DATA 3
Ledigt datalager, der kan modtage data fra den serielle forbindelse.

0134

PROCES VAR 1
Procesvariabel 1, der er valgt af parametrene i gruppe 34.

0135

PROCES VAR 2
Procesvariabel 2, der er valgt af parametrene i gruppe 34.

0136

DRIFTSTID
Viser den samlede driftstid for ACS 400 i tusinde timer (kh).

0137

MW-TIMETALLER

Teeller de megawatt-timer, ACS 400 er i drift.
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Gruppe 10: Kommandoindgange

Kommandoerne Start, Stop og Retning kan afgives fra styrepanelet eller fra to eksterne steder (EkS1,
EKS2). Valget mellem de to eksterne steder foretages med parameter 1102 EKS1/EKS2 VALG. Der er
flere oplysninger om styresteder i “Appendiks A” pa side 151”.

Kode (Beskrivelse

1001 |[EKS1 KOMMANDOER
Definerer forbindelserne og kilden til kommandoerne Start/Stop/Retning for det eksterne styrested 1 (Eks1).
0 = IKKE VALGT
Der er ikke valgt en kilde til kommandoerne Start/Stop/Retning for EkS1.
1=DN
To-trads Start/Stop forbundet med digital indgang DI1. DI1 deaktiveret = Stop;
DI1 aktiveret = Start. *
2=DI1,2
To-trads Start/Stop, Retning. Start/Stop er forbundet med digital indgang DI1 som ovenfor. Retning er
forbundet med digital indgang DI2. DI2 deaktiveret = Forleens; DI2 aktiveret = Bagleens. Vaerdien af
parameter 1003 RETNING skal vaere V/ALGES for at styre retningen.
3 =DI1P,2P
Tre-trads Start/Stop. Start/Stop-kommandoer gives ved hjeelp af momentane trykknapper (P’et star for
"puls”). Start-trykknappen er normalt &ben og forbundet med digital indgang DI1. Stop-trykknappen er
normalt lukket og forbundet med digital indgang DI2. Flere Start-trykknapper er parallelt forbundet, og flere
Stop-trykknapper er serielt forbundet. *,**
4 =DI1P2P,3
Tre-trads Start/Stop, Retning. Start/Stop forbundet som med DI1P,2P. Retning er forbundet med digital
indgang DI3. DI3 deaktiveret = Forleens; DI3 aktiveret = Bagleens. Veerdien af parameter 1003 RETNING skal
veere VALGES for at styre retningen. **
5 = DI1P,2P,3P
Start forleens, Start bagleens og Stop. Start og Retning gives samtidig med to separate momentane
trykknapper (P’et star for "puls”). Stop-trykknappen er normalt lukket og forbundet med digital indgang DI3.
Trykknapperne Start forleens og Start bagleens er normalt abne og forbundet med henholdsvis digital
indgang DI1 og DI2. Flere Start-trykknapper er parallelt forbundet, og flere Stop-trykknapper er serielt
forbundet. Veerdien af parameter 1003 RETNING skal veere VALGES for at styre retningen. **
6 =DI5
To-trads Start/Stop, forbundet med digital indgang DI5. DI5 deaktiveret = Stop, og DI5 aktiveret = Start. *
7 =DI5,4
To-trads Start/Stop/Retning. Start/Stop er forbundet med digital indgang DI5. Retning er forbundet med
digital indgang DI4. D14 deaktiveret = Forleens, og DI4 aktiveret = Bagleens. Veerdien af parameter 1003
RETNING skal veere VALGES for at styre retningen.
8 = PANEL
Kommandoerne Start/Stop og Retning gives fra styrepanelet, nar eksternt styrested 1 er aktivt. Veerdien af
parameter 1003 RETNING skal veere VALGES for at styre retningen.
9 = DITF,2R
Kommandoen Start forleens gives, nar DI1 = aktiveret, og DI2 = deaktiveret. Kommandoen Start bagleens
gives, hvis DI1 er deaktiveret, og DI2 er aktiveret. | andre tilfelde gives kommandoen Stop.
10 = KOMM
Kommandoerne Start/Stop og Retning gives via seriel kommunikation.
*Bemeerk! | tilfeelde 1, 3, 6 indstilles retningen med parameter 1003 RETNING. Hvis veerdi 3 (VAELGES)
veelges, fastsaettes retningen til forleens.
**Bemaerk! Stopsignalet skal veere aktiveret, for kommandoen Start gives.

1002 |[EKS2 KOMMANDOER
Definerer forbindelserne og kilden til kommandoerne Start, Stop og Retning for det eksterne styrested 2
(EKS2).
Se ovenstaende beskrivelser af parameter 1001 EKS1 KOMMANDOER.
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1003 [RETNING

1 = FORLANS
2 = BAGLANS
3 = VAELGES

Las pa rotationsretning. Med denne parameter kan du indstille motorens rotationsretning, sa den er last fast

til forleens eller bagleens. Hvis du veelger 3 (VALGES), indstilles retningen i henhold til den givne
retningskommando.
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Gruppe 11: Referencevalg

Referencekommandoer kan gives fra styrepanelet eller fra to eksterne steder. Valget mellem de to
eksterne steder foretages med parameter 1102 EKS1/EKS2 VALG. Der er flere oplysninger om
styresteder i “Appendiks A” pa side 151.

Kode (Beskrivelse
1101 [PANEL REF VALG
Valg af aktiv styrepanelreference i lokalstyringstilstand.
1 =RerF1 (Hz)
Styrepanelreference angives i Hz.
2 = REF2 (%)
Styrepanelreference angives som en procentdel (%).
1102 |[EKS1/EKS2 VALG
Indstiller den indgang, som anvendes til at veelge det eksterne styrested, eller fastleegger det til EkS1 eller
EKS2. Det eksterne styrested til bade Start/Stop/Retning-kommandoer og -reference bestemmes af denne
parameter.
1..5=DI1...DI5
Eksternt styrested 1 eller 2 vaelges i henhold til tilstanden for den valgte digitale indgang (DI1 ... DI5), hvor
deaktiveret = EKS1 og aktiveret = EKS2.
6 = EKS1
Eksternt styrested 1 (Eks1) er valgt. Kilderne til styresignalet for Eks1 angives med parameter 1001
(kommandoerne Start/Stop/Retning) og parameter 1103 (reference).
7 = EKS2
Eksternt styrested 2 (Eks2) er valgt. Kilderne til styresignalet for EKS2 angives med parameter 1002
(kommandoerne Start/Stop/Retning) og parameter 1106 (reference).
8 = KOMM
Eksternt styrested 1 eller 2 veelges via seriel kommunikation.
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1103

EKS REF1 VALGT
Denne parameter vaelger signalkilden til ekstern reference 1.

0 = PANEL

Reference angives fra styrepanelet.

1=Al1

Reference angives via analog indgang 1.

2=Al2

Reference angives via analog indgang 2.

3 = Al1/J0YST; 4 = Al2/J0YST

Reference angives via analog indgang 1 (eller henholdsvis 2) konfigureret til et joystick. Det minimale

indgangssignal kerer drevet ved maksimal reference i reverseret retning. Det maksimale indgangssignal
korer drevet ved maksimal reference i forleens retning (Se Figur 37). Se ogsa parameter 1003 RETNING.

Forsigtig: Minimumreference for joystick skal vaere 0,3 V (0.6 mA) eller hgjere. Hvis der bruges et 0 ... 10
V signal, kerer ACS 400 ved maksimal reference i reverseret retning, hvis styresignalet gar tabt. Indstil
parameter 3022 A1 FEJLGRANSE til en veerdi pa 3% eller hojere, og parameter 3023 AI2 FEJLGRANSE til 1
(FEJL), og ACS 400 stopper, hvis styresignalet gar tabt.

A
EKS REF 1 MAX

EKS REF 1 MIN /

N—
A 4

- EKS REF 1 MIN

10V/20 mA

- EKS REF 1 MAX] Hysterese 4 % af fuld skala

v
2V/4mA EKS REF 1 MIN
0OV/0mA 2% +2 %

- EKS REF 1 MIN

Figur 37  Joystick-styring. Maksimum for ekstern reference 1 indstilles med parameter 1105 og minimum
med parameter 1104.

5 = DI3U,4D(R)

Hastighedsreference angives via digitale indgange til styring af motor-potentiometer. Digital indgang DI3
forager hastigheden (U star for "op”), og digital indgang D14 saenker hastigheden (D star for "ned”). (R)
angiver, at referencen nulstilles, nar en Stop-kommando gives. Referencesignalets acceleration styres med
parameter 2204 ACCELER TID 2.

6 = DI3U,4D
Samme som ovenfor, bortset fra at hastighedsreferencen ikke nulstilles med en Stop-kommando. Nar
ACS 400 startes, accelererer motoren med den valgte accelerationshastighed til den gemte reference.

7 = DI4U,5D
Samme som ovenfor, bortset fra at de digitale indgange, der benyttes, er DI4 og DI5.

8 = KOMM
Referencen angives via seriel kommunikation.

9 = KOMM + Al

10 = KOMM * A1

Referencen angives via seriel kommunikation. Det analoge indgangssignal 1 kombineres med fieldbus-
referencen (sum eller multiplikation). Der er flere oplysninger i afsnittet “Standard seriel kommunikation” pa

side 123.
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11 = DI3U,4D(RNC)
12 = DI3U,4D(NC)
13 = DI4U,5D(NC)
Valgene 11,12,13 er de samme som tilsvarende valg af 5, 6, 7, med den undtagelse, at referenceveerdien
ikke kopieres nar:
« der skiftes fra EXT1 til EXT 2, eller
o der skiftes fra EXT2 til EXT1, eller
« der skiftes fra lokal il fiern.

1104

EKS REF1 MIN
Indstiller den mindste frekvensreference for ekstern reference 1 i Hz. Nar det analoge indgangssignal er pa
det mindste niveau, er ekstern reference 1 lig med EkS REF1 MIN. Se Figur 38 pa side 73.

1105

EKS REF1 MAX
Indstiller den maksimale frekvensreference for ekstern reference 1 i Hz. Nar det analoge indgangssignal er
pa maksimum, er ekstern reference 1 lig med EKS REF1 MAX. Se Figur 38 pa side 73.

1106

EKS REF2 VALGT
Denne parameter veelger signalkilden for ekstern reference 2. Alternativerne er de samme som for ekstern
reference 1, se 1103 EKS REF1 VALGT.

1107

EKS REF2 MIN
Indstiller minimumreferencen i %. Nar det analoge indgangssignal ligger pa den mindste veerdi, er ekstern
reference 2 lig med EKS REF2 MIN. Se Figur 38.

* Hvis makroen PID-styring eller PFC er valgt, indstiller denne parameter den mindste procesreference.
 Hvis en anden makro end PID er valgt, indstiller denne parameter den mindste frekvensreference.
Denne veerdi angives som en procentdel af den maksimale frekvens.

1108

EKS REF2 MAX
Indstiller den maksimale reference i %. Nar det analoge indgangssignal ligger pa den maksimale veerdi, er
ekstern reference 2 lig med EKS REF2 MAX. Se Figur 38.

* Hvis makroen PID-styring eller PFC er valgt, indstiller denne parameter den maksimale
procesreference.

* Hvis en anden makro end PID-styring er valgt, indstiller denne parameter den maksimale
frekvensreference. Denne veerdi angives som en procentdel af den maksimale frekvens.
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EXT REF
A

EXT REF MAX

EXT REF MIN

Al min Al max

P Analog indgangssignal

EXT REF
A

EXT REF MIN

EXT REF MAX

» Analog indgangssignal

Figur 38 Indstilling af EKS REF MINIMUM 0g EKS REF MAXIMUM. Det analoge indgangssignals omréde indstilles med

parametre 1301 og 1302 eller parametre 1304 og 1305, afheengigt af den analoge indgang, der anvendes.
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Gruppe 12: Konstant hast

ACS 400 har 7 programmerbare konstante hastigheder fra 0 til 250 Hz. Negative hastighedsvaerdier
kan ikke gives for konstante hastigheder.

Valg af konstante hastigheder ignoreres, hvis PID-procesreferencen folges, drevet er indstillet pa
lokalstyring eller PFC (pumpe-ventilatorstyring) er aktiv.

Bemaerk! Parameter 1208 KONST HAST 7 fungerer ogsa som en sakaldt fejlhastighed, som kan
aktiveres, hvis styresignalet gar tabt. Se parameter 3001 AI<MIN FUNKTION og parameter 3002
PANELFEJL.

Kode

Beskrivelse

1201

KONST HAST VALGT
Denne parameter angiver, hvilke digitale indgange der benyttes til at veelge Konstant hast.

0 = IKKE VALGT
Funktionen Konstant hast er deaktiveret.

1..5=DN...DI5

Konstant hast 1 veelges med digitale indgange DI1 - DI5. Digitale indgange aktiveret = Konstant hast 1
aktiveret.

6 =DI1,2

Tre konstante hastigheder (1 ... 3) veelges med to digitale indgange.

Valg af konstant hastighed med digitale indgange DI1,2.

Tabel 13 Valg af konstant hastighed med digitale indgange DI1,2.

DI 1 DI 2 Funktion
0 0 Ingen konstant hastighed
1 0 Konstant hastighed 1 (1202)
0 1 Konstant hastighed 2 (1203)
1 1 Konstant hastighed 3 (1204)

0 = DI deaktiveret, 1 = DI aktiveret

7 =DI3,4

Tre konstante hastigheder (1 ... 3) vaelges med to digitale indgange som i DI1,2.
8 = DI4,5

Tre konstante hastigheder (1 ... 3) vaelges med to digitale indgange som i DI1,2.
9=DI1,2,3

Syv konstante hastigheder (1 ... 7) veelges med tre digitale indgange.

Tabel 14 Valg af konstant hastighed med digitale indgange DI1,2,3.

DI1 DI 2 DI3 Funktion
0 0 0 Ingen konstant hastighed
0 0 Konstant hastighed 1 (1202)
0 1 0 Konstant hastighed 2 (1203)
1 1 0 Konstant hastighed 3 (1204)
0 0 1 Konstant hastighed 4 (1205)
1 0 1 Konstant hastighed 5 (1206)
0 1 1 Konstant hastighed 6 (1207)
1 1 1 Konstant hastighed 7 (1208)

0 = DI deaktiveret, 1 = DI aktiveret

10 =DI34,5
Syv konstante hastigheder (1 ... 7) vaelges med tre digitale indgange som i DI1,2,3.

1202 (KONST HAST 1... KONST HAST 7
-1208 |Konstante hastigheder 1-7.
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Gruppe 13: Analoge indgange

Kode

Beskrivelse

1301

MINIMUM A1

Relativ minimumveerdi af Al1 (%). Veerdien svarer til minimumreferencen indstillet med parameter 1104 EkS
REF1 MIN eller 1107 EKS REF2 MIN.

Se Figur 38 pa side 73.

1302

MAXIMUM Al1

Maksimal veerdi af Al1 (%). Veerdien svarer til maksimumreferencen indstillet med parameter 1105 EKS REF1
MAX eller 1108 EKS REF2 MAX.

Se Figur 38 pa side 73.

1303

FILTER A1
Filterets tidskonstant for analog indgang Al1. Nar den analoge indgangsveerdi eendres, sker 63 % af
gendringen inden for tiden angivet af denne parameter.

Bemaerk! Selvom du veelger 0 s som filterets tidskonstant, filtreres signalet stadig med en tidskonstant pa
25 ms pa grund af signalhardwaren. Dette kan ikke sendres med nogen parametre.

[%]
A Ufiltreret signal

100 T

634 - — — |- \

| Filtreret signal
|
|

——

Tidskonstant

Figur 39  Filterets tidskonstant for analog indgang Al1.

1304

MINIMUM Al2
Minimumveerdi af Al2 (%). Vaerdien svarer til minimumreferencen indstillet med parameter 1104 EKS REF1
MIN eller 1107 EkS REF2 MIN. Minimum Al kan ikke veere storre end maksimal Al.

1305

MAXIMUM Al2
Maksimal veerdi af Al2 (%). Veerdien svarer til maksimumreferencen indstillet med parameter 1105 EKS REF1
MAX eller 1108 EKS REF2 MAX.

1306

FILTER AI2
Filterets tidskonstant for Al2. Se parameter 1303 FILTER AI1.

Eksempel: For at indstille den minimale tillladte analoge indgangsveerdi pa 4 mA, beregnes veerdien
for parameter 1301 MINIMUM Al1 (1304 MINIMUM AlI2) som falger:

Veerdi (%) = @nsket minimal veerdi / Fuldt omrade af den analoge indgang * 100%

=4 mA /20 mA * 100%
=20%.

Bemaerk! Foruden denne parameterindtilling skal den analoge indgang vaere konfigureret til 0-20
mA stromsignal. Se afsnittet “Tilslutningseksempler” pa side 22.
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Gruppe 14: Releudgange

Kode

Beskrivelse

1401

RELAUDGANG 1
Indhold af releeudgang 1.
Veelger, hvilke oplysninger der angives med relaeudgang 1.

0 = IKKE VALGT
Relzeet anvendes ikke og er deaktiveret.

1 = DRIFTSKLAR
ACS 400 er klar til drift. Relaeet aktiveres, medmindre der ikke er et start blokeret-signal til stede, eller en fejl
eksisterer, og spaendingen er inden for det gyldige omrade.

2 = DRIFT

Releeet aktiveres, nar ACS 400 korer.

3 =FEJL (-1)

Releeet aktiveres, nar strammen tilsluttes, og deaktiveres ved udlgsning af en fejl.
4 = FEJL

Releeet aktiveres, nar en fejl er aktiv.

5 = ALARM
Releeet aktiveres, nar en alarm er aktiv. For at se hvilke alarmer og fejl, der aktiverer releeet, se afsnittet For
at se hvilke alarmer og fejl, der aktiverer releeet, se afsnittet “Diagnosticering” pa side 139.

6 = REVERSERET
Releeet aktiveres, nar motoren roterer i reverseret retning.

7 = OVERV1 OVER
Releeet aktiveres, nar den forste overvagede parameter (3201) overskrider greensen (3203). Se “Gruppe
32: Overvagning”, der starter pa side 93.

8 = OVERV1 UNDER
Releeet aktiveres, nar den farste overvagede parameter (3201) falder under greensen (3202). Se “Gruppe
32: Overvagning”, der starter pa side 93.

9 = OVERV2 OVER
Releeet aktiveres, nar den anden overvagede parameter (3204) overskrider greensen (3206). Se “Gruppe
32: Overvagning”, der starter pa side 93.

10 = OVERV2 UNDER

Releeet aktiveres, nar den anden overvagede parameter (3204) falder under greensen (3205). Se “Gruppe
32: Overvagning”, der starter pa side 93.

11 = VED SET PKT

Releeet aktiveres, nar udgangsfrekvensen er lig med referencefrekvensen.

12 = FEJL (RST)

Releeet aktiveres, nar ACS 400 har driftsfejl, og releeet nulstilles efter den forudprogrammerede
automatiske delay-nulstilling (se parameter 3103 DELAY TID).

13 = FLT/ALARM

Releeet aktiveres, nar der opstar en fejl eller udlgses en alarm. For at se hvilke alarmer og fejl, der aktiverer
releeet, se afsnittet “Diagnosticering” pa side 145.

14 = EKST KONTROL

Releeet aktiveres, nar den eksterne kontrol veelges.

15 = REF2 SEL

Releeet aktiveres, nar EKS2 veelges.

16 = KONST FREKV

Releeet aktiveres, nar en konstant hastighed veelges.

17 = REF TAB

Releeet aktiveres, nar referencen eller det aktive styrested mistes.

18 = OVERSTROM

Releeet aktiveres, nar der opstar en overstramsalarm eller -fejl.

19 = OVERSPANDING

Releeet aktiveres, nar der opstar en overspaendingsalarm eller -fejl.

20 = ACS400 TEMP

Releeet aktiveres, nar der opstar en overophedningsalarm eller -fejl i ACS 400.
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Kode

Beskrivelse

21 = ACS OVERLAST
Relaeet aktiveres, nar der opstar en overbelastningsalarm eller -fejl i ACS 400.

22 = UNDERSP/ANDING
Relaeet aktiveres, nar der opstar en underspaendingsalarm eller -fejl.

23 = Al1 TAB
Releeet aktiveres, nar Al1-signalet mistes.
24 = Al2 TAB

Releeet aktiveres, nar Al2-signalet mistes.

25 = MOT OVR TEMP
Releeet aktiveres, nar der opstar en overophedningsalarm eller -fejl i motoren.

26 = BLOKERET
Relaeet aktiveres, nar der opstar en blokeringsalarm eller -fejl.

27 = UNDERLAST
Relaeet aktiveres, nar der opstar en underbelastningsalarm eller -fejl.

28 = PID DVALE
Releaeet aktiveres, nar PID dvalefunktionen er aktiv.

29 = PFC

Releeudgangen er forbeholdt PFC-styring (pumpe-ventilatorstyring). Dette valg ber kun treeffes, nar
makroen for PFC-styring anvendes.

Bemaerk! Denne veerdi kan kun veelges, nar drevet er stoppet.

30 = AUTOSKIFT
Relaeet aktiveres, nar der udferes en PFC automatisk omskiftning. Dette valg bar kun treeffes, nar makroen
for PFC-styring anvendes.

31 = STARTET
Releeet aktiveres, nar drevet modtager startkommandoen (selv om start blokeret-signalet ikke er til stede).
Relaeet deaktiveres, nar stopkommandoen modtages eller der opstar en fejl.

1402

RELZAUDGANG 2
Indhold af relaeudgang 2. Se parameter 1401 RELAEUDGANG 1.

1403

RO1 ON DELAY
Aktiverer delay for relee 1. Valgt styresignal

1404

RO1 OFF DELAY _'__li

Deaktiverer delay for relae 1

1405

RO2 ON DELAY o | |—|_
Aktiverer delay for relee 2. I atus | |

1406

— —A
RO2 OFF DELAY 1403 ON DELAY 1404 OFF DELAY
Deaktiverer delay for relae 2.

Figur 40
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Gruppe 15: Analoge udgange

Analoge udgange bruges til at sende veerdien for en parameter i gruppen Driftsdata (Gruppe 1) som
et stramsignal. Minimum- og maksimumveerdier for udgangsstrem kan konfigureres, og det samme
geelder minimum- og maksimumvaerdier for den pageeldende parameter.

Hvis maksimumveerdien for indholdet af analoge udgange (parameter 1503) indstilles pa mindre end
minimumvaerdien (parameter 1502), er udgangsstremmen omvendt proportional med veerdien af den
pageeldende parameter.

Kode

Beskrivelse

1501

AO INDHOLD
Indhold af analog udgang. Nummer pa en parameter i gruppen Driftsdata (Gruppe 01).

1502

AO INDHOLD MIN
Minimalt indhold af analog udgang. Visning afhaenger af parameter 1501.

1503

AO INDHOLD MAX
Maksimalt indhold af analog udgang. Visning afhaenger af parameter 1501.

1504

MINIMUM AO
Minimal udgangsstrom.

1505

MAXIMUM AO
Den maksimale udgangsstram.

1506

FILTER AO
Filterets tidskonstant for AO.

AO (mA)

1505

1504
» AO indhold
AO (mA)
A
1505
1504 |
: » AO indhold

Figur 41 Analog udgangsskalering.
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Gruppe 16: Systemstyring

Kode

Beskrivelse

1601

START BLOKERET
Veelger kilden til start blokeret-signalet.

0 = EJ VALGT
ACS 400 er klar til at starte uden et eksternt start blokeret-signal.

1..5=DI1...DI5

For at aktivere start blokeret-signalet skal den valgte digitale indgang veere aktiveret. Hvis spandingen
falder og deaktiverer den valgte digitale indgang, gar ACS 400 i tomgang og standser og starter ikke, for
start blokeret-signalet genoptages.

6 = KOMM

Start blokeret-signalet gives via seriel kommunikation (bit 3 for kommandoord).

1602

PARAMETERLAS
Parameterlas for styrepanelet.

0 = LAST
Parameteraendring slaet fra.

1= ABEN
Paneldrift tillades, og parameteraendring aktiveres.

2 = IKKE GEMT
/Endrede parameterveerdier gemmes ikke i den faste hukommelse.

Bemazerk! Denne parameter pavirkes ikke af makrovalg.

Bemaerk! Parameterskrivninger gennem Standard Modbus eller DDCS-kanaler er ikke pavirket af denne
parameter.

1604

FEJL KVIT VALG
Kilde til nulstilling af fejl.

Bemaerk! Det er altid muligt at nulstille fejl fra styrepanelet.

Bemaerk! Indstilling 6 (START/STOP) bar ikke veelges, hvis kommandoerne Start, Stop og Retning gives via
seriel kommunikation.

0 = PANEL

Fejl nulstilles fra styrepanelet.

1..5=DI1...DI5

Fejl nulstilles fra en digital indgang. Nulstilling aktiveres ved at deaktivere indgangen.
6 = START/STOP

Nulstilling af fejl aktiveres med kommandoen Stop.

7 = KOMM

Fejl nulstilles via seriel kommunikation.

1605

LOKAL LAS
Lokal las. Nar LOKAL LAs er aktiv (1=LAST), kan panelet ikke betjenes lokalt.

0 = ABEN
Styrestedet kan eendres fra styrepanelet.

1=LAsT
Panelet kan ikke betjenes lokalt.

Bemaerk! Indstilling 1 LAST kan kun veelges i fiernstyringstilstand.
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Kode |Beskrivelse

1607 |GEM PARAMETER
Funktion til at gemme parametre. Med 1. valg (GEM...) gemmes alle aendrede parametre i den faste
hukommelse. Veerdien 0 (UDFORT) vises pa displayet, nar alle parametre er gemt.

Nar parametre eendres via Standard Modbus eller DDCS-kanaler, gemmes de aendrede veerdier ikke
automatisk i den faste hukommelse. | stedet skal denne parameter anvendes.

0 = UDFQRT
1 =GEM...

Bemaerk! Parameteraendringer, der udfares via styrepanelet, gemmes normalt omgaende i den faste
hukommelse. Hvis 1602 PARAMETERLAS dog er indstillet pa 2 (IKKE GEMT), gemmes gendringer, der
udfgres via styrepanelet kun, hvis denne parameter 1607 anvendes.

1608 |DISPLAY ALARMS
Styrer synligheden af nogle af alarmerne, se “Diagnosticering” pa side 145.

1=NEJ
Nogle af alarmerne undertrykkes.

2 =JA
Alle alarmerne er aktiverede.
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Gruppe 20: Graense

Kode

Beskrivelse

2003

MAX STROM
Maksimal udgangsstrgm.
Den maksimale udgangsstram, som ACS 400 vil forsyne motoren med.

2005

OVERSP. STYRING
Aktivering af overspaendingsstyring (DC-spaending).

Hurtig opbremsning med hgj inertibelastning far DC-busspaendingen til at stige til greensen for
overspaendingsstyring. For at forhindre, at DC-spaendingen overstiger udlgsegraensen, reducerer
overspeendingsstyringen automatisk bremsemomentet ved at gge output-frekvensen.

Advarsel! Hvis en bremsechopper og en bremsemodstand er forbundet med ACS 400, skal denne
parameterveerdi indstilles pa 0 for at sikre, at chopperen fungerer korrekt.

0 = DEAKTIVER

1 = AKTIVER

2006

UNDERSP REG
Aktivering af underspaendingsstyring (DC-spaending).

Hvis DC-busspzendingen falder pa grund af tab af indgangseffekt, vil underspaendingsstyringen seenke
motorhastigheden for at holde DC-busspaendingen over den nederste greense. Ved at seenke
motorhastigheden vil inertibelastningen forarsage regenerering tilbage til ACS 400, sa DC-bussen forbliver
opladet, og det forhindres, at en underspaendingsfejl udlgses. Dette vil age chancen for, at systemer med
hgj inerti, f.eks. en centrifuge eller ventilator, forbliver i drift ved netspaendingsudfald.

0 = DEAKTIVER

1 = AKTIVER (TID)
Aktiverer med tidsgreense for drift pa 500 ms.

2 = AKTIVER
Aktiverer uden tidsgreense for drift.

2007

MINIMUM FREK
Minimal udgangsfrekvens for driftsomrade.

Bemeerk! Indstil MINIMUM FREK < MAXIMUM FREK.

2008

MAXIMUM FREK
Maksimal udgangsfrekvens for driftsomrade.
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Gruppe 21: Start/Stop

ACS 400 understatter adskillige start- og stop-tilstande, herunder flyvende start og moment-
forsteerkning under start. Jeevnstrom kan tilfares enten for start-kommandoen (formagnetisering)
eller automatisk efter start-kommandoen (startende med jeevnstramsholdebremsning).

Jeevnstramsholdebremsning kan benyttes, nar drevet standses med rampe. Hvis drevet standses af
at kore i tomgang (udlgb), kan jeevnstrgamsbremsning benyttes.

Bemeerk! En for lang DC injektionstid eller formagnetiserings max tid far motoren til at ophede.

Kode

Beskrivelse

2101

START FUNKTION
Forhold under motoracceleration.

1 = RAMPE
Rampeacceleration som indstillet.

2 = FLYVENDE
Flyvende start. Brug denne indstilling, hvis motoren allerede roterer, sa drevet vil starte ubesvaeret ved den
aktuelle frekvens. Drevet vil automatisk sege den korrekte udgangsfrekvens.

3 = MOMENT FORST.

Automatisk momentforstaerkning kan vaere nadvendig til drev med et hgjt startmoment. Moment-
forsteerkning anvendes kun ved starten. Forstaerkningen standses, nar udgangsfrekvensen overskrider
20 Hz, eller nar udgangsfrekvensen er lig med referencen. Se ogsa parameter 2103 MOM FORST STROM.

4 = FLY + FORST.
Aktiverer bade den flyvende start og momentforsteerkeren.

Bemazerk! Hvis der anvendes momentforsteerkning, er skiftefrekvensen altid 4 kHz. | sa fald ignoreres
parameter 2605 LAVT STGJNIVEAU.

2102

STOP FUNKTION
Forhold under motordeceleration.

1 = UDL@B
Motoren kerer i tomgang og standser.

2 = RAMPE
Rampedeceleration som angivet af den aktive decelerationstid 2203 DECELER TID 1 eller 2205
DECELER TID 2.

2103

MOM FORST STRGM
Maksimal stram forsynet under momentforstaerkning. Se ogsa parameter 2101 START FUNKTION.

2104

STOP DC INJ TID

Jaevnstroamsbremsetid, efter at modulation er standset. Hvis 2102 STOP FUNKTION er 1 (UDL@B), bruger
ACS 400 jeevnstromsbremsning. Hvis 2102 STOP FUNKTION er 2 (RAMPE), bruger ACS 400
jeevnstromsholdebremsning efter rampen.

2105

FORMAGN VALGT
Med indstilling 1- 5 veelges kilde til formagnetiseringskommandoen. Med indstilling 6 vaelges start med
jsevnstromsholdebremsning.

0 = IKKE VALGT

Formagnetisering benyttes ikke.

1..5=DN..DI5

Formagnetiseringskommandoen modtages via en digital indgang.

6 = KONST

Konstant formagnetiseringstid efter start-kommando. Tid angives med parameter 2106 FORMAGN MAX TID.

2106

FORMAGN MAX TID
Maksimal formagnetiseringstid.
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Kode

Beskrivelse

2107

START BLOKERET
Styring af start blokeret. Start blokeret betyder, at en startkommando ignoreres, nar:
« fejl nulstilles, eller
* Karsel frigivet aktiveres, mens startkommandoen stadig er aktiv, eller
* modus eendres fra lokal til fiern, eller
* modus aendres fra fiern til lokal, eller
e der skiftes fra ExT1 til EXT2, eller
* der skiftes fra EXT2 til EXT1
0 = FRA
Start blokeret deaktiveret. Karslen starter, nar fejlen er nulstillet, Karsel frigivet aktiveres, eller der skiftes
modus, nar der er givet en startkommando.

1=TIL
Start blokeret aktiveret. Karslen starter, nar fejlen er nulstillet, Karsel frigivet er aktiveret, eller der skiftes
modus. For at starte karslen igen gives en ny startkommando.
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Gruppe 22: Accel/Decel

To acceleration/decelerationsrampepar kan benyttes. Hvis begge rampepar benyttes, kan der
veelges mellem dem under driften via en digital indgang. Rampernes S-kurve kan justeres.

Kode [Beskrivelse
2201 |ACC/DEC 1/2 VALG
Veelger kilden til signalet ved valg af rampepar.
0 = IKKE VALGT
Det farste rampepar anvendes (ACCELER TID 1/DECELER TID 1).
1..5=DI1...DI5
Valg af rampepar foretages via en digital indgang (DI1 til DI5).
Digital indgang deaktiveret = Rampepar 1 (ACCELER TID 1/DECELER TID 1) anvendes.
Digital indgang aktiveret = Rampepar 2 (ACCELER TID 2/DECELER TID 2) anvendes.
2202 |ACCELERTID 1
Rampe 1: tid fra nul til maksimal frekvens (0 - MAXIMUM FREK).
2203 |DECELERTID 1
Rampe 1: tid fra maksimal frekvens til nul (MAXIMUM FREK - 0).
2204 |ACCELERTID 2
Rampe 2: tid fra nul til maksimal frekvens (0 - MAXIMUM FREK).
2205 |DECELER TID 2
Rampe 2: tid fra maksimal frekvens til nul (MAXIMUM FREK - 0).
2206 |RAMPEFORM

Valg af acceleration/decelerationsrampeform

0 = LINEAR

1 = STEJL S-KURVE
2 = MIDDEL S-KURVE
3 = FLAD S-KURVE

Udgangsfrekvens
i
MAXIMUM FREK + — — — — —

Lineaer

S-kurve |

» Tid

Rampetid

Figur 42  Definition af accelerations/decelerationsrampetid.
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Gruppe 25: Kritisk frekvens

| visse mekaniske systemer kan bestemte hastighedsomrader forarsage resonansproblemer. Det er

med denne parametergruppe muligt at opseette to forskellige hastighedsomrader, som ACS 400
springer over.

Kode |Beskrivelse

2501 |KRIT FREK VALG
Aktivering af kritiske frekvenser.

0 = FRA
1=TIL

2502 |KRIT FREK 1 LAV
Start af kritisk frekvens 1.

Bemaerk! Hvis LAV > H@J, forekommer ingen speerring af kritisk frekvens.

2503 (KRIT FREK 1 HOJ
Afslutning af kritisk frekvens 1.

2504 |KRIT FREK 2 LAV
Start af kritisk frekvens 2.

2505 |KRIT FREK 2 HGJ
Afslutning af kritisk frekvens 2.

Bemaerk! Hvis LAV > H@J, forekommer ingen speerring af kritisk frekvens.

Eksempel: Et ventilatorsystem vibrerer meget fra 18 Hz til 23 Hz og fra 46 Hz til 52 Hz. Indstil
parametrene som fglger:

KRIT FREK 1 LAV = 18 Hz 0og KRIT FREK 1 H@J = 23 Hz

KRIT FREK 2 LAV = 46 Hz og KRIT FREK 2 H@J = 52 Hz

52 {— — — — — —
46 | - - - _ _

23 - =

| |
| |
18 1 - — bt
| |
| |

. > foce (H
AL fin BLin ~ rer(H2)

18 23 46 52

Figur 43  Eksempel pa indstilling af kritiske frekvenser i et ventilatorsystem med store vibrationer inden for
frekvensomraderne 18 Hz til 23 Hz og 46 Hz til 52 Hz.

ACS 400 Brugervejledning

85



Gruppe 26: Motorstyring

Kode |Beskrivelse

2603 |IR KOMPENSATION Tabel 15 Typisk IR-kompensationsveerdier.
IR-kompensationsspaending ved
0 Hz. |400 V enheder
Bemaerk! IR-kompensation ber |PN /KW 3 75 15 50 37
holdes sa lav som muligt for at ’
forhindre overophedning. |IR-komp AN 3 18 15 12 10
Se Tabel 15.

2604 |IR KOMP OMRADE
IR-kompensationsomrade. Definerer frekvens, efter hvilken IR-kompensation er lig med 0 V.

2605 |LAVT STGJNIVEAU
Indstilling for akustisk staj i motor.

0 = FRA
standard (koblingsfrekvens 4 kHz).
1=0N(1)

Lavt stajniveau (koblingsfrekvens 8 kHz).

Bemaerk! Nar indstillingen Lavt stgjniveau anvendes, kan ACS 400 maksimalt belastes med I, ved 30 °C
omgivende temperatur eller 0,8 * 15 ved 40 °C.

2606 |U/f FORHOLD
U/f forhold under feltsvaekningspunkt.

1 = LINEER
2 = KVADRATISK

Lineaer foretreekkes til brug med konstant moment og kvadratisk til centrifugalpumper og ventilatorer
(kvadratisk er mere stgjsvag til de fleste driftsfrekvenser.)

2607 |SLIP KOMP FORHOLD

| en kortslutningsmotor vil der under belastning opsta slip. Der kan kompenseres for dette slip ved at ege
frekvensen, efterhanden som motormomentet @ges. Denne parameter definerer slip kompensationen.
100 % betyder fuld slip kompensation; 0 % betyder ingen slip kompensation.

IR-kompensationsomrade

‘//Inglen kompensation

: » f(Hz)
Felt-
svaeknings-
punkt

Figur 44  IR-kompensationens virkemade
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Gruppe 30: Fejlfunktioner

ACS 400 kan konfigureres, sa den reagerer efter hensigten pa bestemte unormale eksterne forhold:
analog indgangsfejl, eksternt fejlsignal og panelfejl.

| disse tilfeelde kan drevet enten fortseette driften med den aktuelle hastighed eller med en angiven
konstant hastighed, mens en alarm vises, ignorere forholdet eller standse ved fejl.

Parametrene 3004 - 3008 til beskyttelse mod overtemperatur i motoren giver mulighed for at justere
motorens belastningskurve. Det kan f.eks. vaere ngdvendigt at begreense belastningen i naerheden
af nul hastighed, hvis motoren ikke er udstyret med ventilatorer.

Blokeringsbeskyttelse (parameter 3009 - 3012) omfatter parametre for blokeringsfrekvens,
blokeringstid og strgm.

Kode

Beskrivelse

3001

Al<MIN FUNKTION
Drift i tilfelde af, at Al-signalet falder til under fejlgreense 3022 Al1 FLT LIMIT eller 3023 AI2 FLT LIMIT.

0 = IKKE VALGT
Ingen drift.

1=FEJL
Der vises en fejlindikation, og ACS 400 kerer i tomgang til stop.

2 = KONST HAST 7
Der vises en advarselsindikation, og hastigheden indstilles i overensstemmelse med parameter 1208 KONST
HAST 7.

3 = SIDSTE HAST
Der vises en advarselsindikation, og hastigheden indstilles til det niveau, som ACS 400 senest arbejdede
ved. Dette veerdi bestemmes af gennemsnitshastigheden inden for de seneste 10 sekunder.

Caution: Hvis der veelges KONST HAST 7 eller SIDSTE HAST, skal det kontrolleres, at det er sikkert at fortseette
driften i tilfeelde af, at det analoge signal tabes.

3002

PANELFEJL
Drift i tilfaelde af styrepanelfejl.

1=FEJL
En fejl vises, og ACS 400 gar i tomgang og standser.

2 = KONST HAST 7
En advarsel vises, og hastigheden indstilles i henhold til parameter 1208 KONST HAST 7.

3 = SIDSTE HAST
En advarsel vises, og hastigheden indstilles til det niveau, som ACS 400 sidst kerte ved. Denne veerdi
bestemmes af gennemsnitshastigheden for de sidste 10 sekunder.

Advarsel: Hvis du vaelger KONST HAST 7 eller SIDSTE HAST, skal du sgrge for, at det er sikkert at fortseette
driften uden panelet.

3003

EKSTERN FEJL
Valg af ekstern fejlindgang.

0 = IKKE VALGT
Eksternt fejlsignal anvendes ikke.

1..5=DI1...DI5

Dette valg angiver den digitale indgang, som anvendes til et eksternt fejlsignal. Hvis en ekstern fejl opstar,
f.eks. kan den digitale indgang blive deaktiveret, standses ACS 400, motoren gar i tomgang og standser, og
der vises en fejlmeddelelse.
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Kode

Beskrivelse

3004 |MOT TERM BESKYT
Funktion ved overophedning. Dette parameter definerer driften af motorens termiske beskyttelsesfunktion,
der beskytter motoren mod overophedning.
0 = IKKE VALGT
1 =FEJL
Viser en advarselsindikation ved (97,5% af den nominelle veerdi). Viser en fejlindikation, nar motorens
temperatur nar 100%-niveauet. ACS 400 karer i tomgang til stop.
2 = ADVARSEL
Der vises en advarselsindikation, nar motortemperaturen nar (95% af den nominelle veerdi).
3005 |MOT TERM TID
Tid for 63 % temperaturstigning. Dette er den graense, inden for hvilken motortemperaturen nar 63 % af den
endelige temperaturstigning. Figur 45 viser definitionen af motorens varmetid.
Motorbelastning
Temp. stig. > t
|
100%t1 ——— = = >
63%} — — — -
|
- > t
Mot term tid
Figur 45  Motorens varmetid.
3006 |[MOTOR LASTKURVE
Maksimal graense for motorstram. MOTOR LASTKURVE indstiller motorens maksimale tilladte driftsbelastning.
Nar den indstilles pa 100 %, er den maksimale tilladte belastning lig med veerdien af parameter 9906 MOTOR
NOM STR@M i gruppen Opstartdata. Niveauet for belastningskurven skal justeres, hvis den omgivende
temperatur afviger fra den nominelle veerdi.
Udgangsstrem (%) i forhold
til 9906 MOT NOM STROM
A
150 +
3006 MOTOR LASTKURVE 100 4 — — — — —
|
3007 NUL HAST LAST 50—*’////////]
|
|
T > Frekvens
3008 KNAEKPUNKT
Figur 46  Motorens belastningskurve.
3007 |NUL HAST LAST
Denne parameter angiver den maksimale tilladte stram ved nul hastighed i forhold til 9906 MOT NOM STR@M.
Se Figur 46.
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Kode

Beskrivelse

3008

KNAEKPUNKT
Motorbelastningskurvens kneekpunkt. Figur 46 viser et eksempel pa en motorbelastningskurve. Se Figur 48.

3009

BLOKER FUNKTION
Denne parameter definerer, hvordan blokeringsbeskyttelsen virker. Beskyttelsen aktiveres, hvis
udgangsstremmen bliver for hgj i forhold til udgangsfrekvensen. Se Figur 47.

0 = IKKE VALGT
Blokeringsbeskyttelsen benyttes ikke.

1=FEJL
Nar beskyttelsen er aktiveret, gar ACS 400 i tomgang og standser. Der vises en fejlmeddelelse.

2 = ADVARSEL
En advarsel vises. Advarslen forsvinder efter halvdelen af den tid, der er angivet med parameter 3012
BLOKER TID.

lup
\

Blokeret

3010 BLOKER STROM

» Frekvens

3011 BLOKER FREK H@J
Figur 47  Motorblokeringsbeskyttelse.

3010

BLOKER STRGM
Stramgraense for blokeringsbeskyttelse. Se Figur 47.

3011 |BLOKER FREK H@J
Denne parameter indstiller frekvensveerdien for blokeringsfunktionen.
Se Figur 47.

3012 |BLOKER TID

Denne parameter indstiller tidsveerdien for blokeringsfunktionen.

3013

UNDERLAST FUNK
Hvis motorbelastningen fiernes, kan det betyde driftsfejl. Beskyttelsen aktiveres, hvis:
* Motordrejningsmomentet bliver mindre end den belastningskurve, der er angivet med parameter 3015
UNDERLAST KURVE.
* Denne situation har varet laengere end det tidsrum, der er angivet med parameter 3014 UNDERLAST TID.
* Udgangsfrekvensen er hgjere end 10 % af motorens nominelle frekvens og starre end 5 Hz.

0 = IKKE VALGT
Underbelastningsbeskyttelsen anvendes ikke.

1=FEJL
Nar beskyttelsen er aktiveret, gar ACS 400 i tomgang og standser. Der vises en fejimeddelelse.

2 = ADVARSEL
Der vises en advarsel.

3014

UNDERLAST TID
Tidsgraense for underbelastningsbeskyttelse.

3015

UNDERLAST KURVE

Denne parameter har de fem kurver, som er vist i Figur 49. Hvis belastningen kommer under den valgte
kurve i leengere tid end det tidsrum, der er angivet med parameter 3014, aktiveres
underbelastningsbeskyttelsen. Kurve 1...3 nar maksimum ved den motorfrekvens, der er angivet med

parameter 9907 MOT NOM FREK.
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Kode |Beskrivelse

3022 |Al1 FLT GRANSE
Fejlniveau for analogt input 1overvagning.
Se parameter 3001 AI<MIN FUNKTION.

3023 |Al2 FLT GRAENSE
Fejiniveau for analogt input 2 overvagning.
Se parameter 3001 AI<MIN FUNKTION.

IO‘/ N Udlgsningstid
3.5
3.0 60 s
25 74 90s
20 74 180 s

15 300 s
600 s
1.0 iw

0.5

0 » fo/feRk
0 02 04 06 08 10 12

lo = udgangsstrom

Iy = motorens nominelle strgm

fo = udgangsfrekvens

ferk = frekvens for knaekpunkt (parameter 3008 KNAKPUNKT)

Figur 48  Udlosningstider ved varmebeskyttelse, ndr parametrene 3005 MOT TERM TID, 3006 MOTOR LASTKURVE
o0g 3007 NUL HAST LAST har standardveerdier.
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Figur 49  Underbelastningskurvetyper. Myy = nominel motormoment, fN = nominel motorfrekvens.

fn 24" fn
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Gruppe 31: Automatisk kvittering

Det automatiske kvitteringssystem kan benyttes til automatisk at nulstille overstrem, overspaending,
underspaending og fejl ved analoge indgange. Du kan veelge det tilladte antal automatiske
nulstillinger inden for et bestemt tidsrum.

Advarsel! Hvis parameter 3107 AK Al<MIN er aktiveret, kan drevet blive startet igen, selv efter en
lang pause, nar det analoge indgangssignal genoprettes. Sgrg for, at denne funktion ikke forvolder
personskade eller gdelaegger udstyret.

Kode (Beskrivelse

3101 |ANTAL FORSQG
Indstiller antallet af tilladte automatiske nulstillinger inden for et bestemt tidsrum. Tidsrummet angives med
parameter 3102 FORS@GSTID. ACS 400 forhindrer yderligere automatiske nulstillinger og startes forst, nar
en korrekt nulstilling udferes fra styrepanelet eller fra et sted, der er valgt med parameter 1604 FEJL KVIT
VALG.

3102 |FORSQGSTID
Det tidsrum, inden for hvilket et begreenset antal automatiske nulstillinger af fejl tillades. Det tilladte antal fejl
inden for dette tidsrum angives med parameter 3101 ANTAL FORSQG.

3103 |DELAY TID
Denne parameter angiver det tidsrum, som ACS 400 venter, efter en fejl opstar, for nulstilling forsages. Hvis
parameteren indstilles pa nul, nulstilles ACS 400 omgaende.

3104 |AK OVERSTROM
0 = DEAKTIVER
1 = AKTIVER
Hvis 1 er valgt, nulstilles fejlen (overstram i motoren) automatisk efter forsinkelsen angivet med parameter
3103, og ACS 400 genoptager normal drift.

3105 |AK OVERSP
0 = DEAKTIVER
1 = AKTIVER
Hvis 1 er valgt, nulstilles fejlen (DC-busoverspaending) automatisk efter forsinkelsen angivet med parameter
3103, og ACS 400 genoptager normal drift.

3106 |AK UNDERSP
0 = DEAKTIVER
1 = AKTIVER
Hvis 1 er valgt, nulstilles fejlen (busunderspaending, jaevnstram) automatisk efter forsinkelsen angivet med
parameter 3103 DELAY TID, og ACS 400 genoptager normal drift.

3107 |AR Al<MIN

0 = DEAKTIVER
1 = AKTIVER

Hvis 1 er valgt, nulstilles fejlen (analogt indgangssignal under mindste niveau) automatisk efter forsinkelsen
angivet med parameter 3103 DELAY TID.

x = Automatisk kvittering

Forsggstid
S —
X XX f » Tid

Nu

Figur 50  Automatisk kvittering. Hvis fejlen i dette eksempel indtraeffer “Nu”, nulstilles den automatisk, hvis
veaerdien af parameter 3101 ANTAL FORSOG er storre end eller lig med 4.
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Gruppe 32: Overvagning

Parametrene i denne gruppe benyttes sammen med relaeudgangsparametrene 1401 RELAUDGANG 1
og 1402 RELAEUDGANG 2. To valgfrie parametre i gruppen Driftsdata (Gruppe 1) kan overvéges.
Releeer kan konfigureres, s& de aktiveres, nér vaerdierne af de overvdgede parametre enten er for
lave eller hgje.

Kode

Beskrivelse

3201

OVERV 1 PARAM
Forste overvagede parameternummer i gruppen Driftsdata (Gruppe 01).

3202

OVERV 1 GRE LAV
Farste overvagningsgraense lav. Visning af denne parameter afthaenger af den valgte overvadgede parameter (3201).

3203

OVERV 1 GRAE HOJ
Forste overvagningsgraense hgj. Visning af denne parameter afheenger af den valgte overvagede parameter
(3201).

3204

OVERV 2 PARAM
Andet overvagede parameternummer i gruppen Driftsdata (Gruppe 01).

3205

OVERV 2 GRE LAV
Anden overvagningsgreense lav. Visning af denne parameter afhaenger af den valgte overvagede parameter (3204).

3206

OVERV 2 GRAE HGJ
Anden overvagningsgraense hgj. Visning af denne parameter afhaenger af den valgte overvagede parameter
(3204).
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A
Veerdi af overvaget parameter
hgj (3203)
lav (3202)
»
Ll
A
Aktiveret = 1
Deaktiveret = 0 >
\
\
\ B
Aktiveret = 1 —l |_| ‘_| I—
Deaktiveret = 0 >

A = Parameter 1401 RELAUDGANG 1 (1402 RELAUDGANG 2)
veerdien er OVERV1 OVER eller OVERV2 OVER

B = Parameter 1401 RELEUDGANG 1 (1402 RELAUDGANG 2)
veerdien er OVERV1 UNDER eller OVERV2 UNDER

Figur 51 Driftsdataovervagning ved hjeelp af releeudgange, nar LAV < HQJ.
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Veerdi af overvaget parameter

lav (3202)
hoj (3203)

tilkoblet=1 |
frakoblet=0 |—| |—| |_| |—| |—| I_l_A

el HHHH HiL

A = Parameter 1401 RELEUDGANG 1 (1402 RELAEUDGANG 2) veerdien er
SUPRV1 OVER eller SUPRV2 OVER.

B = Parameter 1402 RELAUDGANG 1 (1402 RELAEUDGANG 2) veerdien er
SUPRV1 UNDER eller SUPRV2 UNDER.

Bemeerk! Tilfeeldet lav>hgj repraesenterer en speciel hysterese med to
separate overvagningsgreenser. Afheengig af, om det overvagede signal er
faldet til under veerdien H@J (3203) eller over veerdien LAV (3202), er
bestemmende for den graense, der skal bruges. | starten bruges H@J, til
signalet falder til under veerdien LAV. Derefter bruges greensen LAV, til
signalet vender tilbage til under veerdien HGJ.

A = Releeet er frakoblet i starten.
B = Releeet er tilkoblet i starten.

Figur 52 Driftsdataovervagning ved hjzelp af relseudgange, nar LAV>H@J.
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Gruppe 33: Information

Kode |Beskrivelse

3301 |SW VERSION
Softwareversion.

3302 [TESTDATO
Viser testdatoen for ACS 400 (da.uu).

96 ACS 400 Brugervejledning



Gruppe 34: Procesvariabler

Parametrene i denne gruppe kan anvendes til at oprette nye procesvariabler. Vaerdierne af
procesvariabler kan ses i parametrene 0134 PROCES VAR 1 0og 0135 PROCES VAR 2 0g i
udgangsdisplayet ACS-PAN. En veerdi beregnes ved at tage en given parameter fra gruppen
Driftsdata (Gruppe 1) og gange og dividere den med de givne koefficienter. Maleenheden og antallet
af decimaler kan konfigureres.

Se nedenstaende eksempel.

Kode |Beskrivelse

3401 |DISPLAY VALG
Veelger variabler, der vises pa udgangsdisplayet pa .
styrepanelet ACS-PAN. Procesvariabel 1 Frekvensreference

1 = STANDARD
Panelet viser standardvariabler.

0,0A 50,0 Hz
2 = PROCES VAR
Panelet viser procesvariabler. Figur 53. 0’0 Hz

I

Procesvariabel 2

Figur 53  ACS-PAN-udgangsdisplay, ndr visning af
procesvariabel er valgt.

3402 |P VAR 1 VALG
Valg af procesvariabel 1. Nummer pa valgfri parameter i gruppe 1 DRIFTSDATA.

3403 [P VAR 1 MULTIP
Multiplikator for procesvariabel 1.

3404 [P VAR 1 DIVISOR
Divisor for procesvariabel 1.

3405 |P VAR 1 SKALER
Placering af decimalpunkt i procesvariabel 1, nar den

vises. Se Figur 54. Vaerdi Display
0 125
12,5
2 1,25
3 0,125

Figur 54 Display med forskellige placeringer af
decimalpunkt, ndr den beregnede vaerdi er 125.

3406 [P VAR 1 UNIT
Maleenhed for procesvariabel 1..

0 = IkKE 4=% 8 =kh 12=mV 16 =°F 20=m%h 24=GPM 28=MGD
VALGT

1=A 5=s 9=°C 13 =kW 17 =hp 21 =dm%s 25=PSI 29 =inHg
2=V 6=h 10=1Ibft 14=W 18 =MWh 22 =bar 26=CFM 30=FPM
3=Hz 7 = o/min 11 =mA 15=kWh 19=m/s 23 =kPa 27 =ft 31 =Cst

3407 |P VAR 2 VALG
Valg af procesvariabel 2. Nummer pa valgfri parameter i gruppe 1 DRIFTSDATA.
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Kode (Beskrivelse
3408 |P VAR 2 MULTIP
Multiplikator for procesvariabel 2.

3409 |P VAR 2 DIVISOR
Divisor for procesvariabel 2.

3410 |P VAR 2 SKALER
Placering af decimalpunkt i procesvariabel 2, nar den vises.

3411 |P VAR 2 UNIT
Maleenhed for procesvariabel 2. Se parameter 3406.

Eksempel. Lad os antage, at en topolsmotor er direkte forbundet med en rulle, der har en diameter
pa 0,1 m, og liniehastigheden skal vises i m/s. Dette kraever fglgende indstillinger:

3401 DISPLAY VALG = 2 (PROCES VAR)
3402 P VAR 1 VALG = 0103 (UDGANG FREK)
3406 P VAR 1 UNIT = 19 (m/s)

Da 1 Hz udgang er lig med 1 of/s, er lig med Pl * 0,1 m/s liniehastighed, eller ca. 0,314 m/s, er:

liniehast = __Jdgangsfrek " 314
1000

Veelg:

3403 P VAR 1 MULTIP = 314
3404 P VAR 1 DIVISOR = 1000

Da variablen 0103 UDGANG FREK vises med en oplgsning pa 0,1 Hz, skaleres den internt, sa veerdien
10 repreesenterer 1 Hz. Derfor skal du vaelge 3405 P VAR 1 SKALER = 1.
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Gruppe 40: PID-styring

Med makroen PID-styring kan ACS 400 registrere et referencesignal (Set-punkt) og et aktuelt
svarsignal (feedback) og automatisk justere drevets hastighed, sa det aktuelle signal passer til
referencen.

Der findes to PID-parameterindstillinger (gruppe 40 for indstilling 1 parametre og gruppe 41 for
indstilling 2 parametre). Normalt anvendes kun indstilling 1 parametre. Indstilling 2 parametre kan
tages i brug af parameter 4016 PID PARAM INDST. Der kan vaelges mellem parameterindstillinger,
f.eks. via en digital indgang.

PID dvalefunktionen kan anvendes til at standse reguleringen, nar PID-styreenhedens udgang falder
under den forudindstillede greense. Reguleringen genoptages, nar den aktuelle procesveerdi falder
under den forudindstillede graense. Alternativt kan dvalefunktionen aktiveres og deaktiveres via en
digital indgang.

Figur 73 pa side 154 (Appendiks A) viser de interne signalers tilslutning, ndr makroen PID-styring er
valgt.

Kode |Beskrivelse

4001 |PID FORSTARKN
Denne parameter definerer forstaerkningen af PID-styringen. Indstillingsomradet er 0,1... 100.
Hvis du veelger 1, bevirker en aendring pa 10 % i fejlveerdien, at PID-styringsudgangen sendres med 10 %.

4002 |PID INTEG TID

PID-styringens integrationstid. Defineret som det tidsrum, inden for hvilket den maksimale udgang nas, hvis
en konstant fejlveerdi eksisterer, og forstaerkningen er 1. Integrationstiden 1 s angiver, at en andring pa 100
% nas pais.

Forsteerkning

I

] I

Forsteerkning { I
I

~
PID-integrationstid

0 = IKKE VALGT

Integrator er udkoblet (regulatoren arbejder som P eller PD regulator).
0,1-600s

Integrator er indkoblet (regulatoren arbejder som Pl eller PID regulator).
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Kode [Beskrivelse
4003 |PID DIFF TID
PID-styringens differentialtid. Hvis processens fejlvaerdi eendres linecert, fojer D-delen en konstant vaerdi til
PID-styringsudgangen. Differentialet filtreres med et 1-polet filter. Filterets tidskonstant defineres af
parameter 4004 PID DIFF FILTER.
Procesfejlveerdi
100% - ——————
Forsteerkning
-t
| S —
PID-differentialtid
4004 |PID DIFF FILTER
Tidskonstant for D-delens filter. Ved at forage filterets tidskonstant er det muligt at udjeevne virkningen af D-
delen og deempe stoj.
4005 |FEJLVAERDI INV
Invertering af processens fejlveerdi. Normalt medforer et fald i svarsignalet, at drevets hastighed forages.
Hvis du gnsker, at et fald i svarsignalet skal fore til en seenkning af hastigheden, skal FEJL VARDI INV
indstilles til 1 (JA).
0 = NEJ
1=UA
4006 |AKT. VAERDI VALG
Valg af PID-styringens svarsignal (aktuelt). Svarsignalet kan vaere en kombination af to aktuelle vaerdier
AKT1 0g AKT2. Kilden til aktuel veerdi 1 vaelges med parameter 4007, og kilden til aktuel veerdi 2 vaelges med
parameter 4008.
1 = AKT1
Aktuel vaerdi 1 benyttes som svarsignal.
2 = AKT1-AKT2
Forskellen mellem de aktuelle veerdier 1 og 2 benyttes som svarsignal.
3 = AKT1+AKT2
Summen af de aktuelle veerdier 1 og 2.
4 = AKT1*AKT2
Produktet af de aktuelle veerdier 1 og 2.
5 = AKT1/AKT2
Kvotienten af de aktuelle veerdier 1 og 2.
6 = MIN (A1, A2)
Den mindste af de aktuelle veerdier 1 og 2.
7 = MAX (A1, A2)
Den storste af de aktuelle veerdier 1 og 2.
8 = kv (A1-A2)
Kvadratroden af forskellen mellem de aktuelle vaerdier 1 og 2.
9 = kvA1 + kvA2
Summen af kvadratrgdderne af de aktuelle veerdier 1 og 2.
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Kode

Beskrivelse

4007

AKT1 INDG VALG
Kilde til aktuel veerdi 1 (AKT1).

1=Al1

2=Al2

Analog indgang 1 bruges som aktuel veerdi 1.

Analog indgang 2 bruges som aktuel veerdi 1.

4008

AKT2 INDG VALG
Kilde til aktuel veerdi 2 (AKT2).

1=Al1

2=Al2

Analog indgang 1 bruges som aktuel veerdi 2.

Analog indgang 2 bruges som aktuel veerdi 2.

4009

AKT1 MINIMUM

Minimumveerdi for aktuel veerdi 1 (AKT1). Figur 55 og parametrene i gruppe 13 indeholder oplysninger om
de mindste og storste indstillinger for den analoge indgang.

4010

AKT1 MAXIMUM

Den maksimale veerdi for aktuel vaerdi 1 (AKT1). Figur 55 og parametrene i gruppe 13 indeholder
oplysninger om de mindste og sterste indstillinger for den analoge indgang.

4011

AKT2 MINIMUM

Den mindste veerdi for aktuel veerdi 2 (AkT2). Se parameter 4009.

4012

AKT2 MAXIMUM

Den maksimale veerdi for aktuel veerdi 2 (AKT2). Se parameter 4010.

Figur 55

AKT1 (%)
A

AKT1 MAXIMUM

AKT1 MINIMUM |
I

Al min

AKT1 (%)
A

AKT1 MINIMUM

AKT1 MAXIMUM -

Analogt indgangssignal

Analogt indgangssignal

Aktuel veerdiskalering. Omradet for det analoge indgangssignal angives med parametre 1301 og 1302
eller parametre 1304 og 1305, athaengigt af den anvendte analoge indgang.
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Kode

Beskrivelse

4013 |PID DVALE DELAY
Tidsforsinkelse for dvalefunktion. Se Figur 56. Hvis udgangsfrekvensen for ACS 400 ligger under et angivet
niveau (parameter 4014 DVALE NIV.) i laengere tid end PID DVALE DELAY, standses ACS 400.
Alarm 28 vises, nar PID-dvale er aktiv.
4014 |PID DVALE NIV.
Niveau for aktivering af dvalefunktion. Se Figur 56. Nar udgangsfrekvensen for ACS 400 falder under
dvaleniveauet, startes dvaleniveauets teeller. Nar udgangsfrekvensen for ACS 400 stiger op over
dvaleniveauet, nulstilles dvaleniveauets teeller.
4015 |WAKE-UP NIVEAU
Niveau for deaktivering af dvalefunktion.
Dette parameter indstiller en procesaktuel veerdigreense for dvalefunktionen (se Figur 56). Graensen
svinger afheengig af procesreferencen.
Retvendt fejlveerdi (parameter 4005 = 0)
Det anvendt wake-up niveau beregnes efter falgende formel:
Greense = parameter 1107 +
parameter 4015 * (referencesignal - parameter 1107) /
(parameter 1108 - parameter 1107)
Nar den faktiske veerdi er mindre end eller lig med denne veerdi, deaktiveres dvalefunktionen. Se Figur 57
og Figur 59.
Inverteret fejlveerdi (parameter 4005 = 1)
Det anvendt wake-up niveau beregnes efter falgende formel:
Graense = parameter 1108 +
parameter 4015 * (parameter 1108 - referencesignal) /
(parameter 1108 - parameter 1107)
Nar den faktiske veerdi er hgjere end eller lig med denne veerdi, deaktiveres dvalefunktionen. Se figur 58 og
Figur 60.
4016 |PID PARAM INDST
Valg til indstilling af PID parametre. Nar indstil 1 veelges, anvendes parametre 4001-4012 and 4019-4020.
Nar indstil 2 veelges anvendes parametre 4101-4112 og 4119-4120.
1..5=DI1...DI5
PID parameterindstilling veelges via en digital indgang (DI1...DI5). Parameter indstil 1 anvendes, nar den
digitale indgang ikke er aktiv. Parameter indstil 2 anvendes, nar den digitale indgang er aktiv.
6 =SET 1
PID parameter indstilling 1 er aktiv.
7 = SET 2
PID parameter indstilling 2 er aktiv.
4017 |WAKE-UP DELAY
Tidsforsinkelse for deaktivering af PID dvalefunktion. Se parameter 4015 WAKE-UP NIVEAU og Figur 55.
4018 |DVALE VALG
Styring af PID dvalefunktion.
0 = INTERN
Nar INTERN veelges, styres dvaletilstanden af udgangsfrekvens, procesreference og aktuel procesveerdi. Se
parametre 4015 WAKE-UP NIVEAU og 4014 PID DVALENIVEAU.
1..5=DI1...DI5
Dvalefunktionen aktiveres og deaktiveres via en digital indgang.
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Kode |Beskrivelse

4019 |SET PUNKT VALG
Veelger Set-punkt. Definerer referencesignalkilden for PID-styreenheden.

Bemaerk! Nar PID-regulatoren bypasses (parameter 8121 REG BYPASS STYRING), har denne parameter
ingen betydning.

1 = INTERN
Procesreferencen er en konstant veerdi, som indstilles med parameter 4020 INTERN SETPNT.
2 = EKSTERN

Procesreferencen lzeses fra en kilde, der er defineret med parameter 1106 EkS REF2 VALG. ACS 400 skal
veere indstillet pa fiernstyring (REM vises pa styrepanelets display).*

* Procesreferencen til PID-styringen kan ogsa gives fra styrepanelet i lokalstyring (LOC vises pa
styrepanelets display), hvis panelreferencen gives i procent, dvs. vaerdien af parameter 1101 PANEL REF
VALG = 2 (REF2 (%)).

4020 |INTERN SETPNT
Indstiller en konstant procesreference (%) for PID-styringen. PID-styringen falger denne reference, hvis
parameter 4019 SET PUNKT VALG er indstillet p& 1 (INTERN).

PID-indgng (aktuel procesvaerdi) WAKE-UP DELAY

parameter 4017

Wake-up niveau | — —— —— . __ __

» Tid

PID-udgang (udgangsfrekvens)

d  ty = DVALE DELAY, parameter 4013

DVALE NIV.
parameter 4014

> Tid
STOP START

Figur 56  Dvalefunktion.
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RETVENDT FEJLVARDI

4015
WAKE-UP NIVEAU

1108 EXT REF2 MAX

100 % REFERENCEPUNKT
%% 1 - L - - _ ANVENDT WAKE UP NIVEAU
0% 1107 EXT REF2 MIN

Figur 57  Eksempel pa, hvordan det anvendte wake-up niveau varierer afhaengig af referencepunktet, her er
parameter 4015 WAKE-UP NIVEAU lig 75%, PID-styring retvendt.

INVERTERET FEJLVARDI

4015
WAKE-UP NIVEAU

0% 1108 EXT REF2 MAX
60% —« — + — — — — — - ANVENDT WAKE UP NIVEAU
100 % REFERENCEPUNKT

1107 EXT REF 2 MIN

.

Figur 58  Eksempel pa, hvordan det anvendte wake-up niveau varierer afheengig af referencepunktet, her er
parameter 4015 WAKE-UP NIVEAU lig 60 %, PID-styring inverteret.
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FAK. VAERDI

ANVENDT WAKE-

UP NIVEAU DEAKTIVERET

TID UDL@BER

TID

Figur 59  Wake-up niveau-drift med retvendt veerdi.

TID UDLGBER

ANVENDT WAKE-
UP NIVEAU

FAK. VAERDI

Figur 60 Wake-up niveau-drift med inverteretvaerdi.
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Gruppe 41: PID-styring (2)

Parametrene i denne gruppe tilhgrer PID-parameterindstilling 2. Funktionen af parametre 4101 -
4112, 4119 - 4120 er analog med indstilling 1 parametre 4001 - 4012, 4019 - 4020.

PID-parameterindstilling 2 kan veelges med parameter 4016 PID PARAM INDST.
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Gruppe 50: Kommunikation

Parametrene i denne gruppe definerer nogle generelle kommunikationsindstillinger. Parametrene
5001-5002 samt 5007-5009 anvendes kun, hvis DDCS-modulet er installeret.

Kode

Beskrivelse

5001

DDCS BIT
DDCS-forbindelsens baud-hastighed i Mbits/s.

5002

DDCS NODE NO
DDCS-forbindelsens nodenummer.

5003

KOMM FEJL TID
Kommunikationens tidsfrist. Denne parameter geelder for bade standard Modbus og DDCS-forbindelser.

Nar overvagning af kommunikationstab er aktiveret med parameter 5004 KOMM FEJL FUNK, skal
busmasteren skrive kontrolordet, Reference 1 eller Reference 2 med mellemrum. Det maksimale tidsrum
indstilles med denne parameter.

5004

KOMM FEJL FUNK
Kommunikationens fejlfunktion. Denne parameter geelder for bade standard Modbus og DDCS-forbindelser.

0 = IKKE VALGT
Ingen funktion.

1=FEJL
Der vises en fejlmeddelelse, og ACS 400 gar i tomgang og standser.

2 = KONST HAST 7
Der vises en advarsel, og hastigheden indstilles i overensstemmelse med parameter 1208 KONST HAST 7.

3 = SIDSTE HAST
Der vises en advarsel, og hastigheden indstilles til det niveau, som ACS 400 har kert med sidst. Denne
veerdi bestemmes af gennemsnitshastigheden for de sidste 10 sekunder.

Advarsel: Hvis du vaelger KONST HAST 7 eller SIDSTE HAST, skal du sgrge for, at det er sikkert at fortsaette
driften, hvis kommunikationsforbindelsen bliver afbrudt.

5005

PROTOKOL VALG
Definerer, hvilke kommunikationsprotokoller der anvendes. Indstilling 1 (DDCS) og 3 (STD MDB+DDCS)
bar kun veelges, hvis DDCS-kommunikationsmodulet er installeret.

0 = IKKE VALGT
Der er ingen aktiv seriel kommunikation.

1=DDCS
DDCS-seriel kommunikation er aktiveret.

2 = STD MODBUS
Standard Modbus-protokol er aktiveret.

3 = STD MDB+DDCS
Bade standard Modbus og DDCS er aktiveret.

5006

KOMM KOMMANDOER

Valg af kommandoernes kildeprotokol. Selvom ACS 400 kan kommunikere samtidig via mange serielle
kommunikationskanaler, kan styrekommandoerne - Start, Stop, Retning og Reference - kun modtages fra
en enkelt kommunikationskanal, der kan vaelges med denne parameter.

0 = IKKE VALGT
Styrekommandoer modtages ikke via seriel kommunikation.

1 = STD MODBUS
Styrekommandoer kan modtages via standard Modbus-protokolkanal 1.

2 = DDCS

Styrekommandoer kan modtages via DDCS-forbindelsen.

ACS 400 Brugervejledning 107



Kode

Beskrivelse

5007 |DDCS BUS MODE
Indstiller driftstilstanden for DDCS-forbindelsen.
1=FIELDBUS
Fieldbus-adapteren anvendes i DCS-forsbindelsen. (ACS 400 virker som slavestation pa DDCS-
forbindelsen).
2=I10 UDVIDELSE
Indgangs/udgangsudvidelsesmodulet (typenavn NDIO) anvendes pa DDCS-forbindelsen. ACS 400 virker
som masterstation pa DDCS-forbindelsen og er i stand til at styre udvidelsesmodulets digitale indgange og
udgange
Bemaerk! Veerdi 2 (10 UDVIDELSE) ma kun anvendes, nar makroen for PFC (pumpe-ventilatorstyring) er
valgt.
5008 |DDCS LINK KONTR
Styrer lysintensiteten i DDCS-linket. Jo hgjere veerdi, jo hgjere intensitet.
5009 |DDCS HW KONFIG
HW-konfiguration af DDCS-linket.
0 = STJERNE
Stjernekonfiguration, DDCS-regenerering er fra.
1 =RING
DDCS-linket danner en optisk ring, DDCS-regenerering er til.
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Gruppe 51: Ekst Komm Modul

Parametrene i denne gruppe skal kun justeres, hvis der er installeret et eksternt fieldbus-
kommunikationsmodul. Der er flere oplysninger om disse parametre i moduldokumentationen.

Kode

Beskrivelse

5101

FIELDBUSPAR 1
Parameter 1 til kommunikationsmodul i DDCS-forbindelsen. Veerdien afspejler modultypen for DDCS-
forbindelsen.

Tabel 16 Liste over modultyper.

Veerdi Modultype

Ingen modulforbindelse.

NPBA Profibus

NMBA Modbus

NIBA Interbus-S

NCSA CS31 bus

NCAN CANopen

NDNA DeviceNet

NLON LONWORKS

NMBP Modbus+

Olo|N[fo|ja| || N|=]O

Andre

5102 -
5115

FIELDBUSPAR 2 - FIELDBUSPAR 15

Der er flere oplysninger om disse parametre i moduldokumentationen.
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Gruppe 52: Standard Modbus

ACS 400 kan tilsluttes et Modbus-fieldbussystem. Parametrene i denne gruppe bruges til at angive
stationsnummer, kommunikationshastighed og paritet. Parameter 5206 - 5215 er fejltellere, der kan
anvendes til fejlfinding i fieldbussystemet. Der er flere oplysninger i afsnittet “Standard seriel
kommunikation” pa side 123.

Kode

Beskrivelse

5201

STATION NUMMER
Angiver slavenummeret for ACS 400 i Modbus-net.

Omrade: 1 - 247

5202

KOMM HAST
Definerer kommunikationshastigheden for ACS 400 i bit pr. sekund (bits/s).

3 =300 bits/s 48 = 4800 bits/s

6 = 600 bits/s 96 = 9600 bits/s
12 = 1200 bits/s 192 = 19200 bits/s
24 = 2400 bits/s

5203

PARITET

Definerer den paritet, der skal bruges under Modbus-kommunikation. Parameteren definerer ogsa antallet
af stopbit. Under Modbus-kommunikation skal antallet af stopbit vaere 2, hvis der ikke bruges paritetsbit,
mens antallet skal vaere 1 med lige eller ulige paritet.

0 = INGEN
1 =LIGE
2 = ULIGE

5206

FEJLMEDDELELSE
Denne fejltzeller stiger med 1, hver gang ACS 400 opdager en kommunikationsfejl. Under normal drift stiger
denne teeller stort set aldrig.

5207

OK MEDDELELSE
Denne fejlteeller stiger med 1, hver gang ACS 400 modtager en gyldig Modbus-meddelelse. Under normal
drift stiger denne teeller konstant.

5208

BUFFER OVERF

Meddelelser til ACS 400 kan ikke veere storre end 32 byte. Hvis der modtages en meddelelse, som er storre
end 32 byte, stiger denne fejltaeller med 1, hver gang der modtages et tegn, som ikke kan placeres i
bufferen.

5209

FORMAT FEJL

Denne fejlteeller stiger med 1, hver gang der modtages en formatfejl fra Modbus.
« Indstillingerne af kommunikationshastighederne for de enheder, der er tilsluttet Modbus, er ikke ens.
* Baggrundsstajniveauet kan veaere for haijt.

5210

PARITET FEJL

Denne fejlteeller stiger med 1, hver gang der modtages et tegn med en paritetsfejl fra Modbus.
* Paritetsindstillingerne for de enheder, der er tilsluttet Modbus, er ikke ens.
* Baggrundsstajniveauet kan veere for haijt.

5211

CRC FEJL

Denne fejlteeller stiger med 1, hver gang der modtages en meddelelse med en CRC-fejl.
* Baggrundsstajniveauet kan veere for haijt.
* CRC-beregning foretages ikke korrekt.
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Kode

Beskrivelse

5212

OPTAGET FEJL

Denne fejlteeller stiger med 1, hver gang ACS 400 modtager et tegn fra bussen, mens den stadig behandler

den forrige meddelelse.
* Der kan vaere to stationer med samme stationsnummer.
* Baggrundsstajniveauet kan veere for hgijt.

5213

SER FEJL MEM 1
Sidste afsendte Modbus-undtagelseskode.

5214

SER FEJL MEM 2
Forrige afsendte Modbus-undtagelseskode.

5215

SER FEJL MEM 3
/Eldste afsendte Modbus-undtagelseskode.
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Gruppe 81: PFC-styring

Parametre for pumpe-ventilatorstyring (PFC). Appendiks B giver neermere oplysninger om PFC. |
kapitlet om Applikationsmakroer beskrives standard signalforbindelserne.

Kode

Beskrivelse

8103

REFERENCE TRIN 1
Indstiller en procentveerdi, som kan fgjes til procesreferencen, nar mindst én hjeelpemotor (med konstant
hastighed) kerer. Standardveerdien er 0 %.

Eksempel: En ACS 400 driver tre parallelle pumper, som pumper vand til et rar. Trykket i raret er reguleret.
Den konstante trykreference er indstillet med parameter 4020 INTERN SETPNT.

Ved lavt vandforbrugsniveau kerer kun den hastighedsregulerede pumpe. Nar vandforbruget stiger, startes
pumperne med konstant hastighed; farst den ene pumpe, og hvis forbruget stadig stiger, ogsa den anden
pumpe.

Nar vandgennemstrgmningen stiger, @ges tryktabet mellem begyndelsen (malestedet) og slutningen af
raret. Ved at indstille passende referencetrin (parametre 8103 REFERENCE TRIN 1 0g 8104 REFERENCE TRIN
2) @ges procesreferencen sammen med den ggede pumpekapacitet. Referencetrinnene kompenserer for
det stigende tryktab og forebygger trykfald ved slutningen af roret.

8104

REFERENCE TRIN 2
Indstiller en procentveerdi, som fajes til procesreferencen, nar mindst to hjselpemotorer (med konstant
hastighed) karer. Standardveerdien er 0 %. Se parameter 8103 REFERENCE TRIN 2.

8105

REFERENCE TRIN 3
Indstiller en procentveerdi, som fajes til procesreferencen, nar mindst tre hjeelpemotorer (med konstant
hastighed) kerer. Standardvaerdien er 0 %. Se parameter 8103 REFERENCE TRIN 3.

8109

START FREK 1

Indstiller en frekvensgraense. Se Figur 61pa side 114. Nar ACS 400’s udgangsfrekvens overskrider veerdien
(8109 START FREK 1 + 1 Hz) og ingen hjeelpemotorer kerer, startes startforsinkelsesteelleren. Nar tiden, der
er indstillet med parameter 8115 AUX MOT START D, er udlgbet, og hvis udgangsfrekvensen stadig ligger over
vaerdien (8109 START FREK 1 - 1 Hz), startes den forste hjaelpemotor.

Efter den forste hjeelpemotor er startet, mindskes ACS 400’s udgangsfrequens med en veerdi (8109 START
FREK 1 - 8112 LAV FREK 1).

Bemaerk! Startfrekvens 1 bgr ligge inden for greenserne 8112 LAV FREK 1 og 2008 MAXIMUM FREK -1.

8110

START FREK 2

Indstiller en frekvensgraense (se Figur 61). Nar ACS 400’s udgangsfrekvens overskrider veerdien (8110
START FREK 2 + 1 Hz) og én hjeelpemotor stadig kerer, startes startforsinkelsesteelleren. Nar tiden, der er
indstillet med parameter 8115 AUX MOT START D, er udlgbet, og hvis udgangsfrekvensen stadig ligger over
\veerdien (8110 START FREK 2 - 1 Hz), startes den anden hjeelpemotor.

Efter den anden hjeelpemotor er startet, mindskes ACS 400°‘s udgangsfrekvens med en veerdi (8110 START
FREK 2 - 8113 LAV FREK 2).

Bemeerk! Startfrekvens 2 ber ligge inden for greenserne 8113 LAV FREK 2 og 2008 MAXIMUM FREK -1.

8111

START FREK 3

Indstiller en frekvensgreense (se Figur 61). Nar ACS 400’s udgangsfrekvens overskrider veaerdien (8111
START FREK 3 + 1 Hz) og to hjeelpemotorer stadig kerer, startes startforsinkelsesteelleren. Nar tiden, der er
indstillet med parameter 8115 AUX MOT START D, er udlgbet, og hvis udgangsfrekvensen stadig ligger over
veerdien (8111 START FREK 3 - 1 Hz), startes den tredje hjaelpemotor.

Efter den tredje hjeelpemotor er startet, mindskes ACS 400’s udgangsfrekvens med en veerdi (8111 START
FREK 3 - 8114 LAV FREK 3).

Bemeerk! Startfrekvens 3 bar ligge inden for greenserne 8114 LAV FREK 3 og 2008 MAXIMUM FREK -1.
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Kode

Beskrivelse

8112

LAV FREK 1

Indstiller en frekvensgraense (se Figur 61). Nar ACS 400’s udgangsfrekvens falder under veerdien (8112 LAV
FREK 1 - 1 Hz) og én hjeelpemotor karer, startes stopforsinkelsesteelleren. Nar tiden, der er indstillet med
parameter 8116 AUX MOT STOP D, er udlgbet, og hvis udgangsfrekvensen stadig ligger under veerdien (8112
LAV FREK 1 + 1 Hz), standses den farste hjaelpemotor.

Efter hjeelpemotoren er standset, stiger ACS 400’s udgangsfrekvens med en veerdi (8109 START FREK 1 -
8112 LAV FREK 1).

Bemeerk! Lav frekvens 1 ber ligge inden for greenserne 2007 MINIMUM FREK +1 and 8109 START FREK 1.

8113

LAV FREK 2

Indstiller en frekvensgreense (se Figur 61). Nar ACS 400’s udgangsfrekvens falder under veerdien (8113 LAV
FREK 2 - 1 Hz) og to hjeelpemotorer karer, startes Stop Delay (stopforsinkelses) teelleren. Nar tiden, der er
indstillet med parameter 8116 Aux MOT STOP D, er udlg’bet, og hvis udgangsfrekvensen stadig ligger under
veerdien (8113 LAV FREK 2 - 1 Hz 2 + 1 Hz), standses den anden hjaelpemotor.

Efter hjeelpemotoren er standset, stiger ACS 400’s udgangsfrekvens med en veerdi (8110 START FREK 2 -
8113 LAV FREK 2).

Bemaerk! Lav frekvens 2 ber ligge inden for greenserne 2007 MINIMUM FREK +1 0og 8110 START FREK 2

8114

LAV FREK 3

Indstiller en frekvensgraense (se Figur 61). Nar ACS 400’s udgangsfrekvens falder under veerdien (8114 LAV
FREK 3 - 1 Hz) og tre hjeelpemotorer karer, startes en Stop Delay (stopforsinkelses) teelleren. Nar tiden, der
er indstillet med parameter 8116 AUX MOT STOP D, er udlgbet, og hvis udgangsfrekvensen stadig ligger
under veerdien (8114 LAV FREK 3 + 1 Hz), standses den tredje hjeelpemotor.

Efter hjeelpemotoren er standset, stiger ACS 400’s udgangsfrekvens med en veerdi (8111 START FREK 3 -
8114 LAV FREK 3).

Bemeerk! Lav frekvens 3 bor ligge inden for greenserne 2007 MINIMUM FREK +1 og 8111 START FREK 3.

8115

AUX MOT START D

Indstiller startforsinkelsen for hjselpemotorerne. Se yderligere oplysninger under parameter 8109 START
FREK 1 og Figur 61.
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Kode

Beskrivelse

8116 |AUX MOT STOP D.
Indstiller stopforsinkelsen for hjeelpemotorerne. Se yderligere oplysninger under parameter 8112 LAV FREK
1.
Frekvens
., 8115 AUX MOT START D
A — f
: ! max
8109 STARTFREK 1 +1Hz | - - - - - - - - - - ________.__ '
Frekvens-
_________ stigning under
8112LAVFREK1-1Hz | - - - - - 2o |- A oo oo oo o Start Delay
' iI;Frekvens-faI
_ + - - Munder Stop
] ' Delay
frnin ]
: : » Tid
<
8116 AUX MOT STOP D.
Stigende
flow
Start
Aux Motor 1 Faldende
Stop/Start v flow
Stop
Figur 61 Start frekvens, lav frekvens, Start Delay og Stop Delay.
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Kode

Beskrivelse

8117

NR AF AUX MOT
Indstiller antallet af hjeelpemotorer.

Relaaudgange

Start/stopsignaler til hjselpemotorerne gives via releeudgange. Desuden anvendes ét relze til at forbinde den
hastighedsregulerede motor til ACS 400.

ACS 400’s releeudgange RO1 og RO2 kan anvendes til at styre motorerne. Det er ogsa muligt at anvende
op til to valgfrie eksterne digitale indgangs/udgangsmoduler (NDIO).

ACS 400’s relzeudgang 1 anvendes til pumpe- og ventilatormotorstyring, hvis veerdien for 1401
RELAUDGANG 1 er 29 (PFC). Releeudgang 2 anvendes til pumpe- og ventilatormotorstyring, hvis veerdien
for 1402 RELAEUDGANG 2 er 29 (PFC).

Tabel 17 afbilder anvendelsen af releeudgange for forskellige indstillinger af parametre 1401 og 1402. Hvis
den automatiske omskiftning ikke anvendes, styrer den farste releeudgang, der er konfigureret til PFC-brug,
den hastighedsregulerede motor. Hvis den automatiske omskiftning anvendes, tildeler ACS 400’s
Autochange logik relseudgangene til tilsvarende motorer (hvoraf én er hastighedsreguleret).

Tabel 17 Brug af releeudgange. Releeudgangskonfigurationen indstilles med parametre 1401, 1402 og
8117. Antallet af releeudgange, der skal bruges, athaenger af antallet af hjeelpemotorer. Hvis for eksempel
antallet af hjaselpemotorer er 2, er det nodvendigt at have i alt tre relaaudgange (motor 1,2 og 3). x = Enhver
anden indstilling end 29 (PFC).

NDIO modul 1
Parameter- NDIO modul 2
indstilling ACS 400 releer (Moduls nodenummer = (Moduls nodenummer = 6)
i (02 Ly Rel@- | \piorelze- | NDIOTelz- | NDIO relee- | NDIO relz-
RELE, RELE, udgang udgang | ,40ang 1°s | udgang 2's | udgang 1°s | udgang 2's
UDCANG]IUDCANG ROAS RO2(s fgnkt? n f gnkt? n fgnktig n fgnktig n
1 2 funktion funktion unkiio u o unkiio u o
29 (PFC) |29 (PFC) | Motor1 Motor 2 Motor 3 Motor 4 Ikke brugt Ikke brugt
start/stop start/stop start/stop start/stop
29 (PFC) |x Motor 1 f.eks. fejl Motor 2 Motor 3 Motor 4 Ikke brugt
start/stop start/stop start/stop start/stop
X 29 (PFC) | f.eks. fejl Motor 1 Motor 2 Motor 3 Motor 4 Ikke brugt
start/stop start/stop start/stop start/stop
X X f.eks. Drift | f.eks. fejl Motor 1 Motor 2 Motor 3 Motor 4
start/stop start/stop start/stop start/stop

8118

AUTOCHNG INTERV

Indstiller intervallet for den automatiske omskiftningsfunktion. Tiden teelles kun, nar ACS 400’s startsignal er
tilsluttet. Se oplysninger om hvordan den automatiske omskiftning virker under parameter 8119 AUTOCHNG
NIVEAU.

0.0 = IKKE VALGT
Denne indstilling afbryder den automatiske omskiftning.
Bemaerk! Nar den automatiske omskiftning udferes, gar ACS 400 altid i tomgang og standser.

Advarsel! Hvis den automatiske omskiftningsfunktion anvendes, skal aflasningerne (Interlocks) veere i
brug. | den automatiske omskiftning (Autochange) findes der en kontaktor mellem ACS 400’s
udgangsklemmer og den hastighedsregulerede motor. Kontaktoren bliver beskadiget, hvis den abnes, uden
at ACS 400’s inverterbroskiftning forst afbrydes. Inverterskiftning afbrydes, nar aflasningen (Interlock)
afbrydes, og ACS 400 gar i tomgang og standser.
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Beskrivelse

8119 |[AUTOCHNG NIVEAU
Indstiller driftsgreensen for den automatiske omskiftnings logik. Denne parameter kan anvendes til at forhindre
automatisk omskiftning, nar pumpe-ventilatorsystemet virker i naerheden af sin maksimale kapacitet. Nar udgangen
fra PID/PFC-styreblokken overskrider niveauet, der er indstillet med denne parameter, er den automatiske
omskiftning ikke mulig.
Udgangsfrekvens
A
f _ e e e
MAX Ingen hjeelpe- 1 hjeelpe- j
motor motor
Tilladt automatisk |
skifteomrade | o
T t » PID-udgang
8119 AUTOCHNG NIVEAU 100 %

Figur 62  Autochange niveau.

Autochange (automatisk omskiftningsfunktion)

Formalet med den automatiske omskiftningsfunktion er at sikre lige lang driftstid for alle motorer. Hver motor i

systemet vil efter tur blive tilsluttet ACS 400 savel som direkte online. Motorernes startraekkefelge skifter, nar den

automatiske omskiftning er udfort.

For at kunne anvende den automatiske omskitningsfunktion, er det nadvendigt at have eksternt

alterneringskoblingsudstyr. Se yderligere oplysninger i Appendiks B. Nar den automatiske omskiftning anvendes,

skal aflasningerne (parameter 8120) ogsa benyttes.

Den automatiske omskiftning udferes, nar Autochange Interval (parameter 8118) (intervallet for den automatiske

omskiftning) er udlgbet fra den foregdende automatiske omskiftning og udgangen fra PFC er under niveauet, der

indstillet med denne parameter.

Den automatiske omskiftnings funktion er felgende:

1. Den hastighedsregulerede motor standser. Kontaktoren for den hastighedsregulerede motor afbrydes.

2. Startreekkefolgen eendres (startreekkefolgens teeller gar et trin frem).

3. Kontaktoren for den motor, som vil blive den nye hastighedsregulerede motor, afbrydes (hvis motoren kerer).
Hvis andre motorer karer, vil de ikke blive afbrudt.

4. Kontaktoren for den nye hastighedsregulerede motor tilsluttes. Koblingsudstyret for den automatiske omskitning
forbinder denne motor med ACS 400.

5. Tidsforsinkelsen, der er indstillet med parameter 8122 PFC START DELAY, venter.

6. Den hastighedsregulerede motor starter. Hvis en motor med konstant hastighed blev standset i punkt 3, forbindes
en motor direkte online ved at tilslutte den motors kontaktor. Efter dette punkt virker samme antal motorer som
for den automatiske omskiftning.

7. Normal PFC-funktion fortszetter.

Som et eksempel e&endres startreekkefelgen i et system med tre motorer pa felgende made:

Farste start: Motor nr. 1, motor nr. 2, motor nr. 3.

Anden start: Motor nr. 2, motor nr. 3, motor nr. 1.

Tredje start: Motor nr. 3, motor nr. 1, motor nr. 2. (0.s.v...)

Hvis nogle motorer i systemet er aflast, springer den automatiske omskiftnings logik dem over. Hvis alle aflasninger

(Interlocks) er aktive, og ingen motor kan startes, vises Alarm 30 (PFC INTERLOCK) pa displayet.

Bemaerk! Nar den automatiske omskiftning udferes, gar ACS 400 altid i tomgang og standser.

Bemaerk! Den automatiske omskiftning kan ogsa ske under PID dvale.

Bemaerk! Nar ACS 400’s stramforsyning afbrydes, gemmes veerdierne for startreekkefolge-teelleren og Autochange

Interval teelleren i den faste hukommelse. Nar stramforsyningen tilsluttes igen, fortseetter teellerne fra de gemte

veerdier.
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Beskrivelse

8120

AFLASNINGER

8118 AUTOCHNG INTERV).
0 = IKKE VALGT

1=DN

Styrer brugen af aflasningsfunktionen (Interlocks).

Advarsel! Hvis den automatiske omskiftning anvendes, skal aflasningerne ogsa tages i brug (se parameter

Ingen aflasninger er i brug. Alle digitale indgange er til radighed til andre formal.

Aflasningsfunktion er i brug. Afhaengigt af motorernes antal er de digitale indgange reserveret for
aflasningssignalerne i henhold til falgende tabel.

Aflasningssignaler

(param. 8117)

Nr. af aux. motorer

ACS 400’s digitale
indgange

NDIO modul 1

NDIO modul 2

0

DI1: Motor 1
DI2-DI5 fri

Ikke brugt

Ikke brugt

DI1: Motor 1
DI2: Motor 2
DI3-DI5 fri

DI1: Motor 1
DI2: Motor 2
DI3: Motor 3
DI4-DI5 fri

DI1: Motor 1
DI2: Motor 2
DI3: Motor 3
Dl4: Motor 4
DI5 fri

2 =DI2

Aflasningsfunktion er i brug. Afhaengigt motorernes antal er de digitale indgange reserveret for
aflasningssignalerne i henhold til falgende tabel.

Aflasningssignaler

(param. 8117)

Nr. af aux. motorer

ACS 400’s digitale
indgange

NDIO modul 1

NDIO modul 2

DI1: fri
DI2: Motor 1
DI3-DI5 fri

Ikke brugt

Ikke brugt

DI fri

DI2: Motor 1
DI3: Motor 2
DI4-DI5 fri

DI1: fri
DI2: Motor 1
DI3: Motor 2
DlI4: Motor 3
DI5: fri

DI1: fri

DI2: Motor 1
DI3: Motor 2
DlI4: Motor 3
DI5: Motor 4
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3=DI3

Aflasningsfunktion er i brug. Afhaengigt af motornes antal er de digitale indgange reserveret for
aflasningssignalerne i henhold til falgende tabel.

Aflasningssignaler

Nr. af aux.
motorer (param.
8117)

ACS 400’s digitale
indgange

NDIO modul 1

NDIO modul 2

DI1-DI2: fri
DI3: Motor 1
DI4-DI5 fri

Ikke brugt

Ikke brugt

DI1-DI2: fri
DI3: Motor 1
Dl4: Motor 2
DI5: fri

DI1-DI2: fri

DI3: Motor 1
Dl4: Motor 2
DI5: Motor 3

DI1-DI2: fri

DI3: Motor 1
Dl4: Motor 2
DI5: Motor 3

DI1: Motor 4
DI2: Ikke brugt

Ikke brugt

4 =Dl4

Aflasningsfunktion er i brug. Afhaengigt af motorernes numre (antal) er de digitale indgange reserveret for
aflasningssignalerne i henhold til felgende tabel.

Aflasningssignaler

Nr. af aux.

ACS 400’s digitale

motorer (param. indgange NDIO modul 1 NDIO modul 2
8117)

0 DI1-DI3: fri Ikke brugt Ikke brugt
Dl4: Motor 1
DI5 fri

1 DI1-DI3: fri
Dl4: Motor 1
DI5: Motor 2

2 DI1-DI3: fri DI1: Motor 3
Dl4: Motor 1 DI2: Ikke brugt
DI5: Motor 2

3 DI1-DI3: fri DI1: Motor 3 Ikke brugt
Dl4: Motor 1 DI2: Motor 4
DI5: Motor 2
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5=DI5

Aflasningsfunktion er i brug. Afheengigt af motorernes antal er de digitale indgange reserveret for
aflasningssignalerne i henhold til falgende tabel.

Aflasningssignaler

Nr. af aux. B
motorer (param. ACS_400 celplizls NDIO modul 1 NDIO modul 2
indgange
8117)
0 DI1-Dl4: fri Ikke brugt Ikke brugt
DI5: Motor 1
1 DI1-DI4: fri DI1: Motor 2 Ikke brugt
DI5: Motor 1 DI2: lkke brugt
2 DI1-DI4: fri DI1: Motor 2 Ikke brugt
DI5: Motor 1 DI2: Motor 3
3 DI1-DI4: fri DI1: Motor 2 DI1: Motor 4
DI5: Motor 1 DI2: Motor 3 DI2: Ikke brugt

6 = EKSTERN 10
Aflasningsfunktion er i brug. Afhaengigt af motorernes antal er de digitale indgange reserveret for
aflasningssignalerne i henhold til falgende tabel.

Aflasningssignaler

Nr. af aux. A=
motorer (param. ACS_ Ll NDIO modul 1 NDIO modul 2
indgange
8117)
0 DI1-DI5: fri DI1: Motor 1 Ikke brugt
DI2: Ikke brugt
1 DI1-DI5: fri DI1: Motor 1 Ikke brugt
DI2: Motor 2
2 DI1-DI5: fri DI1: Motor 1 DI1: Motor 3
DI2: Motor 2 DI2: Ikke brugt
3 DI1-DI5: fri DI1: Motor 1 DI1: Motor 3
DI2: Motor 2 DI2: Motor 4

Aflasningssignaler er aktive og lave, d.v.s. aflasningen er aktiv, nar det tilsvarende aflasningssignal ikke er til
stede. Hvis startkommandoen gives, nar den hastighedsregulerede motors aflasningssignal er aktivt, kan
ACS 400 ikke starte, men viser Alarm 30 (PFC INTERLOCK) pa styrepanelet.

Hver aflasningskreds skal ledningsforbindes pa felgende made:

1. En kontakt pa motorens Til/Fra-kontakt skal ledningsforbindes med aflasningskredsen. PFC logikken
maerker det, hvis en motor afbrydes. Logikken forsgger ikke at starte den afbrudte motor, men den nzeste
tilgeengelige motor startes i stedet.

2. En kontakt pa motorens termiskbeskyttelsesrelee (eller anden beskyttelsesanordning i motorkredsen)
skal ledningsforbindes med aflasningsindgangen (Interlock). PFC logikken meerker det, hvis
termiskbeskyttelsesrelaeet aktiveres. Motoren standses.
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[aV)
[a] = > O<m O <m
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< == T+ O oo dXo
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Figur 63  Ledningstfering for aflasningerne (Interlocks) i et PFC-system med to motorer. Der er et

tremiskbeskyttelsesrelee i M2’s forsyningskreds.

ACS 400

M2
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8121

REG BYPASS KONTROL

Regulator bypass kontrol giver en enkel styringsmekanisme uden en PID-regulator. Det er kun ngdendigt at
have bypass kontrol til visse anvendelser. Et eksempel er givet i Figur 64 og Figur 65.

0 = NEJ

Processens PID-regulator er i brug.

1=JUA

Processens PID-regulator bypasses. Signalet, der er forbundet med indgang for PID-styringens aktuelle
veerdi (parameter 4006 AKT. VAERDI VALG), anvendes til PFC frekvensreference. Den automatiske start og
stop af motorerne med konstant hastighed refererer til dette aktuelle veerdisignal i stedet for til PID-
regulatorens udgang.

Malt tilgangs-flow = Reference for pumpestation

l 3 I
: Afgangs- . ', Tilgang
' ror 1 | | LS
: C—
! 3 \ h
' Afgangs- Spilde-
v rra? 9 vgnds- |
' beholder
P3| |
P1 . - -
21 gangs:
P2 5| Lo-
Kontaktore
ACS 400} P3- »|
[ I
Net3~ — '3 3
3

Figur 64  Regulator bypass kontrol. Pumpestationens kapacitet (afgangs-flow) folger det malte tilgangs-
flow.

Udgangsfrekvens

Maximum
frekvens

Start frek 2
Start frek 1

Lavfrek2 —+

Lav frek 1

Minimum
frekvens

g Styresignal i %

a: Ingen hjaelpemotorer karer
b: En hjeelpemotor karer
c: To hjeelpemotorer karer

Figur 65  Forholdet mellem styresignalet og frekvensen af den regulerede motor i et system med tre
motorer.
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8122

PFC START DELAY
Indstiller startforsinkelsen for alle motorer i systemet. Forsinkelsen virker pa falgende made:

1. Kontaktoren, som forbinder den hastighedsregulerede motor med ACS 400, tilsluttes (via en ACS 400
releeudgang).

2. PFC Start Delay venter.

3. Spaendingen til den hastighedsregulerede motor tilsluttes og normal PFC-styring starter.
Hjeelpemotorerne startes.

Forsigtig! PFC Start Delay (startforsinkelse) skal altid vaere indstillet, hvis motorerne er udstyret med
stjernetrekantstartere. PFC Start Delay skal indstilles lsengere end tidsindstillingen for
stiernetrekantstarteren: Efter at motoren er tilsluttet via ACS 400’s releeudgang, skal der veere nok tid til at
stjernetrekantstarteren forst skifter til stjerneforbindelsen og derefter tilbage til trekantforbindelsen, for
ACS 400 inverteren begynder at skifte.
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Standard seriel kommunikation

Oversigt
ACS 400 kan tilsuttes et eksternt kontrolsystem ved hjeelp af Modbus-feltbustilslutningen.

ACS 400 kan modtage alle sine styreoplysninger fra Modbus-feltbussen, eller styringen kan veere
fordelt mellem feltbussen og andre tilgeengelige styreenheder, f.eks. digitale/analoge indgange og
drevets styrepanel.

ACS 400 har to kanaler (eller porte) til seriel kommunikation, kanal 0 og kanal 1. Kanal 1 er
standardtilslutningen for Modbus-feltbussen. Kommunikationsindstillingerne for kanal 1 kan
konfigureres af brugeren. Hvis ACS 400 skal styres via Modbus, skal parametrene for ACS 400
indstilles til at acceptere styrekommandoer og/eller referencefrekvenser fra kanal 1. Kanal O er
reserveret til drevstyrepanelerne ACS-PAN og ACS100-PAN og pc-veerktajet Drive Window.

Valgfrie funktioner til seriel kommunikation

ACS400 kan ogsa tilsluttes en reekke andre feltbusser ved hjeelp af specielle
feltbusadaptermoduler. Disse adaptere tilsluttes ved hjaelp af en optisk DDCS-forbindelse
(DDCS=Distributed Drives Control System). Yderligere oplysninger om disse muligheder fas hos
den lokale forhandler.

ACS 400

Kanal 1
Tilslutning X3

Modbus-feltbus (RS485) ACS100-PAN

ACS-PAN

Drive Window

L

olo Jolo oo o o% Tilslutning for ekstra DDCS-

kommunikationsmodul

Figur 66 Standard serielle kommunikationsfunktioner i ACS 400.
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Figur 67  Et feltbussystems struktur.
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Jordforbindelse og terminering

RS485-bus

RS485-netveerket ma ikke jordforbindes direkte noget sted. Alle enheder i netvaerket skal
jordforbindes korrekt ved hjeelp af deres respektive jordklemmer.

Som normalt ma jordforbindelsesledningerne ikke danne lukkede slgjfer, og alle enheder skal
jordforbindes til en feelles jord.

RS485-netveerket skal termineres ved hjaelp af 120 Q resistorer i begge ender af netvaerket. Brug
DIP-switch til at forbinde eller afbryde termineringsresistorerne.

Termineringen bor ikke udfgres pa mellemliggende stationer i netveerket som vist pa Figur 68.

Termineret Termineret

A A I

Figur 68 Terminering for RS485-tilslutningen.

ATiIsIutningerne ma kun foretages, nar drevet er frakoblet stramkilden.
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Aktivering af Modbus-protokol

Fra fabrikken er kanal 1 sat til at vaere deaktiveret. Modbus-protokollen aktiveres for kanal 1 ved at
seette parameter 5005 PROTOKOL VALG til 2 (std MODBUS).

Efter denne aendring er ACS400 klar til at kommunikere via kanal 1 ved brug af standard
kommunikationsindstillingerne (vist i Tabel 18), hvilket muligger simpel parameterleesning og
skrivning.

De folgende afsnit beskriver, hvordan ACS400 konfigureres til mere avanceret kommunikation og
styring.

Tabel 18 Standard kommunikationsindstillinger for kanal 1.

Stations- Kommunikations- Paritets- Stopbit Antal
nummer hastighed bus P databit
1 9600 bps ingen to 8

Bemaerk! Protokollen skal aktiveres igen, n&r kommunikationsindstillingerne er blevet endret.
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Kommunikationsindstillinger

Kommunikationsindstillingerne definerer kommunikationshastighed, paritetskontrol, antal stopbit og
fejifunktioner. Disse indstillinger for kanal 1 er defineret ved hjeelp af parametre i gruppe 50
KOMMUNIKATION og 52 STANDARD MODBUS.

Standardkommunikationsindstillingerne for kanal 1 vises i Tabel 18. Kommunikation med
masterenheden kreever, at ACS 400 bruger samme kommunikationshastighed og
paritetsindstillinger som masterenheden.

Der findes flere oplysninger om alle parametrene og deres indstillingsmuligheder i kapitlet

“ACS 400 Komplet liste over parametre” pa side 57.

Tabel 19 Kommunikationsparametre

1=DDCS
2 = STD MODBUS
3 = STD MDB+DDCS

Alternative . .
Kode |Parameternavn indstillinger Standard Funktion/oplysninger
Gruppe 52
STANDARD MODBUS
5201 STATION NUMMER 1-247 1 Slavenummer for ACS 400 i
Modbus-netveerk.
5202 KOMM HAST 3 =300 bps 96 (9600 bits/s) |Kommunikationshastighed.
192 = 19200 bps
5203 PARITET 0 = INGEN 0 (INGEN) Indstilling af paritet og stopbit.
1=LIGE
2 = ULIGE
Gruppe 50
KOMMUNIKATION
5003 KOMM FEJL TID 0,1-60,0s 10s Tidsgraense for registrering af
kommunikationstab.
5004 KOMM FEJL FUNK 0 = IKKE VALGT 0 (IKKE VALGT) |Funktion ved tab af kommunikation
1 =FEJL med masterenheden.
2 = KONST HAST 7
3 = SIDSTE HAST
5005 PROTOKOL VALG 0 = IKKE VALGT 0 (IKKE VALGT) |Valg af kommunikationsprotokol.

Skal normalt seettes til STD MODBUS.

ACS 400 Brugervejledning

127



Styresteder

ACS 400-drevet kan modtage styreinformation fra flere kilder, herunder digital I/O, analog /0,
panelet og Modbus-feltbus.

Hvis ACS 400 skal styres via seriel kommunikationskanal 1 (Modbus-feltbus), skal parametrene for
enheden indstilles til at acceptere styrekommandoer og/eller referencefrekvenser fra denne kanal.
Desuden skal ACS 400 vaere under fjernstyring.

| Tabel 20 vises de ngdvendige parametre og deres brug. Bemaerk iszer, at veerdien af parameteren
5006 KOMM KOMMANDOER skal szettes til STD MODBUS, inden styrekommandoer kan afgives gennem
seriel kommunikationskanal 1.

Der findes flere oplysninger om alle parametrene og deres indstillingsmuligheder i kapitlet
“ACS 400 Komplet liste over parametre” pa side 57.

Tabel 20 Parametre for valg af styrekommandokilde.

i Indstilling for
Kode ([Parameternavn ;:I;Zrt?lﬂtr:vzr standard- Funktion/oplysninger
9 Modbus

Gruppe 50

KOMMUNIKATION

5006 [KOMM KOMMANDOER 0 = IKKE VALGT |1 (STD MoDBUS) |Definerer den serielle
1 = STD MODBUS, kommunikationskanal for
2 = DDCS styrekommandoerne (start, stop, retning

og reference). Skal veere indstillet til 1
(STD MODBUS).

Gruppe 10

KOMMANDO INDGANGE

1001 |EKS1 KOMMANDOER 0 = IKKE VALGT |10 (KOMM) Aktiverer kommandoordet (bortset fra bit
1=b11 11), ndr EKS1 er valgt som styrekilde.
10 = KOMM

1002 |EKS2 KOMMANDOER 0 = IKKE VALGT |10 (KOMM) Aktiverer kommandoordet (bortset fra bit
1 =011 11), n&r EKS2 er valgt som styrekilde.
10 = KOMM

1003 |RETNING 1 = FORLANS 3 (VALGES) Aktiverer styring af rotationsretning, som
2 = BAGLAENS er defineret ved hjeelp af parametre 1001
3 = VAELGES og 1002.

Gruppe 11

REFERENCEVALG

1102 |EKS1/EKS2 VALG 1 =011 8 (KOMM) Aktiverer valg af EKS1/EKS2 som
ekstern styrekilde ved hjeelp af bit 11
8 = KOMM kommandoordet.

1103 |EKST REF1 VALGT 0 = PANEL 8 (KOMM), Feltbusreference 1 bruges, nar EKS1
1=a11 9 (koMM+AI1)  |vaelges som styrekilde. Der findes
eller oplysninger om alternative indstillinger i
8 = KOMM 10 (komm*AIl)  |afsnittet Referencer nedenfor.
9 = KOMM+AI1
10 = KOMM*AI1
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Indstilling for

Kode (Parameternavn il:llzlesl;?llai::vzr standard- Funktion/oplysninger
9 Modbus

1106 |EKS REF2 VALGT 0 = PANEL 8 (KOMM), Feltbusreference 2 bruges, nar EKS2
1=a11 9 (koMM+AI1)  |vaelges som styrekilde. Der findes flere
eller oplysninger om alternative indstillinger i
8 = KOMM 10 (komm*AIl)  |afsnittet nedenfor.
9 = KOMM+AI1
10 = KOMM*AI1

Gruppe 16

SYSTEMSTYRING

1601 |START BLOKERET 0 = EJ VALGT 6 (KOMM) Signal for start blokeret gives via seriel
1..5=DI1 ... DI5 kommunikation (kommandoord bit 3).
6 = KOMM

1604 |FEJL KVIT VALG 0 = PANEL 7 (COMM) Fejlkvittering udferes via seriel

1..5=DI1...DI5

kommunikation (kommandoord bit 7).

6 = START/STOP
7 = KOMM

Valg af kilde til udgangssignal

Det er muligt at styre bade releeudgangene 1 og 2 samt den analoge udgang fra den serielle
udgangskanal 1.

Releeudgangene kan styres pa falgende made:

Trin 1: Konfigurer ACS 400 til at overvdge veerdien af parametrene 131-133 ved hjeelp af
parametrene i gruppe 32 overvagning.

Trin 2: Konfigurer releeudgang 1 eller 2, sa den reagerer pé status for en af de overvadgede
parametre.

Det valgte relee kan nu slas til og fra ved at skrive en eller anden vaerdi, som ligger over eller under
de angivne overvagningsgraenser, til den overvagede parameter (131-133).

Der findes oplysninger om de kraevede parameterindstillinger i Tabel 21. Med de givne
parameterindstillinger aktiverer skrivning af en vaerdi mellem 100 og 255 til parameter 131 ser link
data 1 relaeeudgang 1. Skrivning af en vaerdi mellem 0 og 99 til parameter 131 deaktiverer
releeudgang 1.

Der findes oplysninger om styring af analoge udgange i Tabel 22.

Tabel 21 Styring af releeudgange.

n Indstilling for
Kode |Parameternavn il:llzlesl;?llai::vzr standard- Funktion/oplysninger
9 Modbus
Gruppe 01
DRIFTSDATA
0131 |SER LINK DATA 1 0 - 255 - Styring af data for releeudgangene.
0132 |SER LINK DATA 2 0 - 255 -
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Indstilling for

Kode |Parameternavn il:llzlesl;?llai::vir standard- Funktion/oplysninger
9 Modbus
Gruppe 14
RELAUDGANGE
1401 [RELAUDGANG 1 0 = IKKE VALGT f.eks. 7 (OVERV1 |[Funktion af releeudgang 1.

7 = OVERV1 OVER

8 = OVERV1 UNDER
9 = OVERV2 OVER
10 = OVERV2 UNDER

31 = UNDERLAST

OVER)

Med den givne indstilling aktiveres relee
1, nar den overvagede parameter 1
(defineret af parameter 3201) er over den
graense, som seaettes af parameter 3203.

1402

RELAUDGANG 2

Som ovenfor

f.eks. 7 (OVERV1
OVER)

Funktion af releeudgang 2.
Se ovenfor.

Gruppe 32
OVERVAGNING

3201 |OVERV 1 PARAM 102 - 137 f.eks. 131 (SER |[Nummer pa overvaget parameter 1. En
LINK DATA 1) hvilken som helst parameter i gruppe 1
DRIFTSDATA.
3202 |OVERV 1 LIM LAV 0 - 255 f.eks. 100 Nedre overvagningsgreense for overvaget
parameter 1.
3203 |OVERV 1 LIM HQJ 0 - 255 f.eks. 100 Qvre overvagningsgraense for overvaget
parameter 1.
3204 |OVERV 2 PARAM 102 - 137 f.eks. 132 (SER |[Nummer pa overvaget parameter 2. En
LINK DATA 2) hvilken som helst parameter i gruppe 1
DRIFTSDATA.
3205 |OVERV 2 LIM LO 0 - 255 f.eks. 100 Nedre overvagningsgreense for overvaget
parameter 2.
3206 |OVERV 2 LIM HI 0 - 255 f.eks. 100 Qvre overvagningsgraense for overvaget
parameter 2.
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Tabel 22 Styring af analoge udgange.

i Indstilling for
Kode (Parameternavn ;:I;Zrt?lﬂtr:vzr standard- Funktion/oplysninger
9 Modbus
Gruppe 01
DRIFTSDATA
0133 |SER LINK DATA 3 0 - 255 - Styring af data for den analoge udgang.
Gruppe 15
ANALOG UDGANGE
1501 |AO INDHOLD 102 - 137 f.eks. 133 Dirigerer indholdet af parameter 1383 til
den analoge udgang.
1503 [AO INDHOLD MAX 255 Skalering af den analoge udgang: @vre

greense (20 mA) er naet, nar veerdien 255
skrives til parameteren 133.
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Diagnostiske taellere

Diagnostiske teellere eller fejltaellere kan bruges til at finde fejl i Modbus-systemet.

Teellerne skifter fra 65535 til 0. Teellerveerdierne gemmes i den faste hukommelse, nar strammen

afbrydes.

Teellere kan nulstilles fra styrepanelet ved at trykke pa knapperne OP og NED samtidig i
parameterindstillingstilstand, eller ved at skrive nul fra den serielle kommunikationskanal 1.

Bemaerk! Parametrene 5206 - 5212 vises i hexadecimalt format af styrepanelet.

Tabel 23

Kode Navn Omrade Bruger
Gruppe 52

STANDARD MODBUS

5206 FEJL MEDDELSE 0 - 65535

5207 OK MEDDELSE 0 - 65535

5208 BUFFER OVERF 0 - 65535

5209 FORMAT FEJL 0 - 65535

5210 PARITET FEJL 0 - 65535

5211 CRC FEJL 0 - 65535

5212 OPTAGET FEJL 0 - 65535

5213 SER FEJL MEM1 0-3

5214 SER FEJL MEM2 0-3

5215 SER FEJL MEM3 0-3
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Kommunikation
Dette kapitel beskriver Modbus-kommunikation pa ACS 400-drev.

Introduktion til Modbus

Modbus er en seriel, asynkron protokol. Modbus-protokollen specificerer ikke den fysiske
greenseflade. Den typiske fysiske greenseflade er RS485.

Modbus er konstrueret til integration med Modicon PLC-enheder eller andre
automatiseringsenheder, og servicefunktionerne ligger teet op ad PLC-arkitekturen. ACS 400-
drevet ‘ligner’ en Modicon PLC pa netveerket.

Der kan rekvireres en kopi af Modbus Protocol Guide med yderligere oplysninger om Modicon
Modbus-protokollen hos den lokale ABB-forhandler.

Laesning af og skrivning til registret

Alle drevparametre, styre- og statusoplysninger er defineret i et 4xxxx-registeromrade i ACS 400.
Dette registeromrade kan laeses fra en ekstern enhed, og en ekstern enhed kan aendre
registerveerdierne ved at skrive til dem.

Der er ingen indstillingsparametre for angivelse af data i 4xxxx-registeret. Angivelsen er
foruddefineret og svarer direkte til ACS 400-parametergruppeopdelingen.

Alle parametre er tilgaengelige for bade lzesning og skrivning. Ved parameterskrivninger
kontrolleres, at veerdierne er korrekte og registeradresserne gyldige. Nogle parametre tillader aldrig
skrivninger (herunder aktuelle veerdier i gruppe 1), nogle tillader kun nulskrivninger (herunder
gruppe 1 fejlhukommelser), nogle parametre tillader kun skrivning, nar drevet er standset (herunder
opseetningsvariabler i gruppe 99), og nogle kan gendres pa alle tidspunkter (herunder rampetider
for acceleration og deceleration i gruppe 22).

Bemaerk! Parameterskrivninger via kanal 1 (Standard Modbus) er altid flygtige, dvs. andrede
veerdier gemmes ikke automatisk i den faste hukommelse. 1607 GEM PARAMETER kan bruges til at
gemme alle eendrede veerdier.
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Registerdefinitioner

Drevparametre defineres i forhold til 4xxxx-omradet, sa:

* 40001 — 40099 reserveres til drevstyringsregistreringer
* 40101 — 40199 reserveres til de aktuelle vaerdier (parametergruppe 1)
e 40201 — 40299 reserveres til parametergruppe 2

* 40301 — 40399 reserveres til fejl- og alarmoplysninger
e ... andre parametergrupper

* 49901 — 49999 reserveres til opstartsdata

Registeradresse 4GGPP vises i Tabel 24. | denne tabel er GG gruppenummeret, og PP er
parameternummeret i gruppen.

Tabel 24 Parameterdefinitioner.

4GGPP

GG

PP

40001 — 40006

00 Drevstyringsregistreringer

01 Kommandoord
02 Reference 1
03 Reference 2
04 Statusord

05 Aktuel veerdi 1
06 Aktuel veerdi 2

40102 — 40130

01 DRIFTSDATA

02 HASTIGHED

30 ALDSTE FEJL

41001 — 41003

10 KOMMANDO INDGANGE

01 EKS1 KOMMANDOER
02 EKS2 KOMMANDOER
03 RETNING

41101 — 41108

11 REFERENCEVALG

01 PANEL REF VALG

08 KONST HAST 7

49901 — 49908

99 OPSTARTDATA

02 APPLIK. MAKRO

08 MOT NOM HAST

Registeradresserne imellem grupperne er ugyldige. Der tillades ikke leesning eller skrivning for
disse adresser. Hvis der sker forsgg pa at leese eller skrive uden for parameteradresserne,
returnerer Modbus-greaensefladen en fejlkode til styringsenheden.
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Fejlkoder
ACS 400 understatter Modbus-standardfejlkoder. Disse er vist i Tabel 25.

Tabel 25 Fejlkoder.

Kode | Navn Betydning
01 ILLEGAL Funktionskoden i forespargslen er ikke en tilladt handling
FUNCTION for slaven.
ACS 400 : Ikke-understottet kommando
02 ILLEGAL DATA | Dataadressen forespgrgslen et ikke en tilladt adresse for
ADDRESS slaven.
ACS 400 : Adressen er uden for grupperne
03 ILLEGAL DATA | En veerdi i forespargselsdatafeltet er ikke tilladt for slaven.
VALUE ACS 400 : Veerdien ligger uden for min./maks.-greenserne
ACS 400 : Parameteren er skrivebeskyttet
ACS 400 : Meddelelsen er for lang
ACS 400 : Parameterskrivning ikke tilladt, nar start er aktiv
ACS 400 : Parameterskrivning ikke tilladt, nar
fabriksmakroen er valgt
Funktionskoder

ACS 400 understatter Modbus-funktionskoderne i Tabel 26. Hvis der bruges andre funktionskoder,
returnerer ACS 400 en fejlmeddelelse med fejlkode 01 (lllegal function).

Tabel 26 Funktionskoder.

Kode Beskrivelse

03 Leeseregistre

06 Foruddefineret register med én definition

16 (10 Hex) Foruddefineret register med flere definitioner
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Kommandoordet og statusordet

Register: 40001 (kommandoord), 40004 (statusord)

Kommandoordet er den vigtigste metode til styring af drevet fra et feltbussystem. Det er effektivt,
nar

e Drevet er indstillet pa ekstern (fiern) styring og de styrende kommandoer modtages via den

serielle kommunikationskanal (indstillet med parametre 1001 EKS1 KOMMANDO, 1002 EKS2
KOMMANDO og 1102 EKS1/EKS2 VALG), og

¢ Den serielle kommunikationskanal, der anvendes til at styre, er Standard Modbus (parameter
5006 KOMM KOMMANDO er indstillet pa 1 (STD MODBUS).

Kommandoordet (beskrevet i Tabel 27) sendes af feltbusmasterstationen til drevet. Drevet skifter
mellem sine funktionstilstande pa grundlag af de bitkodede instruktioner i kommandoordet. Se
ogsa maskinens funktionstilstande pa side 142.

Statusordet (SO) er et ord, der indeholder statusinformation, sendt af drevet til masterstationen.
Sammensaetningen af statusordet er forklaret i Tabel 29.

Bemeerk! Funktionen af kommandoordet og statusordet svarer til ABB Drevets profil med
undtagelse af kommandoordets bit nr. 10 (REMOTE_CMD), som ikke anvendes af ACS 400.

Tabel 27 Kommandoordet. Se ogsa maskinens funktionstilstande pa side 142.

Veerd
i

Bit Beskrivelse

0 1 Aktiverer READY TO OPERATE (DRIFTSKLAR).

0 Nodstop FRA (OFF). Rampebremse til standsning i overensstemmelse med parameter
2203 DECELER TID 1. Aktiver OFF1 AKTIV. Fortseet til READY TO OPERATE (DRIFTSKLAR), med
mindre andre lase (OFF2,0FF3) er aktive.

1 1 Fortseet funktionen (OFF2 ikke aktiv)

0 Nodstop FRA (OFF). Ga i tomgang og stands.
Ga til OFF2 ACTIVE. Fortseet til SWITCH-ON INHIBITED.

2 1 Fortseet funktionen (OFF3 ikke aktiv)

0 Nadstop. Drevet rampebremse i overensstemmelse med parameter 2205 DECELER TID 2.
Ga til OFF3 AKTIv. Fortseet til SWITCH-ON INHIBITED.

3 0-1 | Ga til oPERATION ENABLED (bemeerk, at Start blokeret-signalet skal ogsa veere til stede ved
en digital indgang — se parameter 1601 START BLOKERET.)

0 Forhindring af funktion. G4 til IKKE KLAR (OPERATION INHIBITED)

4 Anvendes ikke.

5 1 Normal funktion.
Ga til RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED

0 Stands rampebremsning (data fra rampefunktionsgenerator tilbbageholdes)

6 1 Normal funktion. G4 til OPERATING

0 Gennemtving nul som data fra rampefunktionsgenerator.

7 0-1 | Fejlnulstilling (g4 til SWITCH-ON INHIBITED)

0 (fortsaet normal funktion)
8til 10 Anvendes ikke
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Veerd

Bit i Beskrivelse
1 1 Veelg eksternt styrested 2 (EKS2)
0 Veelg eksternt styrested 1 (EKS1)
12til 15 Anvendes ikke

Eksempel pa brug af kommandoordet.

Falgende eksempel viser, hvordan kommandoordet anvendes til at starte drevet. Nar strammen
tilsluttes for forste gang, er drevets tilstand (se maskinens funktionstilstand i Figur 69) NOT READY

TO SWITCH ON (ikke driftsklar). Kommandoordet anvendes til at ga trinvist igennem maskinens

funktionstilstande, indtil OPERATING (drifts) tilstanden nas, hvilket betyder, at drevet karer og falger
den givne reference.

Tabel 28 Brug af kommandoordet.

Kommandoords vaerdi

Beskrivelse

Trin 1

CW = 0000 0000 0000 0110

bit 15 bit 0

Nar denne veerdi er skrevet, skifter drevets
tilstand til READY TO SWITCH ON.

Trin 2

CW = 0000 0000 0000 0111

Vente mindst 100 ms for der
fortsesttes

Trin 3

Nar denne veerdi er skrevet, skifter drevets
tilstand til READY TO OPERATE.

Trin 4

CW = 0000 0000 0000 1111

Nar denne veerdi er skrevet, starter drevet,
men vil ikke accelerere. Drevets tilstand
skifter til OPERATION ENABLED.

Trin 5

CW = 0000 0000 0010 1111

Nar denne vaerdi er skrevet, udlgses
udgangen pa rampefunktionsgeneratoren
(RFG). Drevets tilstand skifter til RFG:
ACCELERATOR ENABLED.

Trin 6

CW = 0000 0000 0110 1111

Nar denne vaerdi er skrevet, udlgses
indgangen pa rampefunktionsgeneratoren
(RFG). Drevets tilstand skifter til
OPERATING. Drevet vil accelerere til den
givne reference og vil falge referencen.

Dette eksempel forudseetter, at ACS 400 er indstillet pa fjernstyring, at det eksterne styrested 1
(EKSH1) er det aktive styrested (som valgt med parameter 1102), og at EKS1 start- og stop-

kommandoer modtages via den serielle kommunikation (parameter 1001).
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Tabel 29 Statusordet.

Bit | Veerdi Beskrivelse
0 1 READY TO SWITCH ON
0 | NOT READY TO SWITCH ON
1 1 READY TO OPERATE
0 |OoFF1 ACTIVE
2 1 OPERATION ENABLED
0 |Ikke klar (OPERATION INHIBITED)
3 0-1 |FAULT (FEJL)
0 Ingen fejl
4 1 OFF2 ikke aktiv
0 | OFF2 AKTIV
5 1 OFF3 ikke aktiv
0 | OFF3 AKTIV
6 1 SWITCH-ON INHIBITED
0
7 1 Alarm er aktiv. Se en liste over relevante alarmer i afsnittet Diagnosticering.
0 Ingen alarm
8 1 OPERATING. Aktuel veerdi er lig med referenceveerdi (dvs. inden for tolerancegraenserne).
0 Aktuel veerdi er forskellig fra referenceveerdi (dvs. uden for tolerancegraenserne)
9 1 Drevstyringssted: FJERNSTYRING
0 Drevstyringssted: LOKAL
10 1 Veerdien af den forste overvagede parameter er lig med eller over overvagningsgreensen. Se
gruppe 32 Overvagning.
0 |Veerdien af den forste overvagede parameter er under overvagningsgraensen
1 Eksternt styrested 2 (EkS2) valgt
0 |Eksternt styrested 1 (Exs1) valgt
12 1 Modtagelse af signalet Start blokeret
0 |Modtagelse af signalet Ingen start blokeret
13 il Ikke brugt
15
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Referencer

Referencer er 16 bit-ord, der indeholder en tegnbit og et 15 bit-heltal. En negativ reference (som
angiver bagleens rotationsretning) dannes ved at beregne tos komplement ud fra den tilsvarende
positive reference.

Reference 1

Register: 40002

Reference 1 kan bruges som frekvensreference REF1 for ACS 400. Signalkilden for ekstern
reference 1 (REF1) skal indstilles til komm, og eksternt styrested 1 (EKS1) skal vaere aktiveret. Se
parametrene 1103 EKS REF 1 VALGT og 1102 EKS1/EKS2 VALG.

Reference 2

Register: 40003

Reference 2 kan bruges som referencefrekvens REF2 for ACS 400. Signalkilden for ekstern
reference 2 REF2 skal indstilles til komm og eksternt styrested 2 (EkS2) skal veere aktiveret. Se
parametrene 1106 EKS REF 2 VALGT og 1102 EKS1/EKS2 VALG.

Feltbusreferenceskalering

Feltbus-referencer skaleres péa falgende made:

Reference 1: 20000 £ EkS REF1 MAX (Hz, parameter 1105). Skaleringsparameter 1104 EKS REF1 MIN
bruges ikke.

Reference 2: 10000 £ EKS REF2 MAX (%, parameter 1108). Skaleringsparameter 1107 EKS REF2 MIN
bruges ikke.

Feltbusreference

Feltbusreference veelges ved at indstille en af de to parametre til valg af reference, 1103 EKS REF1
VALGT eller 1106 EKS REF2 VALGT, til komm, KOMM+AI1 eller KOMM*AI1. De to sidste indstillinger
aktiverer korrigering af feltbussen ved hjeelp af analog indgang Al1. | falgende tabel forklares disse
valg. Bemzerk, at den analoge indgangsveerdi er en procentveerdi (0-100 %), som kan ses i
parameter 0118 Al1. Nar det analoge input er 50%, er korrektionen 0. Nar inputtet er <50% (>50%),
reducerer korrektionen (hhv. forgger) den anvendte reference.

Tabel 30 Rettelse af feltbusreferencen via analog indgang.

:?J:mﬁ;z' Virkning af Al1 vaerdi pa feltbusreference

KOMM Ingen

KOMM+AI1 Rettet feltbusreference = givet feltbusreference + analog indgang Al1 veerdi
KOMM*AI1 Rettet feltbusreference = givet feltbusreference * analog indgang Al1 veerdi / 50%
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Eksempel pa Al1 veerdiens effekt pa feltbusreference.
Lad os antage, at 2008 MAXIMUM FREK = 50 Hz

Lad os antage, at feltbusreferencen 1 er 5000 (svarende til 25% af hele skalaen), og at
spaendingen ved Al1 er 3 V (svarende til 30% af hele skalaen).

1. Hvis indstillingen COMM+AI1 anvendes, er den korrigerede feltbusreference 25% + 30% - 50%
=5% eller 2,5 Hz.

2. Hvis indstillingen COMM*+Al1 anvendes, er den korrigerede feltbusreference 25% * 30% / 50%
=15% eller 7,5 Hz.

REF
A
100 % 1

50 % {

FELTBUSREFERENCE
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Aktuelle vaerdier

Aktuelle veerdier er skrivebeskyttede vaerdier med oplysninger om drevets funktion. Aktuelle
veerdier er 16 bit-ord, der indeholder en tegnbit og et 15 bit-heltal. En negativ veerdi angives som
tos komplement til den tilh@rende positive veerdi.

Aktuel veerdi 1
Register: 40005
Aktuel udgangsfrekvens. Skalering: 5000 £ 50 Hz.

Aktuel veerdi 2
Register: 40006

Aktuel udgangsstrem. Skalering: 10 £ 1 A.
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Fra alle tilstande Fra alle tilstande Fra alle tilstande

Emergency Stop Emergency Off Fault
OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit1=0)
it5= OFF3 OFF2 L (sw Bit=0 L (SW Bit3=1
(SW Bit5=0) —— ACTIVE ACTIVE ( it4=0) FAULT (SW Bit3=1)

£=0/1=0 T J—? (CW Bit7=1)*

Fra alle tilstande

Yy

OFF1 (CW Bit0=0)

SWITCH-ON )
MAINS OFF INHIBITED [ (SW Bit6=1)
=0/1=0 Power ON + * (CW Bit0=0)
~
>
A cCD
NOT READY .
70 SwiTcH on [ (SW Bit0=0)
(CW Bit3=0) (CW xxxx XxxX Xxxx x110)
o OPERATION READY TO 0=
(SWBi2=0) — “\\iBITED SWITCH ON (SWBit0=1)
L (CW xxxx XXxX Xxxx x111)
I~
Ll
cD
READY TO L
OPERATE (SW Bit1=1)
CW Bit5=0, (CW Bit3=1 and
( ) J—+ SW Bit12=1)
|
Ll
; Y
OPERATION o
ENABLED [ (SWBi2=1)
(CW Bit6=0)

(CW Bits=1)

RFG: ACCELERATOR

ENABLED
c
(CW Bit6=1)
OPERATING [——(SW Bit8=1)
*Denne tilstandseendring forekommer ogsa, hvis fejlen D _<_|
nulstilles fra en anden kilde (f.eks. en digital indgang).
[ Tilstand | = Udgangsstrem
mmm KW = Kommandoord f = Udgangsfrekvens

SW = Statusord RFG = Rampefunktionsgenerator

Figur 69 Statusdiagram for evaluering af start- og stopsignaler.
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Fejl- og alarmstatus

ACS 400 indeholder fejl- og alarmstatusord for det eksterne styresystem. Disse data er kun

tilgeengelige fra den serielle kommunikationsforbindelse (ikke fra styrepanelet).

Disse fejl- og statusord er placeret i parametergruppe 3. Gruppen indeholder ogsa kopier af

kommandoordet og statusordet. Parametre i gruppe 3 er skrivebeskyttede; bade fejl- og alarmord
kan dog nulstilles ved at skrive nul til registeret.

Tabel 31 Fejl- og alarmstatusord.

Kode Navn

Beskrivelse

301 HOVEDKOMMANDOORD

Skrivebeskyttet kopi af kommandoordet. Se pa
side 136.

302 HOVEDSTATUSORD

Skrivebeskyttet kopi af statusordet. Sepa side 138.

305 FEJLORD 1

Fejloplysninger. Nar en fejl er aktiv, indstilles den
tilhgrende bit. Bitbeskrivelser findes i Tabel 32.

306 FEJLORD 2

Fejloplysninger. Nar en fejl er aktiv, indstilles den
tilhgrende bit. Bitbeskrivelser findesTabel 32.

308 ALARMORD 1

Alarmoplysninger. Nar en alarm er aktiv, indstilles
den tilhgrende bit. Bit forbliver indstillede, indtil hele
alarmordet nulstilles ved at skrive 0 til det. Se Tabel
33.

309 ALARMORD 2

Alarmoplysninger. Nar en alarm er aktiv, indstilles
den tilhgrende bit. Bit forbliver indstillede, indtil hele
alarmordet nulstilles ved at skrive 0 til det. Se Tabel
33.

Tabel 32 Bitbeskrivelse for fejlord 1 og 2.
afsnittet Diagnosticering.

Se ogsa yderligere oplysninger om fejl og fejlkoder i

Bit # | Fejlord 1

Fejlord 2

0 Inkonsistente parametre

0 Overstrgm Underbelastning
1 Jaevnstreamsoverspaending Reserveret

2 ACS 400 overtemperatur DDCS-forbindelse
3 Fejlstram Reserveret

4 Udgangsoverbelastning

5 Jaevnstremsunderspaending

6 Fejl ved analog indgang 1

7 Fejl ved analog indgang 2

8 Motorovertemperatur Hardwarefejl

9 Paneltab

1

1" Jaevnstramsbus-rippel for stor

12 Motorblokering

13 Seriel kommunikationstab

14 Ekstern fejl

15 Fejl ved udgangsjordforbindelse

ACS 400 Brugervejledning

143



Tabel 33 Bitbeskrivelse til ALARMORD 1 0g ALARMORD 2. Se ogsa yderligere oplysninger om alarmer
og alarmkoder i afsnittet Diagnosticering.

Bit #

Alarmord 1

Alarmord 2

Styringsalarm for overstrom

Overbelastning

Styringsalarm for overspaending

Autmatisk reset

Styringsalarm for underspaending

PID dvale aktiv

Retningslasalarm

PFC autm. omskift

Tab af seriel kommunikation

PFC interlock

Modbus-fejl

Tab af analog indgang 1

Tab af analog indgang 2

Paneltab

ACS 400-overtemperatur

=l OO N([O|O| H|[W|N=|O

Motorovertemperatur

Underbelastning

Motorblokeringsalarm

DDCS-forbindelse

Reserveret

Reserveret

Reserveret
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Diagnosticering

Generelt

Dette kapitel beskriver de forskellige diagnostiske visninger pad ACS-PAN og ACS100-PAN
styrepanelernes display og giver de almindeligste arsager til den bestemte visning. Hvis fejlen ikke
kan rettes med de angivne instruktioner, skal man kontakte en ABB-servicetekniker.

Advarsel! Forsgg ikke nogen maling, reservedelsudskiftning eller anden serviceprocedure, der ikke
er beskrevet i denne vejledning. Sadan handling vil udgyldiggere garantien, farliggere korrekt drift og
@ge stilstandstiden og udgifterne.

Alarm- og fejldisplay

ACS100-PAN’s display har syv segmenter, der viser alarmer og fejl ved hjeelp af koden “ALxx" eller
“FLxx", hvor xx er den tilsvarende alarm- eller fejlkode. ACS-PAN styrepanelets alfanumeriske
display viser alarm- og fejlkoderne sammen med en kort meddelelse.

Alarmer 1-7 skyldes brug af knapperne. Grgnne LED’er (lysdioder) blinker ved koder, der er starre
end eller lig med 10. Fejlene angives med en rgd LED.

Alarm- og fejlmeddelelserne forsvinder, nar der trykkes pA MENU, ENTER eller piltasterne pa
styrepanelet. Hvis der ikke trykkes p& andre knapper inden for nogle fa sekunder, og alarmen eller
fejlen stadig er aktiv, vil meddelelsen blive vist igen.

De sidste tre fejlkoder lagres i parametre 0128 - 0130. Disse fejlhnukommelser kan ryddes fra
styrepanelet ved at trykke pa OP og NED knapperne samtidig i parameterindstillingstilstand.

Nulstilling af fejl

Fejl, der markeres med en blinkende rgd LED, nulstilles ved at slukke for strammen et gjeblik. Andre
fejl (markeret med en konstant lysende ragd LED) kan nulstilles enten via styrepanelet, ved digital
indgang eller seriel kommunikation, eller ved at slukke for strammen et gjeblik. Nar fejlen er fiernet,
kan motoren startes.

ACS 400 kan konfigureres séledes, at den automatisk nulstiller visse fejl. Se parametergruppe 31
AUTOMATISK KVITTERING.

Advarsel! Hvis en ekstern kilde for startkommandoen er valgt og den er aktiv, kan ACS 400 starte
omgaende efter nulstilling af fejl.

Advarsel! Alt elektrisk installations- og vedligeholdelsesarbejde, der er beskrevet i dette kapitel, ma
kun foretages af en fagleert elektriker. Sikkerhedsforanstaltningerne pa de forste sider af denne
vejledning skal falges.
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Tabel 34 Alarmer

Alarm- . .
Kkode Display Beskrivelse

1* OPERATION MISL Indlzesning/udlaesning af parametre mislykkedes. Drevenes softwareversioner
er maske ikke kompatible. Softwareversionen kan ses fra parameter 3301
SOFTWARE VERSION.

2* START AKTIV Styrepanelets funktion er ikke tilladt, mens start er aktiv.

3* LOKAL/FJERN Styrepanelets funktion er ikke tilladt i den aktuelle styremade (lokal- eller
fiernstyring). Styremaden er lokal, nar LOKAL vises pa styrepanelets display,
og fiernstyring, nar FJERN vises.

5* KNAP SPAERRET Styrepanelets funktion er ikke tilladt af en af folgende arsager:

START/STOP knappen er last fra digital indgang. Dette kan ske ved visse
digitale indgangskonfigurationer. Se kapitlet om Applikationsmakroer.

* REVERSERING knap er last, fordi rotationsretningen er fastsat med
parameter 1003 RETNING.

e  Drevet er indstillet pa fiernbetjening og START/STOP og REVERSE
knapperne folges ikke.

6* PARAM/LOKAL LA Funktion er ikke tilladt:
¢ Parameter 1602 PARAMETER LAS tillader ikke sendring af parametre.

*  Parameter 1605 LOKAL LAS tillader ikke lokalstyring.

7 FABRIKSMAKRO Styrepanelets funktion er ikke tilladt: Fabriksmakro er valgt og tillader ikke
eendringer af parametre. Fabriksmakroen er beregnet til applikationer, hvor der
ikke er et tilgeengeligt styrepanel.

10 OVERSTROM Overstromsstyring er aktiv.

11 OVERSPANDING Overspaendingsstyring er aktiv.

12 DC UNDERSPAN Underspeendingsstyring er aktiv.

13 RETNINGSLAS Rotationsretning er fastsat med parameter 1003 RETNING.

14 SERIEL KOMM TAB Seriel kommunikation gennem standard modbus-kanal er tabt.
¢ Kontrollér forbindelser mellem eksternt styresystem og ACS 400.

e  Se parametre 5003 KOMM FEJL TID og 5004 KOMM FEJL FUNK.

15* MODBUS EXEPTION Modbus-fejlsvar er sendt gennem standard modbus-kanal. Busmasteren kan
sendes spargsmal, som ikke kan behandles af ACS 400. Se afsnittet “Standard
serial kommunikation”.

Sidste tre exeptionssvarkoder lagres i parametre 5213 - 5215.

16 All TAB Tab af analog indgang 1. Veerdi for analog indgang 1 er mindre end MINIMUM Al1
(3022). Se ogsa parameter 3001 AI<MIN FUNCTION.

17 AI2 TAB Tab af analog indgang 2. Veerdi for analog indgang 2 er mindre end MINIMUM Al2
(3023). Se ogsa 3001 AI<MIN FUNCTION.

18 PANELFEJL Tab af panelkommunikation. Styrepanelet er frakoblet, nar
- drevet er indstillet pa lokalstyring (LOC ses pa styrepanelets display) eller
- drevet er indstillet pa fiernstyring (REM) og parametrene er indstillet til at
acceptere start/stop, retning eller reference fra panelet. Se parametrene i
gruppe 10 KOMMAND INDG og 11 REFERENCEVALG.

Se ogsa parameter 3002 PANELFEJL.

19 ACS400 OVERTEMP | Overtemperatur i ACS 400. Denne alarm gives, nar temperaturen nar op pa
95% af udlgsegraensen.

20 MOTOR OVERTEMP Overtemperatur i motor som beregnet af ACS 400. Se parametre 3004 — 3008.

21 UNDERLAST Motorbelastningen er for lav. Kontrollér, om der er et problem i det drevne
udstyr. Se parametre 3013 — 3015.

22 MOTOR BLOKERING Motor fungerer i blokeringsomradet. Dette kan skyldes for stor belastning eller
utilstreekkelig motorkraft. Se parametre 3009 — 3012.
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Alarm-

kode Display Beskrivelse

23 DDCS KOMM TAB Tab af DDCS-kommunikation er blevet detekteret.

e Kontrollér feltbus-adapterens status. Se vejledningen for den relevante
feltbus-adapter.

e Kontrollér DDCS-udstyrets modul og optiske fibre.
e Kontrollér forbindelser mellem eksternt styresystem og feltbus-adapter.
Se “Vejledning for DDCS-modulet” og parametre 5003 — 5006.

24 Reserveret.

25 Reserveret.

26 OVERBELASTNING Overbelastningstilstand i inverter. ACS 400s udgangsstram overskrider de
nominelle veerdier, der er gives pa side 25 af denne vejledning.

27 AUTOMATISK KVIT ACS 400 er ved at udfgre automatisk fejlkvittering. Som falge deraf kan drevet
starte efter nulstillingen. Se parametergruppe 31 AUTOMATISK KVITTERING.

28 * PID DVALE PID dvalefunktion er aktiv. Drevet kan accelerere, nar PID dvalefunktionen er
deaktiveret. Se parametre 4018 DVALE VALG, 4013 PID DVALE DELAY, 4014 PID
DVALENIV. 0g 4015 WAKE-UP NIVEAU.

29* AUTO. OMSKIFT Den automatiske omskiftningsfunktion af pumpe-ventilatorens styreblok er
aktiv. Se yderligere oplysninger i parametergruppe 81 PFC KONTROL og
appendikset.

30 PFC INTERLOCK Pumpe-ventilator kontrolaflasninger er aktive. ACS 400 kan ikke starte en motor

(nar Autochange (autom. omskiftning) anvendes), eller ACS 400 kan ikke starte
den hastighedsregulerede motor (nar Autochange ikke anvendes).

Bemeaerk! Alarmer (*) vil ikke fa releeudgang RO1 (RO2) til at aktivere, nar releeudgangen er
konfigureret til at indikere alarmtilstand generelt. (Parameter 1401 RELEUDGANG 1 (1402
RELAEUDGANG) har veerdien 5 (ALARM) eller 13 (FLT/ALARM)).

Bemeaerk! Alarmer (**) vises kun, hvis parameter 1608 VISTE ALARMER er indstillet til 1 (JA)
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Tabel 35 Fejl.

Fejlkode

Display

Beskrivelse

1

OVERSTRGM

Udgangsstreammen er for hgj.

*  Motorbelastningen kan veere for hgj.

*  Accelerations- og/eller decelerationstider kan veere for korte.
(parametre 2202 ACCELER TID 1 0g 2204 ACCELER TID 2).

*  Motor eller motorkabel er defekt eller forbundet forkert.

DC OVERSPZANDING

Mellemkredsens DC-spaending er for hgj.

*  Kontrollér netforsyningen for statiske eller kortvarige
overspaendinger.

*  Decelerationstid kan vaere for kort (parametre 2203 DECELER TID 1
0g 2205 DECELER TID 2)

e  Bremse-chopper (hvis monteret) kan veere underdimensioneret.

ACS400 TEMPERATUR

Temperaturen i ACS 400’s kalelegeme er for hgj.
Temperaturudlgsegraensen er 95 °C.

e Kontrollér luftstram og ventilatorfunktion.

e Sammenlign motoreffekt med enhedseffekt.

KORTSLUTNING

Fejlstram. Mulige arsager til denne fejl er:
*  Der er kortslutning i motorkablet (-erne) eller i motoren.
*  Forsyningsforstyrrelser.

OVERBELASTNING

Overbelastning i inverter. ACS 400’s udgangsstregm overskrider de
nominelle veerdier, der er angivet pa side 25 i denne vejledning.

DC UNDERSP/ZAND

Mellemkredsens DC-spaending er ikke tilstraekkelig.
* Netfase kan mangle.
e Sikring kan veere sprunget.

ANALOG INDGANG 1

Fejl ved analog indgang 1. Veerdi for analog indgang 1 er mindre end
MINIMUM AI1 (3022). Se ogsa parameter 3001 AI<MIN FUNKTION.

ANALOG INDGANG 2

Fejl ved analog indgang 2. Veerdi for analog indgang er mindre end
MINIMUM AI2 (3023). Se ogsa parameter 3001 AI<MIN FUNKTION.

MOTOR TEMPERA

Overtemperatur i motor som beregnet af ACS 400. Se parametre 3004
—3008.

10

PANELFEJL

Tab af panelkommunikation. Styrepanelet er frakoblet, nar drevet
modtager start-, stop- og retningskommandoer fra panelet.

- Drevet er indstillet pa lokalstyring (LOC ses pa styrepanelets display)
eller

- Drevet er indstillet pa fiernstyring (REM vises) og parametrene er
indstillet til at acceptere start/stop, retning eller reference fra panelet.
Se parametre i gruppe 10 KOMMANDO INDG og 11
REFERENCEVALG.

Se ogsa parameter 3002 PANELFEJL.

PARAMETRERING

Parametre er inkonsekvente:

*  MINIMUM AI1 > MAXIMUM AI1 (parametre 1301, 1302)

*  MINIMUM AI2 > MAXIMUM AI2 (parametre 1304, 1305)

*  MINIMUM FREK > MAXIMUM FREK (parametre 2007, 2008)

*  PFC blok forsgger at anvende |0 udvidelsesmodulet (NDIO), men
DDCS-forbindelsen er ikke parametreret korrekt.

12

MOTOR BLOKERI

Motorblokering. Dette kan skyldes for hgj belastning eller utilstraekkelig
motoreffekt. Se parametre 3009 — 3012.

13

SERIEL KOMM FE

Seriel kommunikation gennem standard modbus-kanal er tabt.
e Kontrollér forbindelser mellem eksternt styresystem og ACS 400.
*  Se parametre 5003 KOMM FEJL TID 0og 5004 KOMM FEJL FUNK.

14

EKSTERN FEJL SIGNAL

Ekstern fejl er aktiv. Se parameter 3003 EKSTERN FEJL.

15

UDGANG JORDFEJL

Udgangsjordingsfejl. Belastningen pa det indkommende netsystem er
ikke balanceret.

e Der kan veere en fejl i motoren eller i motorkablet.

*  Motorkablet kan veere for langt.
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16 ** DC BUS RIPPEL e DC bus-rippel er for stor.
* Netfase kan mangle.
¢ Sikring kan vaere sprunget.
17 UNDERLAST Motorbelastningen er for lav. Kontrollér, om der er et problem i det
drevne udstyr. Se parametre 3013 — 3015.
18 Reserveret
19 DDCS LINK Problem med DDCS-forbindelse.
*  Kontrollér DDCS-modulet og de optiske fibre.
e Kontrollér feltbus-adapterens status. Se vejledningen for den
relevante feltbus-adapter.
¢  Kontrollér forbindelserne mellem det eksterne styresystem og
feltbus-adapteren.
e Alternativt kontroliré status af IO udvidelsesmodulerne (NDIO),
som kraeves af PFC blokken.
Se ogsa “Vejledning for DDCS-modul” og parametre 5004 — 5007.
20 ** Al UDE AF OMRADE Analogt input ude af omrade. Kontrollér Al-niveau.
20-26** |HARDWARE FEJL Hardwarefejl. Kontakt leverandgren.

Hele displayet blinker (ACS100-PAN)
“COMM LOSS” (ACS-PAN)

Seriel forbindelsesfejl. Darlig forbindelse mellem styrepanelet og
ACS 400.

Bemaerk! Disse fejl (**) vises af en en rgd, blinkende lysdiode, og de nulstilles ved at slukke for
strommen et stykke tid.
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Appendiks A

Lokalstyring overfor fjernstyring

ACS 400 kan styres fra to fiernstyringssteder eller fra styrepanelet. Figur 65 nedenfor viser
styrestederne til ACS 400.

Der kan veelges mellem lokalstyring (LOC) og fjernstyring (REM) ved at trykke pa knapperne MENU
og ENTER samtidig, nar ACS100-PAN er i brug, og ved at trykke pa knappen LOC/REM, nar ACS-
PAN anvendes.

Start/Stop/Retning,
Panelreference 1 (REF1, Hz)
L — eller Panelreference 2 (REF2, %)

EKS1 EKS2
Start/Stop/Retning, Start/Stop/Retning,
Ekstern reference 1 (Hz) Ekstern reference 2 (%)

Figur 70  Styresteder.

Lokalstyring
Styrekommandoerne gives direkte fra styrepanelet, nar ACS 400 er i lokalstyring.

Parameter 1101 PANEL REF VALG bruges til at vaelge panelreference, som enten kan veere REF1 (Hz)
eller REF2 (%). Hvis REF1 (Hz) veelges, er referencetypen frekvens, og den gives til ACS 400 i Hz.
Hvis REF2 (%) veelges, gives referencen i procent.

Hvis makroen PID-styring anvendes, sendes referencen REF2 direkte til PID-styringen i procent.
Ellers konverteres referencen REF2 (%) til frekvens, sa 100 % svarer til MAXIMUM FREK (parameter
2008).
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Fjernstyring
Nar ACS 400 er i fiernstyring (REM), gives kommandoerne primeert via digitale og analoge indgange,
selvom kommandoer ogséa kan gives via styrepanelet eller seriel kommunikation.

Med parameter 1102 EKS1/EKS2 VALG veaelges mellem de to eksterne styresteder EKS1 og EKS2.

For Eks1 angives kilden til kommandoerne Start/Stop/Retning med parameter 1001 EKs1
KOMMANDOER, og referencekilden angives med parameter 1103 EKS REF1 VALGT. Ekstern reference 1
er altid en frekvensreference.

For EKS2 angives kilden til kommandoerne Start/Stop/Retning med parameter 1002 EKS2
KOMMANDOER, og referencekilden angives med parameter 1106 EKS REF2 VALGT. Ekstern reference 2
kan veere en frekvensreference eller en procesreference, afheengig af den valgte applikationsmakro.

Under fjernstyring kan drift med konstant hastighed programmeres med parameter 1201 KONST HAST
VALG. Digitale indgange kan benyttes til at veelge mellem den eksterne frekvensreference og syv
konstante hastigheder, der kan konfigureres (1202 KONST HAST 1... 1208 KONST HAST 7).

EKS REF2 | |EKS REF1 EKS1/EKS2 |KONST HAST |PANEL
VALGT VALGT VALGT VALGT REF VALG
Styre- 1106 1103 1102 1201 1101
terminaler . ,
All-2,DI1-5 EKS1 |
Analoge ' PANEL EKS2™
e | N
: Al1-2,Dl1-5 ' - DIH-DIS Min frek
,lemn K ' d Max frek
Digitale PANEL Applik. ‘ Lokal| ,
indgange | [ M (PD) L . [Konst. Krit. hast
Di1-DI5 . |hast.
‘
' REF2 (%) '
REF1 (Hz)
Panel
Ref
Loc/Rem | -|- - - - - - - - oo o oo L oLl '
| ' ,
. ' e Start/Stop
IKKE VALGT , Lokal
DI1-DI5 ™ EKS1 VALGES N /
PANEL ' N___ Fjem _ ' Retning
@ . IKKE VALGT FORLANS ® |, ‘
. DI-DI5 EKS2] BAGL/ENS®
-~ PANEL ' " Aktiveret,
' DI1-DI5
EKS1 EKS2 RETNING START BLOKERET|
KOMMANDOER | KOMMANDOER 1003 1601
1001 1002

Figur 71 Valg af styrested og styrekilde.
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Interne signaltilslutninger for makroerne

EKS REF2| |EKS REFT EKS1/EKT KONST HAT"VPANEL

VALGT VALGT IVALGT VALGT REF VALG

1106 1103 1102 1201 1101
k?é)rlrlw'?ﬁer ‘ Eks1  DI34

Al EKST'
Analoge 'PANEL ‘ ‘
indgange ' EKS2 ' ' Fjern
Al1, Al2 - 5" ‘ -
: A-2D115 ) : DI34 .
Digitale PA\‘E'-‘% ‘ ‘ " Lokall Max frek
indgange/— L Lokalm L IKonst. ‘ ‘ Krit. hast]
DI1-DI5 ‘ ' |hast. ‘ ‘
REF2 (%)
REF1 (Hz

Panel

Ref
Loc/Rem |- - - - - - - - T
| Start/Stop, Retning: ‘
.@ " Lokal K * Start/Stop
IKKE VALGT ‘
DI1-DI5 Eks1' V‘ELGES\ " Retnin

@ [PANEL ' _|KKE VALGT SR onLens . ‘ ‘ .

'DH-DI5__ EKs2)| BAGLAENS

‘ ‘ ‘ Aktiveret,

PANEL | DI1-DI5
EgmnANDOER Eg?/?MANDOER RETNING | star etoKener
1001 1002 1003|1601

Figur 72 Styresignalernes tilslutning for makroerne ABB-standard, Alternerende og
Formagnetisering.

ACS 400 Brugervejledning 153



EKS REF2| |[EKS REF1 EKS1/EKSR [KONST PANEL
VALGT VALGT VALG HAST VALG || REF VALG
1106 1103 1102 1201 1101
e L o2 G
Al EKST ‘
Analoge ' PANEL ‘
indgange ‘ EKS2 , Fjern
Digitale |PANEL PID } ‘ . Lokal Max frek
Bﬂg%rl‘sge* | Lokal /] Applik [| | |Konst. ‘ [ Krit. has,
A et hast.
"Al1 AKT2
‘A2
AKT.1 '
D e REF2 (%) |
AKT. VERDI
AKT.2 | |VALG ‘ REF1 (Hz)
INDG VALG 4006 }
4008 '
Panel
Ref
Loc/Remy -|- - - - - - - - —- - - oo
| Start/Stop, Retning .
IKKE VALGT " Lokal L * Start/Stop
DI EKS1 VALGES / _
@ PANEL KKE VALGT ~_Fjern FORL/NS o— ___Retning
. 'DIs EKS2| BAGL/ENS®
PANEL " ‘
‘ ‘ ‘ . Dl4
EKS1 EKS2 RETNING START BLOKERET
KOMMANDOER | [KOMMANDOER 1003 1601
1001 1002

Figur 73  Styresignalernes tilslutning for makroen PID-styring.
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Appendiks B
ACS 400’s pumpe- og ventilatorstyrings (PFC) makro

Introduktion

Pumpe- og ventilatorstyrings- (PFC) makroen kan drive en pumpe- (eller ventilator- eller
kompressor-) station med en til fire parallelle pumper. Falgende styringsprincip geelder for en
station med to pumper:

e Motoren pa pumpe nr. 1 er forbundet med ACS 400. Pumpens kapacitet reguleres ved at
variere motorhastigheden.

e Motoren pa pumpe nr. 2 er forbundet direkte online. Pumpen kan tilsluttes og afbrydes af ACS
400, nar det er ngdvendigt.

* Processens reference og aktuelle veerdi fares til ACS 400’s PID-styringsenhed. PID-
styringsenheden justerer den farste pumpes hastighed (frekvens) saledes, at processens
aktuelle veerdi folger referencen. Nar frekvensreferencen for processens PID-styringsenhed
overskrider den af brugeren indstillede greense, starter PFC makroen automatisk den anden
pumpe. Nar frekvensen falder under den af brugeren indstillede greense, standser PFC
makroen automatisk den anden pumpe.

* Ved hjeelp af ACS 400’s digitale indgange kan aflasningsfunktionen iveerksaettes; PFC makroen
meerker, hvis en pumpe afbrydes, og starter den anden pumpe i stedet.

e PFC makroen gor det muligt at skifte automatisk mellem pumper. Saledes kan hver pumpe
kores med lige lang driftstid. Yderligere oplysninger om alterneringssystemet og de andre
nyttige funktioner som f.eks. dvale funktion, konstant referenceveerdi, referencetrin og regulatar
bypass findes i beskrivelserne af parametre i gruppe 40, 41 og 81.

Nar PFC makroen er valgt, modtager ACS 400 som standard procesreferencen (set-punktet) via
analog indgang 1, processens aktuelle veerdi via analog indgang 2 og Start/Stop-kommandoer via
digital indgang 1. Aflasningerne (Interlocks) er forbundet med digital indgang 4
(hastighedsreguleret motor) og digital indgang 5 (motor med konstant hastighed). Start blokeret-
signalet modtages via digital indgang 2 og PFC styring aktiveres/deaktiveres via digital indgang 3.
Standardudgangssignalet gives via analog-udgangen (frekvens).

Normalt bypasses den automatiske pumpe- og ventilatorstyring, nar ACS 400 er indstillet pa
lokalstyring (LOC vises pa styrepanelets display). | sa fald er processens PID-styringsenhed ikke i
brug og motorerne med konstant hastighed startes ikke. Ved at veelge veerdi 2 (REF2 (%)) for
parameter 1101 PANEL REF VALG, kan PFC-referencen gives fra styrepanelet i lokalstyring.
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Netforsyning
3~

% Indgangsstram

ACS 400
Proces akt. veerdi =
Pl
Proces ref. vaerdi
+24 V forsyning
DI5 (Interlock 2)
—Dl4 (Interlock 1) 74
RO2 RO1
/- | /Pumpe
07 til/fra
__\ 'Pumpe 1
Reguleret hast
/| . /Pumpe2
Tilfra
Pump 2
%EI T . Konstant hast
+24 Vd.c. ~230 V a.c.

Figur 74 Driftsdiagram for pumpe- og ventilatorstyrings- (PFC) makro. Med
standardindstillingerne er den automatiske pumpeomskiftningsfunktion ikke i brug.

Netforsyning
3~
% Indgangsstrom
ACS 400
Proces akt. veerdi =
Pl
Proces ref. vaerdi
+24 V forsyning
DI5 (Interlock 2)
—1DI4 (Interlock 1) ;
RO2 RO1

~230VAC |~230VAC

Pumpe1
Til/fra

Pumpe2
Tilfra

Koblingsudstyr til omsk

Figur 75

| dette eksempel er den automatiske pumpeomskiftningsfunktion i brug.

ftning
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Figur 76  Styresignaltilslutninger for pumpe- og ventilatorstyrings- (PFC) makro.

PID-styringsenhed

EKS REF2 | | EKS REFT EKS1/EKSY |KONST. PANEL
VALGT VALGT VALGT HAST VAL | | REF VALG
1106 1103 1102 1201 1101
X ' ' IKKE VALGT
Styre- : | : : ﬁli
klemmer LA EKST | | |
Analoge | PANEL | I
indgange EKS2| IFjern
AlY ! ! Min frek
. ! Fiern | | —
Digitale pANF{_' * | I ' Lokal T Max frek
indgange Lokal, | PID | p oxal s
| + - Konst. rit. hast.
DI1-DI5 All, , AcCT1 | I I
All — prc || | | hast . |
Al1 ACT2 | ' I
A2/ : I ! |
| |
AKT1 X | ! | !
INDG VALG | I
4007 ! I | | REF2 (%) ! |
| | e |
X X [ I
AKT2 |1 [ AKT | REF1 (H2) |
INDG VALG| | VAERDIVALG | |
Panel 4008 |, |4006 | |
| |
Ref T : |
Loc/Remt 4 — = = — = — — L - - - - = === —_————— 4
o I
Start/Stop, Retning : |
|
IKKE VALGT | Lokal LI\ * Start/Stop
DI EKS1! VAELGES |
PANEL , [KKE VALGT \,_Fiern . Retning
@ D Exs2y FORL/ANSBD | :
"PANEL ! BAGLANS !
. ! ! D4
EKST EKS2
KOMMANDOER | KOMMANDOER RETNING START BLOKERET
1001 1002 1003 1601

ACS 400 har en intern PID-styringsenhed, som er i brug, nar PFC styringsmakroen er valgt. PID-
styreenheden har fglgende naglefunktioner:

e PID dvalefunktion til at standse reguleringen, nar PID-styringsenhedens udgang falder under
den forudindstillede greense; genoprettelse, nar den aktuelle veerdi falder under den
forudindstillede greense.

* Programmerbare dvale og wake-up delays. Dvalefunktionen kan ogsa aktiveres via en digital

indgang.

* To PID-parameterindstillinger, der kan veelges via en digital indgang.
* PID-styringsenhedens parametre er i gruppe 40 og 41.
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Relaeudgange

ACS 400’s har to programmerbare relaeudgange. Funktionen af releeudgang 1 og 2 konfigureres
med parametre 1401 RELAEUDGANG 1 og 1402 RELAEUDGANG 2. Vzerdi 29 (PFC) tildeler
releeudgangen for pumpe- og ventilatorstyreblokken. Det er standardindstillingen for begge
releeudgange, nar PFC makroen er valgt.

Tilfojelse af flere I/U til ACS 400

Nar pumpe- og ventilatorstyring anvendes, kan ACS 400 bruge ekstra I/O udvidelsesmoduler
(NDIO). Disse moduler giver ekstra releeudgange og digitale indgange. I/0 udvidelse er ngdvendig:

e Nar standard releeudgangene pa ACS 400 (RO1 og RO2) skal bruges til andre formal og/eller
antallet af hjeelpemotorer er stort, og

e Nar standard releeudgangene pa ACS 400 (DI1 - DI5) skal bruges til andre formal og/eller
antallet af aflasnings- (interlock) signaler (hjeelpemotorer) er stort.

1/0 udvidelsesmoduler er forbundet med ACS 400 via en fiberoptisk DDCS-forbindelse. Et ekstra
DDCS kommunikationsmodul er ngdvendigt for at kunne bruge DDCS.

Der kan veere et eller to NDIO-moduler pa DDCS-forbindelsen. Hvert NDIO-modul indeholder to
digitale indgange og to releeudgange.

Setup af NDIO-moduler

Se instruktioner om installation i NDIO-modulets installations- og opstartvejledningen. Efter
installationen er kommunikationen mellem ACS 400 og NDIO-modulerne indstillet pa folgende
méde:

* Indstil modulets nodenumre ved hjeelp af DIP-omskifterne, der sidder inde i modulerne. Se
naermere oplysninger i vejledningen til NDIO-modulet. Modulets nodenummer skal vaere 5, hvis
der kun anvendes ét NDIO-modul. Hvis der anvendes to NDIO-moduler, skal nodenumrene
veere 5 og 6.

e Tilslut strammen til NDIO-modulerne.

e Aktivér DDCS-protokollen ved at indstille parameter 5005 PROTOKOL VALG pa 1 (DDCS).

¢ Forteel ACS 400, at der anvendes I/O udvidelse ved at indstille parameter 5007 DDCS BUS MODE
pa 2 (10 UDVIDELSE). Kommunikationen mellem ACS 400 og NDIO-modulet (-erne) virker nu.

Koblingsudstyr til omskiftning

PFC’s automatiske omskiftningsfunktion (indstillet med parametre 8118 AUTOCHNG INTERV og 8119
AUTOCHNG NIVEAU) kraever seerligt alterneringskoblingudstyr, som styres via ACS 400’s
releeudgange. Yderligere oplysninger fas ved at kontakte den nszermeste ABB-forhandler.
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Appendiks C

Instruktioner for ACS 400 EMC

Obligatorisk installationsinstruktion i henhold til EMC-direktivet for type ACS 400 frekvensomformer

Folg vejledningen i brugervejledningen for ACS 400 samt de instrukser, der falger med det
forskellige tilbehgr.

CE-maerkning

ACS 400 frekvensomformere er CE-maerket som bekraeftelse pa, at den enkelte enhed opfylder
bestemmelserne i den europeeiske lovgivning om lavspsending og EMC-direktiverne (direktiv 72/
23/EEC som eendret af 93/68/EEC, og direktiv 89/336/EEC som sendret af 93/68/EEC).

EMC direktivet definerer behovene til immunitet og emission for elektrisk udstyr, der anvendes
inden for det europzeiske gkonomiske omrade. EMC produktstandarden EN 61800-3 omhandler
kravene til frekvensomformere. ACS 400 frekvensomformere overholder kravene i EN 61800-3 for
andet og farste driftsmilje (Second Environment and First environment, restricted distribution).

Produktstandarden EN 61800-3 (Elektriske drivsystemer med regulerbar hastighed - Del 3: EMC-
produktstandard inklusive specifikke testmetoder) definerer det forste driftsmiljo (First
Environment) som et driftsmiljg, der omfatter private boliger Den omfatter ogséa bygninger, som er
direkte forbundet, uden mellemliggende transformere, med et stram-forsyningsnetveerk med
lavspaending, som forsyner bygninger, der bruges som privatboliger.

Det andet driftsmiljg (Second Environment) omfatter alle andre bygninger end dem, der er direkte
forbundet med et stramforsyningsnetvaerk med lavspaending, som forsyner bygninger, der bruges
som privatboliger. Med ACS 140 kraeves der intet RFI-filter i det andet driftsmilje.

Bemzerk! Dette produkt er omfattet af klassen for begreenset distribuering iht. IEC 61800-3. | et
boligomrade kan dette produkt forarsage radiointerferens, hvilket kan kreeve, at brugeren skal
gennemfare ngdvendige malinger.

C-Tick-maerkning

ACS 400 frekvensomformeren er C-Tick-maerkede som bekraeftelse pa, at enheden opfylder
bestemmelserne i de australske lovbefalede regler nr. 294 af 1996, radiokommunikationsnotits
(tilsvarende meerkninger - i forbindelse med emissioner) og den new zealandske radiokommu-
nikationslov af 1989, samt de new zealandske radiokommunikationsregulativer af 1993.

Lovkraven definerer de grundlseggende krav vedrarende elektrisk udstyrs emissioner, anvendt i
Australien og New Zealand. Standarden IEC 61800-3 (1996) Regulerbart, elektrisk drevsystem -
del 3: EMC produktstandard indeholdende specielle testmetoder, omhandler de detaljerede krav til
frekvensomformere.

Frekvensomformer ACS 400 opfylder kravene i IEC 61800-3 for forste driftsmiljo, begraenset
distribuering og andet driftsmilje. Kravene til farste driftsmilje er opfyldt nar :

* Frekvensomformeren er forsynet med RFI-filter.
* De valgte motor- og styrekabler skal vaere som specificeret i denne vejledning.
* Installationsreglerne i denne vejledning skal veere fulgt.

Med ACS 400 er det ikke nadvendigt med RFl filter i andet driftsmiljg.
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Kabelinstruktioner

Hold de uskeermede trade mellem kabelklemmerne og klemraekkerne sa korte som muligt. Hold
styrekablerne adskilt fra netkablerne.

Netkabel

Det anbefales at anvende et firelederkabel (3 faser med beskyttelsesjord) til netkabelfaring.
Skeermning er ikke ngdvendig. Kablerne og sikringerne skal dimensioneres i overensstemmelse
med indgangsstremmen. Veer altid opmaerksom péa den lokale lovgivning ved dimensionering af
kabler og sikring.

Netkablets indgangstilslutning er placeret nederst pa omformeren. Netkabelfaring skal udferes, sa
afstanden fra omformerens sider er mindst 20 cm for at undga en overfladig radial stréaling fra
styreelektronikken til netkablet. Hvis kablet er skaermet, snos kabelskeermtradene sammen i et
bundt, der ikke er leengere end fem gange bredden, og det forbindes med PE-terminalen pa
omformeren (eller input-filterets PE-terminal, hvis en sadan forefindes).

Motorkabel

Motorkablet skal veere et symmetrisk trelederkabel med en koncentrisk PE-leder eller et
firelederkabel med en koncentrisk afskaermning; en symmetrisk udformet PE-leder anbefales dog
altid. Minimumkravene til motorkabelskaermen fremgér af Figur 77.

Kobbertradsskaerm  Kobberbéndsspiral Indvendig

Isoleringskappe . X
isolering

Kabelkerne

Figur 77 Minimumkrayv til motorkabelskzerm (f.eks. MCMK-, NK-kabler).
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Anbefalet
Symmetrisk skeermet kabel: 3 faseledere
og en koncentrisk eller pa anden made
symmetisk konstrueret PE-leder og en

Tilladt
En separat PE-leder er ngdvendigt, hvis
kabelskaermens ledeevnen er < 50% af
faselederens ledeevne.

skeerm

PE-leder og keerm
skeerm
PE

Ikke tilladt til motorkabler.

Skaerm

o PE

! Skeerm

Tilladt for motorkabler med
faseledertveersnit pa op til 10 mm?2.

Et 4-ledersystem: 3 faseledere og en
beskyttelsesleder.

Figur 78 Anbefalinger og restriktioner vedrarende kabler.

Generelt geelder folgende for kabelskaermeffektivitet: jo bedre og teettere kablets skaerm er, jo
lavere er det radiale stralingsniveau. Figur 79 viser et eksempel pa en effektiv konstruktion.

Flettet metalskeerm Inner insulator

Isoleringskappe
gskapp Lo

L1

L3

Figur 79  Effektiv motorkabelafskaermning (f.eks. Olflex-Servo-FD 780 CP, Lappkabel eller
MCCMK-, NK-kabler).

Hvis der anvendes kabel uden separat PE-leder, fores kabelskeermen ind gennem bunden af om-
formeren, og kabelskeermtradene snos sammen i et bundt, der ikke er leengere end fem gange
bredden; kablet forbindes til terminalen der er markeret med - (nederst til hgjre i omformeren).

Ved motorenden skal skeermen pa motorkablet jordforbindes 360° med en EMC-kabelgennemfa-
ring (f.eks. ZEMREX SCG-afskaermede kabelgennemfaringer), eller skeermtradene skal snos
sammen i et bundt, der ikke er leengere end fem gange bredden, og forbindes med motorkablets
PE-terminal.
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Styrekabler
Styrekabler skal veere multi-korede kabler med en flettet kobbertradskasrm.

Skaermen skal vaere snoet sammen i et bundt, der ikke er leengere end fem gange bredden, og
forbindes med terminal X1:1 (digital og analog 1/0) eller X3.1 eller X3.5 (RS485).

Far styrekablerne sa langt veek fra net- og motorkablerne som muligt (mindst 20 cm). Hvis det ikke
kan undgas, at styrekabler skal krydse stromkabler, skal skeeringsvinklen mellem kablerne veere sa
teet pa 90° som muligt. Kabelfaringen skal udfgres, sa afstanden fra omformerens sider er mindst
20 cm for at undga overflgdig radial straling fra styreelektronikken til kablet.

Det anbefales at anvende et dobbeltskaermet, parsnoet kabel til analoge signaler. For hvert signal
bruges et individuel skeermet par. Brug ikke feelles returleder til forskellige analoge signaler.

Et dobbeltskeermet kabel er det bedste alternativ til lavspaendingsdigitalsignaler, men et
enkeltskaermet, parsnoet multikabel kan ligeledes anvendes (se figur 80).

‘{ ,’

Figur 80 Til venstre ses et dobbeltskaermet, parsnoet kabel og til hojre et enkeltskaermet,
parsnoet multikabel.

De analoge og digitale input-signaler skal lobe i separate, skeermede kabler.

Releestyrede signaler, hvis spaending ikke overstiger 48 V, kan lgbe i de samme kabler som de
digitale input-signaler. Det anbefales, at de releestyrede signaler lgber parsnoet.

Man ma aldrig blande 24 VDC- og 115/230 VAC-signaler i samme kabel.

Bemaerk! Nar hovedkontroludstyret og ACS 140 installeres i samme kabinet, skal man veere
meget omhyggelig med at overholde ovennzevnte forskrifter. Hvis kunden planlaegger at provekare
hele installationen, er der en mulighed for at spare nogle omkostninger ved at sleekke pa disse
forskrifter, f.eks. ved at anvende usksermet kabel til digitale input. NB! Kunden skal godkende dette.

Styrepanelkabel

Hvis styrepanelet er forbundet med omformeren ved hjaelp af et kabel, skal man kun anvende det
paneludvidelseskabel, der falger med optionen PEC-98-0008. Falg vejledningen i tilbeharspakken.

For styrepanelkablet sa langt veek fra net- og motorkablerne som muligt (mindst 20 cm).
Kabelfgringen skal desuden udferes, sa afstanden fra omformerens sider er mindst 20 cm for at
undga overfladig radial straling fra styreelektronikken til kablet.
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Supplerende vejledning vedrorende overholdelse af EN61800-3, forste driftsmiljo,
begraenset distribution, og AS/NZS 2064, 1997, Class A

Der skal altid anvendes RFI-filter som specificeret i tabel 36, og de instruktioner, der folger med
filterpakken for alle kabelskaermningsforbindelser, skal falges.

Leengderne pa motorkablerne skal veere begraenset som specificeret i tabel 36, og kablet skal have
en effektiv skeerm som specificeret i figur 79. | motorenden skal kabelskeermningen jordes 360°
med en EMC kabelforskruning (f.eks. Zemrex SCG-skaermede kabelforskruninger).

Tabel 36 Maksimal motorkabelleengde med indgangsfiltrene ACS400-IF11-3... ACS400-I1F41-3 og
en skiftende frekvens pa 4 kHz eller 8 kHz.

Switch-frekvens
Omformertype Filter

4 kHz 8 kHz

ACS/ACH 401-x004-3-x ACS400-1F11-3 100 m -
ACS400-1F22-3 10m 10m

ACS/ACH 401-x005-3-x ACS400-1F11-3 100 m -
ACS400-1F22-3 10m 10m

ACS/ACH 401-x006-3-x ACS400-IF11-3 100 m -
ACS400-1F22-3 10m 10m
ACS/ACH 401-x009-3-x ACS400-IF21-3 100 m 100 m
ACS400-1F22-3 10m 10m
ACS/ACH 401-x011-3-x ACS400-1F21-3 100 m 100 m
ACS400-1F22-3 10m 10m
ACS/ACH 401-x016-3-x ACS400-IF31-3 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x020-3-x ACS400-1F31-3 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x025-3-x ACS400-1F41-3 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x030-3-x ACS400-IF41-3 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x041-3-x ACS400-1F41-3 100 m 100 m

Med indgangsfilter ACS400-IF11-3 og ACS400-IF21-3 vil de emisioner, der udledes, ikke overstige
de begraensninger, der er specificeret i EN 61800-3 (EN 50081-1) (First Environment, unrestricted
distribution) under forudsaetning af maksimal motorkabellzengde pa 30 m og en switch-frekvens

4 kHz.

Line Current Harmonics

De harmoniske netstramme under beregnede belastningsforhold er tilgeengelige pa anmodning.

Isoleret netforsyning

Indgangsfiltre designet til ACS 400 kan ikke anvendes i forbindelse med et isoleret net eller et
industrinet med hgj jordimpedans.
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Tilleegsinstruktioner for overholdelse af EN61800-3, andet driftsmiljo, begranset

distribution.

Folg altid instruktioner for tilslutning af kabelskaerm.

Motorkabellaengden skal begraenses som specificeret i tabel 37 og minimumkravene til
kabelskaermen som anfert i figur 77 skal vaere opfyldt. Ved motoren skal kabelskaermen jordes 360
grader med en EMC kabelforskruning (f.eks. Zemrex SCG skaermkabelforskruning).

Tabel 37 Maksimal motorkabelleengde ved koblingsfrekvens 4 kHz eller 8 kHz .

Koblingsfrekvens
Omformertype

4 kHz 8 kHz

ACS/ACH 401-x004-3-x 100 m -

ACS/ACH 401-x005-3-x 100 m -

ACS/ACH 401-x006-3-x 100 m -
ACS/ACH 401-x009-3-x 100 m 75m
ACS/ACH 401-x011-3-x 100 m 75m
ACS/ACH 401-x016-3-x 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x020-3-x 100 m 100 m
ACS/ACH 401-x025-3-x 100 m 50 m
ACS/ACH 401-x030-3-x 100 m 50 m
ACS/ACH 401-x041-3-x 100 m 50 m

Line Current Harmonics

De harmoniske netstramme under beregnede belastningsforhold er tilgeengelige pa anmodning.

Isoleret netforsyning

Se afsnittet | Flydende net.
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