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Johdanto 7

Johdanto

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan tdman oppaan kayttétarkoituksesta ja kohderyhmasta.
Luvussa on myds perustiedot tdman oppaan sisallésta ja luettelo oppaista, joista 16y-
tyy asiaan liittyvia lisatietoja.

Sovellettavuus

Kayttdéopas kasittelee ACH580-taajuusmuuttajan HVAC-ohjausohjelmaa
(versio 2.08).

Voit tarkistaa kdytdssa olevan ohjausohjelman ohjelmistoversion ohjauspaneelin jar-
jestelmatiedoista (valitse Valikko > Jarjestelmétiedot > Taajuusmuuttaja) tai para-
metrista 07.05 Ohjelmistoversio.

Voit tarkistaa ACH580-31-taajuusmuuttajan ISU-ohjelmistoversion valitsemalla
Valikko > Lopeta > Valinnat > Valitse taajuusmuuttaja > QCON-21 ja valitsemalla
sitten Valikko > Jarjestelman tiedot > Taajuusmuuttaja, tai katsomalla ohjauspa-
neelista parametrit 07.106 LSU:n latauspaketin nimi ja 07.107 LSU:n latauspaketin
versio.

Turvaohjeet

Noudata kaikkia turvaohjeita

* Lue kaikki turvaohjeet taajuusmuuttajan Laiteoppaasta ennen taajuusmuuttajan
asennusta, kayttéonottoa ja kayttda.

* Lue ohjelmiston toimintokohtaiset varoitukset ja huomautukset, ennen kuin
muutat parametriarvoja. Varoitukset ja huomautuksen on kuvattu parametrien
kuvauksissa luvussa Parametrit sivulla 191.




8 Johdanto

Kohderyhma

Oppaan lukijan oletetaan hallitsevan sahkdtekniikan perusteet ja tavalliset sahkotyot
seka tuntevan elektroniikkakomponentit ja sahkdpiirustukset.

Opas on tarkoitettu kaytettavaksi maailmanlaajuisesti. Oppaassa kaytetaan pelkas-
taan Sl-yksikoéita. Yhdysvalloissa suoritettavia asennuksia varten on erilliset ohjeet.

Kayttooppaan tehtava

Tassa kayttboppaassa annetaan taajuusmuuttajajarjestelman suunnitteluun, kayt-
téonottoon ja kayttdon tarvittavia tietoja.

Sisallys

Tama opas sisaltaa seuraavat luvut:

Johdanto (tama luku) sisaltaa tietoja tdman oppaan kayttotarkoituksesta, kohde-
ryhmasta ja sisallosta. Luvun lopussa on luettelo termeista ja lyhenteista.
Kéyttéonotto, ohjaus I/O:n kautta ja ID-ajo (Ohjelmointiopas, osa 1) sisaltaa tie-
toja taajuusmuuttajan kayttéonotosta, moottorin kdynnistdmisesta ja pyorimis-
suunnan muuttamisesta sekd moottorin kdyntinopeuden saatamisesta 1/0O-
litdnnan kautta.

Ohjauspaneeli (Ohjelmointiopas, osa 1) sisaltda ohjeita Assistant-ohjauspaneelin
irrottamiseen ja paikalleen asentamiseen ja kuvaa lyhyesti sen naytét, painikkeet
ja pikavalinnat.

Ohjauspaneelin asetukset, I/0 ja vianmééritys (Ohjelmointiopas, osa 1) sisaltaa
kuvauksen Assistant-ohjauspaneelissa kaytettavissa olevista yksinkertaistetuista
asetuksista ja diagnostiikkatoiminnoista.

Oletusarvoiset I/O-kytkennéat (Ohjelmointiopas, osa 1) sisaltdd HVAC-oletusko-
koonpanon kytkentakaavion. Valmiiksi maaritetty oletuskokoonpano nopeuttaa
taajuusmuuttajan asetusten maarittamista.

Ohjelman ominaisuudet (Ohjelmointiopas, osa 1) sisaltaa tietoja ohjelman ominai-
suuksista ja luettelon ohjelmaan liittyvista kayttajan asetuksista, oloarvoista seka
vika- ja varoitusilmoituksista.

Modbus RTU -ohjaus siséénrakennetun kenttavéaylaliitinnan kautta (Ohjelmointi-
opas, osa 1) siséltda kuvauksen tiedonsiirrosta kenttavaylaverkkoon ja -verkosta
kayttaen taajuusmuuttajan sisdanrakennettua kenttavaylaliitantaa ja Modbus RTU -
protokollaa.

BACnet MS/TP -ohjaus sisdénrakennetun kenttavayléliitdnnan kautta (SKV)
(Ohjelmointiopas, osa 1) sisaltda kuvauksen tiedonsiirrosta kenttavaylaverkkoon
ja -verkosta kayttaen taajuusmuuttajan sisddnrakennettua kenttavaylaliitantaa ja
BACnet MS/TP -protokollaa.

N2-ohjaus sisdénrakennetun kenttévayléliitdnnén kautta (SKV) (Ohjelmointiopas,
osa 1) sisaltdd kuvauksen tiedonsiirrosta kenttavaylaverkkoon ja -verkosta kayt-
téden taajuusmuuttajan sisdanrakennettua kenttavaylaliitantaa ja BACnet MS/TP -
protokollaa.
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* Kenttéavéyldohjaus kenttédvaylasovittimen kautta (Ohjelmointiopas, osa 1) sisaltéda
kuvauksen tiedonsiirrosta kenttavaylaverkkoon ja -verkosta kayttaen valinnaista

kenttavaylasovitinmoduulia.

» Vianetsintéd (Ohjelmointiopas, osa 1) sisaltda luettelon varoitus- ja vikailmoituk-
sista seka mahdolliset syyt ja korjaustoimenpiteet.

» Ohjausketjukaaviot (Ohjelmointiopas, osa 1) sisaltda taajuusmuuttajan parametri-

rakenteen kuvauksen.

» Parametrit (sivu 197) sisaltda taajuusmuuttajan ohjelmoinnissa kaytettavien para-

metrien kuvaukset.

» Parametrien lisétiedot (sivu 273) sisaltaa lisatietoja parametreista.

» Lijsétietoja (takakannen sisdpuoli, sivu 635) sisaltaa tietoja tuote- ja palvelukyse-
lyiden tekemisesta, tuotekoulutustietojen saamisesta, palautteen antamisesta
ABB Drives -oppaista seka asiakirjojen hakemisesta Internetista.

Aiheeseen liittyvat oppaat

Oppaat ja muut tuoteasiakirjat ovat saatavana verkossa PDF-muodossa. Katso kohta
Internetin asiakirja-arkisto (Document Library) takakannen sisasivulla. Jos haluamasi
opas ei ole saatavana asiakirja-arkistossa, ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

Taajuusmuuttajan kdyttooppaat ja ohjeet Koodi Koodi
(englanninkielinen) (suomenkielinen)

ACH580 HVAC control program firmware manual 3AXD50000027537 3AXD50000027594

ACH580 HVAC control program firmware manual, 3AXD50000209811 3AXD50000454891

Part 1

ACH580 HVAC control program firmware manual, 3AXD50000209828 3AXD50000454907

Part 2 Parameters

ACH580-01 (0.75 to 250 kW, 1 to 350 hp) hardware 3AXD50000044839 3AXD50000449804

manual

ACH580-31 hardware manual 3AXD50000037066

ACHS580-01 quick installation and start-up guide for 3AXD50000044861 3AXD50000044861

frames R1 to R5

ACHS580-01 quick installation and start-up guide for 3AXD50000036602 3AXD50000036602

frames R6 to R9

ACHS580 Installation, Operation, and Maintenance = 3AXD50000049127

Manual (I, O & M) (US only)

Quick start-up guide for ACH580 HVAC control 3AXD50000047658

program

ACHS580-31 quick installation guide 3AXD50000048001

Adaptive programming application guide 3AXD50000028574

ACX-AP-x assistant control panels user’'s manual ~ 3AUA0000085685

Lisdvarusteoppaat ja ohjeet

BACnet Protocol Implementation Conformance 3AXD10000387059

Statement (PICS)

CDPI-01 communication adapter module user's 3AXD50000009929

manual



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000027537&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000209811&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000209828&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000044839&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000037066&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000044861&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000036602&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000049127&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000047658&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000048001&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000028574&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD10000387059&LanguageCode=en&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000009929&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
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FBIP-21 BACnet/IP adapter module user's manual
FCAN-01 CANopen adapter module user's manual
FCNA-01 ControlNet adapter module user's manual
FDNA-01 DeviceNet™ adapter module user's
manual

FECA-01 EtherCAT adapter module user's manual
FEIP-21 Ethernet/IP adapter module user’s manual
FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user's
manual

FEPL-02 Ethernet POWERLINK adapter module
user's manual

FLON-01 LONWORKS® adapter module user’s
manual

FMBA-01 Modbus adapter module user’s manual
FMBT-21 Modbus/TCP adapter module user’s
manual

FPBA-01 PROFIBUS DP adapter module user's
manual

3AXD50000028468
3AFE68615500
3AUA0000141650
3AFE68573360

3AUA0000068940
3AXD50000158621
3AUA0000093568

3AUA0000123527

3AUA0000041017

3AFE68586704
3AXD50000158607

3AFE68573271

FPNO-21 PROFINET adapter module user’s manual 3AXD50000158614

FSCA-01 RS-485 adapter module user's manual
Flange mounting kit installation supplement

Flange mounting kit quick installation guide for
ACX580-01 frames R1 to R3

Flange mounting kit quick installation guide for
ACS580-01, ACH580-01 and ACQ580-01 frames R4
to R5

Flange mounting kit quick installation guide for
ACS880-01 and ACX580-01 frames R6 to R9

Flange mounting kit quick installation guide for
ACS880-11, ACS880-31, ACH580-31 and
ACQ580- 31 frame R3

Flange mounting kit quick installation guide for
ACS880-11, ACS880-31, ACH580-31 and
ACQ580- 31 frames R6 and R8

ACS580, ACH580 and ACQ580 drive module frames
R3, R5 to R9 for cabinet installation (options +P940
and +P944 supplement

Main switch and EMC CT1 filter options (+F278,
+F316, +E223) installation supplement for
ACS580-01, ACH580-01 and ACH580-01 frames R1
to R5

Common mode filter kit for frames R7 and R8 (option
+E208) installation guide

UK gland plate (+H358) installation guide for
ACS880-11, ACS880-31, ACH580-31and
ACQ580-31

UL Type 12 hood quick installation guide for

ACS580-01, ACH580-01 and ACQ580-01 frames R1
to R9

Tyokalu- ja kunnossapito-oppaat ja -ohjeet

3AUA0000109533
3AXD50000019100
3AXD50000119172

3AXD50000287093

3AXD50000019099

3AXD50000181506

3AXD50000133611

3AXD50000210305

3AXD50000155132

3XD50000015179

3AXD50000110711

3AXD50000196067

3AXD50000155132

Drive composer PC tool user's manual

3AUA0000094606



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000028468&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68615500&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000141650&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573360&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000068940&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158621&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000093568&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000123527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000041017&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68586704&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158607&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573271&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158614&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000109533&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000019100&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000119172&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000287093&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000019099&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000181506&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000133611&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000210305&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000155132&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3XD50000015179&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000110711&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000196067&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000094606&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
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Converter module capacitor reforming instructions  3BFE64059629
NETA-21 remote monitoring tool user's manual 3AUA0000096939

NETA-21 remote monitoring tool installation and 3AUA0000096881
start-up guide

ACH580-01-taajuusmuuttajan
kayttboppaat

Luokittelu runkokoon mukaan

ACH580-taajuusmuuttajaa valmistetaan useassa eri runkokoossa. Koko ilmoitetaan
koodilla, joka on muotoa RN. N on kokonaisluku. Jotkin tiedot koskevat vain tiettyja
runkokokoja, jolloin ne on merkitty runkokoon symbolilla (RN).

Runkokoko on merkitty taajuusmuuttajaan kiinnitettyyn tyyppikilpeen. Lisatietoja on
taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Toimintaperiaate ja laitekuvaus kohdassa

Tyyppikilpi.



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3BFE64059629&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000096939&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000096881&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK10103A0587&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK10103A0587&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Termit ja lyhenteet

Termi/lyhenne

Selitys

ACX-AP-x Assistant-ohjauspaneeli, edistynyt kayttajan paneeli tiedonsiirtoon taa-
juusmuuttajan kanssa.
ACH580 tukee Kasi-Off-Auto-paneeleja ACH-AP-H ja ACH-AP-W
(Bluetooth-liitanta).

Al Analogiatulo; analogiatulosignaalien liitanta

AO Analogialahtd; analogialahtdsignaalien liitanta

BACnet™ BACnet™ on rekisterdity tavaramerkki, jonka omistaa American Society
of Heating, Refrigerating and Air-Conditioning Engineers (ASHRAE).

BAS Taloautomaatiojarjestelma (Building automation system)

BMS Talotekniikan hallintajarjestelma (Building management system)

Jarrukatkoja Johtaa tarvittaessa ylimaaraistad energiaa taajuusmuuttajan tasajannite-
valipiirista jarruvastukseen. Jarrukatkoja toimii, kun tasajannitevalipiirin
jannite ylittdd maksimirajan. Jannitteen nousu aiheutuu tavallisesti suu-
ren hitausmassan omaavan moottorin hidastuksesta (jarruttamisesta).

Jarruvastus Muuttaa jarrukatkojan johtaman taajuusmuuttajan ylimaaraisen jarrutu-
senergian lammoksi. Jarrupiirin olennainen osa. Lisatietoja on taajuus-
muuttajan Laiteoppaan luvussa Jarrukatkoja.

Ohjauskortti Piirikortti, jossa ohjausohjelma toimii.

CCA-01 Konfigurointisovitin

CDPI-01 Tiedonsiirtosovitinmoduuli

CHDI-01 Valinnainen 115/230 V:n digitaalitulolaajennusmoduuli

CMOD-01 Valinnainen monitoimilaajennusmoduuli (ulkoinen 24 V:n AC/DC-sy6tto
seka digitaalinen 1/O-laajennus)

CMOD-02 Valinnainen monitoimilaajennusmoduuli (ulkoinen 24 V:n AC/DC-sy6tto
seka eristetty PTC-liitanta)

CPTC-02 Valinnainen monitoimilaajennusmoduuli (ulkoinen 24 V ja ATEX-hyvak-

sytty PTC-liitanta)

Tasajannitevalipiiri

Tasasuuntaajan ja vaihtosuuntaajan valinen tasajannitepiiri

Tasajannitevalipiirin

Energiavarasto, joka stabiloi tasajannitevalipiirin jannitteen.

kondensaattorit

DDCS Distributed Drives Communication System; ABB:n taajuusmuuttajalait-
teistojen valisen tiedonsiirron protokolla, joka on kaytéssa ACH580-31 -
taajuusmuuttajissa.

DI Digitaalitulo; digitaalitulosignaalien liitanta

DO Digitaalilahtd; digitaalilahtdsignaalien liitanta

DPMP-01 ACX-AP-ohjauspaneelin kiinnitysalusta (laippakiinnitys).

DPMP-02/03 ACX-AP-ohjauspaneelin kiinnitysalusta (pintakiinnitys).

Taajuusmuuttaja Taajuusmuuttajakayttd, jolla ohjataan vaihtovirtamoottoreita.

SKV Sisaanrakennettu kenttavayla

FBA Kenttavaylasovitin
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Termil/lyhenne

Selitys

FBIP-21 Valinnainen BACnet/IP-sovitinmoduuli
FCAN-01 Valinnainen CANopen-sovitinmoduuli
FCNA-01 ControlNet-sovitinmoduuli

FDNA-01 Valinnainen DeviceNet-sovitinmoduuli
FECA-01 Valinnainen EtherCAT-sovitinmoduuli
FEIP-21 Valinnainen Ethernet/IP-sovitinmoduuli

FENA-01/-11/-21

Valinnainen Ethernet-sovitinmoduuli EtherNet/IP-, Modbus TCP- ja
PROFINET IO -protokollia varten

FEPL-02 Valinnainen Ethernet POWERLINK -sovitinmoduuli

FLON-01 LoNWORKs®-sovitinmoduuli.

FMBA-01 Valinnainen Modbus RTU -sovitinmoduuli

FMBT-21 Valinnainen Modbus/TCP-sovitinmoduuli

FPBA-01 Valinnainen PROFIBUS DP -sovitinmoduuli

FPNO-21 Valinnainen PROFINET-sovitinmoduuli

Runko(koko) Viittaa taajuusmuuttajan fyysiseen kokoon, esimerkiksi RO tai R1. Run-
kokoko nakyy taajuusmuuttajaan kiinnitetyssa tyyppikilvessa. Lisétietoja
on taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Toimintaperiaate ja laitekuvaus
kohdassa Tyyppikilpi.

FSCA-01 Valinnainen RSA-485-sovitinmoduuli

Ohjelmointiopas,
osa 1

ACH580 -vakio-ohjausohjelman ohjelmointiopas, Osa 1
(3AXD50000454891). Tama painettu opas sisaltaa kaikki luvut lukuun
ottamatta Parametrit- ja Parametrien lisatiedot -lukuja. Lyhennetté kay-
tetddn Ohjelmointioppaan osassa 2, kun viitataan oppaan osaan 1.

Ohjelmointiopas,
osa 2

ACH580 -vakio-ohjausohjelman ohjelmointiopas, Osa 2, Parametrit
(3AXD50000454907). Tama painettu opas siséltda Parametrit- ja Para-
metrien lisatiedot -luvut. Lyhennetta kaytetdan Ohjelmointioppaan
osassa 1, kun viitataan oppaan osaan 2.

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

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor; janniteohjattu puolijohde

Valipiiri Katso kohta Tasajénnitevélipiiri.

Vaihtosuuntaaja

Muuntaa tasavirran ja -jannitteen vaihtovirraksi ja -jannitteeksi.

1/0 Input/Output = tulo/lahtd

LONWORKS® LONWORKS® (lahikayttoverkko) on erityisesti ohjaussovellusten tarpei-
siin kehitetty verkkoymparisto.

LSW Vahiten merkitseva sana

NETA-21 Etavalvontatydkalu
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Termi/lyhenne Selitys

Network control Kenttavaylaprotokollat, jotka perustuvat Common Industrial Protocol

(CIP™) -protokollaan, kuten DeviceNet ja Ethernet/IP, iimaisevat taa-

juusmuuttajan ohjausta ODVA AC/DC -taajuusmuuttajaprofiilin Net Ctrl-

ja Net Ref -objekteilla. Lisatietoja on osoitteessa www.odva.org ja seu-

raavissa oppaissa:

* FDNA-01 DeviceNet adapter module User’s manual
(3AFE68573360, englanninkielinen) ja

* FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user’s manual
(3AUA0000093568, englanninkielinen).

* FEIP-21 Ethernet/IP adapter module user’s manual
(3AXD50000158621, englanninkielinen).

Parametri Kayttajan asetettavissa oleva taajuusmuuttajakomento tai taajuusmuut-
tajan mittaama tai laskema signaali.

PFC Pumppujen ja puhaltimien yhteisohjaus

PID-saadin Verrannollisuus-intergaali-derivaatta-saadin. Taajuusmuuttajan nopeus-
saato perustuu PID-algoritmiin.

PLC Ohjelmoitava logiikkaohjain

PROFIBUS, PRO- | PI - PROFIBUS & PROFINET Internationalin rekisterdidyt tavaramerkit
FIBUS DP, PROFI-

NET IO

PTC Positiivinen Iampétilakerroin. Termistori, jonka resistanssi muuttuu l1dm-
pétilan mukaan.

R1,R2 ... Runko(koko)

RO Relelahto; digitaalilahtdsignaalin liitdnta. Toteutetaan releella.

Tasasuuntaaja Muuntaa vaihtovirran ja -jannitteen tasavirraksi ja -jannitteeksi.

SPFC Pehmea pumpun tai puhaltimen ohjaus

STO Safe torque off -toiminto. Lisatietoja on taajuusmuuttajan Laiteoppaan

luvussa Safe torque off -toiminto.

Kyberturvallisuutta koskeva vastuuvapauslauseke

Tuote on suunniteltu kytkettavaksi verkkoliitantaan, jonka kautta sen tiedonsiirto
tapahtuu. On asiakkaan yksinomaisella vastuulla tuottaa ja jatkuvasti varmistaa tur-
vallinen liitanta tuotteen ja asiakkaan verkon tai muun verkon valilla. Asiakas ottaa
kayttdon ja toteuttaa tarvittavat toimenpiteet tuotteen, verkon, jarjestelmiensa ja liityn-
téjensa suojaamiseen erilaisilta tietoturvarikkomuksilta, luvattomalta kaytoélta, hairin-
nalta, tunkeutumiselta, vuodoilta ja/tai tietovarkauksilta esimerkiksi asentamalla
palomuureja, ottamalla kayttéon kayttdoikeuksien tarkistuksen, salaamalla tiedot ja
asentamalla virustorjuntaohjelmiston. ABB ja sen kanssa samaan konserniin kuulu-
vat yhtiét eivat vastaa mainitunlaisiin tietoturvarikkomuksiin, luvattomaan kayttoon,
hairintdan, tunkeutumiseen, vuotoon ja/tai tietovarkauteen liittyvistd vahingoista tai
tappioista.

Katso my6s kohta Parametrien tarkistussumman laskenta (Ohjelmointiopas, osa 1).



www.odva.org
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Kayttoonotto, ohjaus 1/O:n
kautta ja ID-ajo

Yleista

Tassa luvussa kuvataan
* kayttdéonotto

» kaynnistys, pysaytys, pyérimissuunnan vaihto ja moottorin nopeudensaato 1/O-lii-
tdnnan kautta

taajuusmuuttajan ID-ajon suorittaminen.
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Taajuusmuuttajan kayttoonotto

Huomaa: ACH580-31 ei tue syoéttdjannitteen automaattista valintaa. Valitse sy6tto-
jannite manuaalisesti parametrilla 95.01 Syéttéjdnnite (Ohjelmointiopas, osa 2).
Noudata seuraavassa annettuja ohjeita.

Taajuusmuuttajan kayttoonotto Kasi/Off/Auto-ohjauspaneelin
ensimmaisen kdaynnistyksen assistantin avulla

Turvallisuus

c Vain ammattitaitoinen sahkdasentaja saa tehda taajuusmuuttajan kayttédnoton.

Tutustu taajuusmuuttajan laiteoppaan alussa oleviin furvaohjeisiin ja noudata niita.
Ohjeiden laiminlyonti voi aiheuttaa fyysisen vamman tai hengenvaaran tai vaurioittaa laitetta.

Tarkista asennus. Lisatietoja on taajuusmuuttajan /aiteoppaassa olevassa asennuksen
tarkistuslistassa.

0 A Varmista, etté kaynnistys ei ole aktiivinen (DI1 tehdasasetuksessa eli HVAC-
oletusasetusten mukainen). Taajuusmuuttaja kdynnistyy automaattisesti jannitteen

kytkemisen yhteydessa, jos ulkoinen kéy-komento on valittuna ja taajuusmuuttaja

on ulkosessa ohjauksessa.

Varmista, ettd moottorin kdynnistyminen ei aiheuta vaaraa.

Kytke kaytettava laite irti,

* jos vaara pyodrimissuunta voi aiheuttaa vahinkoa tai

* jos taajuusmuuttajan kayttéonoton yhteydessa on suoritettava normaali tunnistusajo,

kuormamomentti on suurempi kuin 20 prosenttia tai laitteisto ei kesta tunnistusajon
aikana esiintyvaa nimellismomenttia.

Vihjeita Assistant-ohjauspaneelin kdyttoon

Nayton alareunan kaksi komentoa (oikealla
olevassa kuvassa Valinnat ja Valikko) osoittavat
nayton alla olevien kahden valintapainikkeen

ja toiminnot. Valintapainikkeilla 9*[‘1 (™ ACHsH0 00 He
annettavat komennot vaihtelevat tilanteen e 0.00
mukaan. et 0.00p
Painikkeilla (), (¥}, (4] ja [v) voidaan siirta& o roraie

kohdistinta ja/tai muuttaa arvoja aktiivisessa

nakymassa.

Painike [?| nayttaa tilannekohtaisen ohjesivun.

Lisatietoja on oppaassa ACX-AP-x assistant
control panels user’s manual (3AUA0000085685,
englanninkielinen).

1 — Ensimmaisen kdynnistyksen assistantin ohjatut asetukset:
Kieli, moottorin nimellisarvot, paivamaara ja aika

0 Varmista, ettd moottorin arvokilven tiedot ovat
saatavilla.

Kytke taajuusmuuttajan virta.
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Ensimmaisen kaynnistyksen assistantti opastaa
sinut ensimmaisen kaynnistyksen lapi. Detsch

Suomi

Francais

Italiano

Mederlands

Swenska

Toiminto kaynnistyy automaattisesti. Odota,
kunnes ohjauspaneeliin aukeaa oikealla nakyva
nakyma.

Valitse haluamasi kieli korostamalla se (jos se ei
jo ole korostettuna) ja painamalla &) (OK) -
painiketta.

0K »

ACH580-31- ja ACH580-34-taajuusmuuttajat:
Valitse syottdjannite parametrilla 95.01

Syéttéjannite (Ohjelmointiopas, osa 2):

» Valitse ensimmaisen kaynnistyksen assistantin
valikossa Lopeta ja valitse sitten
(Seuraava).

+ Siirry paavalikkoon painamalla kotindytossa
(Valikko).

+ Valitse paavalikossa Parametrit > Taydellinen
luettelo > 95 Laitteiston konfigurointi
valitsemalla jokaisessa kohdassa oikea rivi ja
painamalla sitten (Valitse).

+ Valitse parametri 95.01 Syéttéjénnite ja paina
sitten (Muokkaa).

» Valitse syéttéjannitteeksi 380...415 V tai
440...480 V ja paina sitten (Tallenna).

- Voit palata paavalikkoon painamalla
(Takaisin) -painiketta toistuvasti.

* Avaa ensimmaisen kaynnistyksen assistantin
valikko paavalikosta valitsemalla 1.
kdynnistyksen assistantti ja painamalla sitten
(Valitse).

+ Suorita ACH580-taajuusmuuttajan kayttéonotto
seuraavien ohjeiden mukaan.

Valitse Suorita ACH580:n kéyttédnotto ja paina |[Tiffd ¥ ACH5E0 00H
(Seuraava). —

Kayttiionottoassistantti [—— 1
Haluatko suorittaa taajuusmuuttajan
kayttidnoton?

Pryéirita moottonia -ula

auarit 0:n k Acdnotto
Lopeta, 44 niyd alussa

18:21 Seuraava
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Valitse lokalisointi, jota haluat kayttaa, ja paina
(Seuraava) -painiketta.

o3 (™ ACHA80 0.0 Hz

Lokalisointi

Yksikoiden oletusarvor:
Kansainvalinen [51)

fhdysvaltain vakio [Imperial]

Takaisin 18:22 Seuraava

0 Muuta tarvittaessa paneelissa nakyvia yksikoita. AT ¥ ACH5R0 00 Hz
» Voit siirtya valitun rivin muokkaustilaan Yksikit —
painamalla (*]-painiketta. Muuta naytettavia yksikaitg tanvitaessa,

- Voit selata tekstia (4)- ja (v)-painikkeilla.

Teho:

Voit siirtyé seuraavaan nakyméaan painamalla Lampatila: Ch
(Seuraava) -painiketta. WMomanti: M w
Waluuta: £w
Takaisin 18:22 Seuraava
0 Arvon valitseminen muokkausnakymassa: 0% ™ ACH5E0 00H:z
+ Valitse arvo @-ja @-painikkeilla. Power:
Voit hyvaksya uuden asetuksen painamalla G—) oW
(Tallenna) -painiketta tai palata edelliseen h
nakymaan tekeméatta muutoksia painamalla P
(Peruuta) -painiketta.
Cancel 15:17 Save
O Aseta paivamaara, aika seka paivamaaran ja ajan |[Tff¢ ™ ACHGS0 00 Hz

esitysmuodot.

» Voit siirtya valitun rivin muokkaustilaan
painamalla (»}-painiketta.

- Voit selata tekstia (4)- ja (v)-painikkeilla.

Voit siirtya seuraavaan nakymaan painamalla

(Seuraava) -painiketta.

Paivaméira ja kellonaika

Anna tamanhetkinen paivamaars ja
kellanaika.

16w

18:22:57 w

Aika
Paivamaaran nayteat.. pawad kuuka . w
Takaisin 18:22 Seuraava




Kéyttéonotto, ohjaus I/O:n kautta ja ID-ajo 25

Tarkista seuraavat moottorin nimellisarvojen asetukset moottorin arvokilvesta. Syota arvot

tarkalleen moottorin arvokilvessa kuvatulla tavalla.
Esimerkki induktiomoottorin arvokilvesta:

& ABB Motors €€ -

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [
[ No
[Ins.cl. F IP_55
v Hz [kW [ vimin | A [cos ®[IaIN]tE/s

690 Y 50 |30 | 1475 | 32,5 |0.83
400D 50 |30 |1475 | 56 |0.83
660 Y 50 |30 |1470 | 34 0.83
380D 50 | 30 [1470 | 59 |0.83
415D 50 | 30 |1475 | 54 0.83
440D 60 35 [1770 | 59 0.83
Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 48 6210/C3 [ 180 kg

.\@. IEC 34-1 .@)

n Tarkista, ettéd moottorin tiedot ovat oikein. Arvot on
maaritetty ennalta taajuusmuuttajan koon
perusteella, mutta tulee tarkistaa, etta ne
vastaavat moottoria.

Valitse ensimmaisena moottorin tyyppi.

» Voit siirtya valitun rivin muokkaustilaan
painamalla ()-painiketta.

[t ™ ACHAED 0.0 Hz
Moottorin nimellisarvot BE—1
Etsi arvot moottorin arvokilvests ja

syita ne tahan:
Tyyppi: Epatahtimonttori e
i 18 A

Jannite: 400.0 w
- Voit selata tekstia (4)-ja (v)-painikkeilla. = e oo
- i . . . Takaisin 18:21 Seuraava
Moottorin nimellinen cos ® ja nimellismomentti
ovat valinnaisia.
Jatka painamalla (Seuraava) -painiketta.
0 Arvon muuttaminen muokkausnakyméssa: [AF0Y ¥ ACHGE0 00H:z
+ Siirré kohdistinta vasemmalle ja oikealle (©- ia | Yirta:
()-painikkeilla.
* Muuta arvoa @-ja @-painikkeilla. ‘I @
Voit hyviksya uuden asetuksen painamalla A
(Tallenna) -painiketta tai palata edelliseen -
nakymaan tekemattd muutoksia painamalla IIJ 0 5 2'
(Peruuta) -painiketta. _ _
Peruuta 18:21 Tallenna
n Tama vaihe on valinnainen, ja se vaatii moottorin | [Gfg ¥ ACH5R0 00 Hz
Srittamista. Ald tee tata, jos siita voi aiheut : :
pyorittamista. Ala tee tata, jos siité voi aiheutua Suuntatesti?

vaaratilanne tai jos mekaaninen kokoonpano ei
salli sita.

Voit tehda suuntatestin valitsemalla Pyorita
moottoria -vaihtoehdon ja painamalla
(Seuraava) -painiketta.

Tarkistetaanko suunta pydrictamalls
rnaottoria?

Takaisin 18:21 Seuraava
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Kaynnista taajuusmuuttaja painamalla paneelin
Kasi-painiketta .

[T (™ ACHA80 5.0 Hz

Yalitse Kisi [

Yaroitus! Ennen kuin kaynddnoto on
suoritettu, turvatoiminnot eivét ole
kaytiissa ja moottorin nopeus on 5 Hz.

Pyiirayta moottonia valiesemalla Kasi
|2 tarkista sitten pydnmissuunta,

18:22

Takaisin

Tarkista moottorin pyérimissuunta.

Jos suunta on eteenpéin, valitse vaihtoehto Kylla,
moottori pyorii eteenpdin ja jatka painamalla
(Seuraava) -painiketta.

Jos suunta ei ole eteenpain, valitse vaihtoehto Ei,
korjaa suunta ja jatka painamalla
(Seuraava) -painiketta.

Fasid . ACH58D0 +00Hz

Onko suunta eteenpiin?

Yalinta "Ei, korjaa suunta” saa
taajuusmuuttajan muuttamaan
suuntaa. Lusi suunta on "eteenpain”.

Iy
Ei, koraa suunta

moottari pyiri eteenpain

18:22

Seuraava

Ensimmainen kaynnistys on nyt valmis ja
taajuusmuuttaja on valmis kaytettavaksi.
Palaa aloitusnayttéén painamalla
(Valmis)-painiketta.

[T (™ ACH580 0.0 Hz

Ensimméiinen kiynnisty...
Taauusmuuttaja on kiytdvalmis.

18:23 Yalmis

O Paneelissa nakyy aloitusnéyttd 1, jossa valvotaan |[Gife ¥ ACH5A0 0.0 Hz

valittujen signaalien arvoja. —————

) e Lahtitaajuus

Aloitusnayttéja on kahdeksan. Oletuksena on H:z 0 . [] 0

aloitusnayttd 1. Voit selata nayttoja (- ja (- o

painikkeilla. Katso kohta Aloitusndytén nakymét 4 Anmr Furrent U U U]}

sivulla 45. .

gntor torque 00‘

18:23 Valikko
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2 — Kayttoonoton paattaminen

Voit paattaa kayttdédnoton viidella eri tavalla:

L Q ™ ACHEE0 0.0 Hz

Ensimmaéinen kaynnisty...
Taajuusmuuttaja on kaytivalmis

18:23 Yalmis
| - — -
Kaynnista ja aseta Assistantti- LVI-pika-asetusten
ohjearvo paneelista kayttoonotto valinta
Taajuusmuuttaja on nyt 1% > ACH5E0 0.0 Hz [1¢ > ACH5E0 0.0 Hz
\’I(a..lmlts.l kaytettavaksi Ensisijaiset asetukset [Ensi t asetukset
?S" '_asusa' . L¥|-pika-asetukset o LVI-p L -
Kaynnlsta moottorl. . . Kaynnistys, pysaytys, ohie »
painamalla paneelin Moottori » foottori .
Kasi-painiketta Kag ) Rampit » Rampit 4
Aseta ohjearvo Fajat . Rajat 4
paneelista. ST T e s
Takaisin 08:57 Valitse Takaisin 08:57 Valitse
Kay lapi seuraavat Kay lapi valikon
kaksi assistanttitoimintoa. asetukset
1
Rampit, raja—all'vot, lukitukset, o * ACHS0 00 He

kayntilupa

0¢ (™ ACHEED 0.0 Hz

Kaynnistys, pysiiytys, ohje
JK pe

A5 Ohjauksen perusasetukset
Autornaattisen ohjau... Wain ensisij...
Ensisijainen automaattisen ohjaukse.»

Lukitukset/kayntilurat >
Takaisin 08:57 Valitse
Kéynnistys/plyséytys, ohje
ja skaalaus
1% > ACH5E0 0.0 Hz

Kaynnistys, pysiiytys, ohje
aytin perusasetuk set

Autornaattisen ohjau... Wain ensisij...
Ensisijainen automaattisen ohjaukse.»
Lukitukset/kayntilurat >

Takaisin 0557 Valitee

LVYI-pika-asetukset

Ensisijainen ohje ko... Al1 suoraan @
All-skaalaus »
B Kayes kaynnistyksen lukitusta 1

Takaisin 0358 Muokkaa
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Vaihtoehdot 4 ja 5:

i (™ ACHEE0 0.0 Hz

Ensimmdinen kiynnisty...
Taajuusmuuttaja on kayttavalmis

18:23 Valmis

Kayttoonotto
Ensisijaisilla asetuksilla

|
Aseta kaynnistys/pysaytys ja ohje

53 (™ ACHEED 0.0 Hz

Ensisijaiset asetukset

LV|-pika-asetukset >
y .
Moottor »
Rampit »
Rajat »
Takaisin 08:58 Valitse
Ma&érita mocluttorin tiedot
G ™ ACHEB0 0.0 Hz
Ensisijaiset asetukset
LV|-pika-asetukset >
Kaynnistys, pyséytys, ohje »
Moottori »
Rampit »
Rajat »
Takaisin 08:58 Valitse

|
Aseta rampit

53 (™ ACHEED 0.0 Hz

Ensisijaiset asetukset

LV|-pika-asetukset >
Kaynnistys, pyséytys, ohje »
Moottor »
Rajat »
Takaisin 08:59 Valitse
|
Aseta rajat
[I553 > ACH5E0 0.0 Hz
Ensisijaiset asetukset
LV|-pika-asetukset >
Kaynnistys, pyséytys, ohje »
Moottor »
Rampit »
Rajat 3
[Takaisin 0900 Valitse

Tee muut tarvitta!/at saadot; katso
kohta Ensisijaiset asetukset
sivulla 50.

Kayttoonotto
parametreilla.
Vain edistyneille kayttajille.

[ ™ ACH580 0.0 Hz
Padvalikko ———————
| = ) b

g Energiatehokkuus S

Lopeta 08:01 Valitse
]
1< ™ ACHEB0 0.0 Hz

Parametrit

inen lu

Suosikit »
Muokattu »
Takaisin 08:01 Valitse

Katso luku Parametrit
(Ohjelmointiopas, osa 2).

0¢ (™ ACHEED 0.0 Hz

Tiydellinen luettelo

fot »
03 Ohjearvotulot »
04 Varoitukset ja viat »
05 Vianmaaritys »
06 Ohjaus- ja tilasanat »
Takaisin 0g:.02 Yalitse
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3 — Lisaasetukset Ensisijaiset asetukset -valikossa — 1/0-valikko

Kun olet tehnyt lisdsaadot, varmista, etta todelliset | [Tiffg ¥ ACHBED 00 Az
1/0-kytkennat vastaavat 1/O-signaalien kayttoa Pagvalikko
ohjausohjelmassa. L
Valitse paivalikosta I/O ja paina sitten E: Ensisijaiset asetukset  »
(Valitse) -painiketta, niin 1/0-valikko avautuu.
- W
EE Vianmiiiritys -
Lopeta 16:06 Yalitse
Valitse liitanta, jonka haluat tarkistaa, ja paina e ¥ ACH5R0 00 Hz
(Valitse) -painiketta (tai (»)). 70 :
DIz o Ei kaytetty w
013: 0 Kayery useassa pakassaw
040 Ei kaytety
05 0 Ei kayrety w
Takaisin 16:31 Yalitse
Naet sellaisen parametrin tiedot, jota ei voi saataa ¥ ACHBED 00 Az

1/0-valikon kautta, kun painat &) (Nakymi) -
painiketta.

Kaytetaan: Kaynnistys/pysaytys

Lis4d kayma
Takaisin 16:31 MNikymi
Voit sd&tada parametrin arvoa painamalla ensin AT ¥ ACHBED 00 Az
(Muokkaa) -painiketta, saatamalla arvoa TR
kayttamalla (A)-, (v)-, (O- ja (-painikkeita ja '

painamalla lopuksi (Tallenna) -painiketta. c:arv: 0

Huomaa, etté todellisten kytkentdjen taytyy l-...--t:an: . Kaynnis

vastata uutta arvoa. Lisaa kaymo

Voit palata paivalikkoon painamalla

(Takaisin) -painiketta toistuvasti.
Takaisin 16:31 Muokkaa
[N T0Y ™ ACHEAD0 0.0 Hz
Kaytetadn:

Ei kaytery

O kaynnis Y5
O kaynnistys/pysayrys, D12 suunta
DI eteen, DI2 taakse

OITP kaynnistys, DI2 pysdyiys
Peruuta 16:31 Tallenna
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4 — Vianmaaritys-valikko

0 Kun olet tehnyt lisdsaadot ja tarkistanut 1/0-
kytkennat, varmista Vianmaaritys-valikon avulla,
ettd kokoonpano toimii oikein.

Valitse paavalikosta Vianméiritys ja paina &)
(Valitse) -painiketta (tai (»)).

[t ™ ACHAED 0.0 Hz

Paavalikko

E: Ensisijaiset asetukset 3
>

mS 170 >

EE Yianmiaritys
=

Lupeta." . 1531 . Valitse

0 Valitse diagnostiikkavaihtoehto, jonka haluat
nahda, ja paina (Valitse) -painiketta.
Palaa Vianmaaritys-valikkoon painamalla
(Takaisin) -painiketta.

¢ (™ ACH580 0.0 Hz

Vianmiiritys

jan oloarvot

Yika- ja tapahtumaloki -

Takaisin 12:40 Yalitse
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Taajuusmuuttajan ohjaus I/O-liitannan kautta

Seuraavassa taulukossa kuvataan, kuinka taajuusmuuttajaa ohjataan digitaali- ja

analogiatulojen kautta, kun
* moottorin kayttdonotto on tehty ja

» HVAC-vakiokokoonpanon oletusparametriasetukset ovat kdytdssa.

Alustavat asetukset

Jos pyérimissuuntaa on vaihdettava, tarkista, etta rajat
sallivat suunnan asettamisen taaksepain. Tarkista
parametriryhma 30 Rajat (Ohjelmointiopas, osa 2) ja
varmista, ettd minimirajalla on negatiivinen arvo ja
maksimirajalla positiivinen arvo.

Huomaa: Oletusasetukset sallivat vain kyntisuunnan
eteenpain.

Varmista, etta ohjausliitdnnat on tehty HVAC-oletusko-
koonpanon liitdntdkaavion mukaan.

Varmista, ettd taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauk-
sessa. Voit kytkea ulkoisen ohjauksen paélle paina-

malla .

nakyy teksti Auto.

Katso kohta LV/-oletus sivulla 83.

Ulkoisessa ohjauksessa paneelin
nayton vasemmassa ylakulmassa

Moottorin kdynnistaminen ja

Kytke ensin digitaalitulo DI1 paalle.

Nuoli alkaa pydria. Nuoli ndkyy katkoviivana, kunnes
asetusarvo on saavutettu.

Muuta taajuusmuuttajan lahtétaajuutta (moottorin
nopeutta) sdatadmalla analogiatulon jannitetta.
Huomaa: Jos taajuusmuuttaja ei kdynnisty, tarkista,
ettd kaynnistyslukitus 1 (parametri 20.47) on aktiivi-
sena (1). HVAC-oletuskokoonpanossa kaynnistysluki-

nopeudensaito

Auto 1, ACHA80 230 Hz
e 2.26)

R 1Y
e 24.4

tus 1 on kytketty DI4-tuloon. 1602 Yalikko
Moottorin pysayttaminen
Kytlﬁitdigitaalitulo DI1 pois paalta. Nuolen pydrimisliike |7+ ¥ ACHBED 779 Hz
pysantyy. YR
Lahtitaajuus
n 0.00)
Motor current
(. 0.00p
Motor torque
% 0.0]
16:01 ¥alikko
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ID-ajon suoritus
Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Taajuusmuuttaja arvioi moottorin ominaisuudet automaattisesti kdyttamalla Paikal-
laan-ID-ajoa, kun taajuusmuuttaja kaynnistetddn ensimmaisen kerran vektoriohjauk-
sessa ja aina, kun jotain moottorin parametria (ryhma 99 Moottorin tiedot) muutetaan.
Nain tapahtuu, kun

* parametrin 99.13 ID-ajo pyydetty asetuksena on Paikallaan ja

* parametrin 99.04 Moottorisdéatétapa asetuksena on Vektori.

Useimmissa sovelluksissa erillista ID-ajoa ei tarvita. ID-ajo tulee valita manuaalisesti,

jos

» kaytdssa on vektoriohjaus (parametrin 99.04 Moottorisédéatétapa arvona on Vek-
tori) ja

» kaytdssa on kestomagneettimoottori (parametrin 99.03 Moottorin tyyppi arvona
on Kestomagneettimoottori), tai

» kaytdssa on reluktanssimoottori (SynRM) (parametrin 99.03 Moottorin tyyppi
arvona on SynRM), tai

» taajuusmuuttaja toimii Iahelld nollanopeusohjeita tai

» tarvitaan toimintaa moottorin nimellismomentin ylittdvallda momenttialueella laa-
jalla nopeusalueella.

Suorita ID-ajo ID-ajo-assistantilla valitsemalla Valikko > Ensisijaiset asetukset >
Moottori > ID-ajo (katso sivu 33) tai 99.13 ID-ajo pyydetty.

Huomaa: Jos moottorin parametreja (99 Moottorin tiedot) muutetaan ID-ajon jalkeen,
ajo on suoritettava uudelleen.

Huomaa: Jos olet jo maarittanyt sovelluksen parametrit kayttden skalaariohjaustilaa
(99.04 Moottorisdététapa on Skalaari), ja saatdtavaksi on muutettava Vektori,

* muuta ohjaustilaksi vektoriohjaus Ohjaustila-assistantin avulla (siirry kohtaan
Valikko > Ensisijaiset asetukset > Moottori > Ohjaustila) ja seuraa ohjeita.
Taman jalkeen ID-ajo-assistantti ohjaa sinut ID-ajon lapi.

tai

» aseta parametrin 99.04 Moottorisdététapa arvoksi Vektori ja

» tarkista I/0-ohjatun taajuusmuuttajan parametrit ryhmissa 22 Nopeusohjeen
valinta, 23 Nopeusohjeen ramppi, 12 Vakio-Al, 30 Rajat ja 46 Valvonta-/skaa-

lausasetukset.
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ID-ajon vaiheet

ID-ajo-assistantin avulla

Ennakkotarkistus

VAROITUS! ID-ajon aikana moottori toimii 50...80 %:n nopeudella
A nimellisnopeudesta. Moottori pyorii eteenpain. Varmista ennen ID-ajoa, etta
moottorin toiminta on turvallista.

[ | Kytke moottori irti kaytettévasta laitteesta.

O

Tarkista, ettd moottorin tietojen parametriarvot vastaavat moottorin arvokilven tietoja.

[ | Tarkista, ettd STO-piiri on suljettu.

Assistantti kysyy, haluatko kayttaa tilapaisid moottorin rajoja. Niiden taytyy tayttaa
seuraavat ehdot:

[ | Miniminopeus < 0 rpm

O | Maksiminopeus = moottorin nimellisnopeus (Normaali ID-ajotoiminto edellyttaa, etta
moottoria kaytetdan 100 %:n nopeudella.)

O | Maksimivirta > I,

Maksimimomentti > 50 %

|

0 Varmista, ettad paneeli on Off-ohjaustilassa (vasemmassa ylakulmassa nakyy teksti "Off").
Voit kytkea Off-tilan paalle painamalla Off-nappainta .

ID-ajo
n Siirry paavalikkoon painamalla kotindytossa e ™ ACH5ED 00 Hz
(Valikko) -painiketta. Paavalkka
Valitse Ensisijaiset asetukset ja paina ——
(Valitse) -painiketta (tai (»). E: Ensisijaiset asetukset -
B 170 >
EE Yianmiaritys 8
Lopeta 16:05 Yalitse
] | Valitse Moott.orCi]ja paina (Valitse) - Wi (¥ ACHRAN 00 Hz
painiketta (tai (»J). Ensisijaiset asetukset
sovellus HYAL default»
Taajuusmuuttaja 3

Moaottor

Pump and fan control  Ei kéytissa e
Communication Pois pasla »

Takaisin 1605 Valitse




Kéyttédnotto, ohjaus I/O:n kautta ja ID-ajo

Jos ohjaustilana on skalaariohjaus, valitse [NiiTod ™ ACHERD 0.0 Hz
Ohjaustila ja paina (Valitse) (tai () ja
jatka seuraavaan vaiheeseen.

Moottori
,!Nlmelllsawot

Lampasuojaus arviomu

Lamposuojaus - mitattu *
Kaynnistystapa: Mormaali
Takaisin 1606 Valitse
Valitse Vektoriohjaus ja paina (Valitse) -  |[TfG ¥ ACH5R0 00 Hz
painiketta (tai (»)). Ohjaustila

Jotkin asetukset vaihtelevat ohjtlan
mukaan. Jos ohjaustilaa muutetaan,
Jar]. auttaa naiden aset
MEarttamisesss.

eAaal IUIIJGU-\D n
Takaisin 16:06 Yalitse
Naytdssa nakyy varoitusilmoitus Tunnistusajo. e ¥ ACH5R0 0.0 rprm

Jatka painamalla Piilota).
( ) Waroitus AFFA

Apukoodi: 0000 0000
Tunnistusajo 16:32:27
Maootmarin [D-ajo alkamassa

Piilota 16:32  Korjausohje

Tarkista moottorin nopeusrajoitukset. Seuraavien |[Tfd ¥ ACHBED
ehtojen on taytyttava:

* Miniminopeus < 0 rpm

0.0 rpm

Tarkista moottorin rajat EE—
Mama mootonirajat koskevat

* Maksiminopeus = moottorin nimellisnopeus. \,’ektgrmhjausta Saada arvoja
tanrlttaessa
Minirinopeus -1500.00 rprn »
Mak3|m|nnpeus 1500.00 rpm w
Takaisin 16:32 Seuraava
Tarkista moottorin virta- ja momenttirajoitukset. AT ¥ ACHBED 0.0 rpm

Seuraavien ehtojen on taytyttava:

L Tarkista moottorin rajat
* Maksimivirta > Iyyp

Mama mootonirajat koskevat

* Maksimimomentti > 50 % vektoriohjausta. Saad4 arvoja

Paina &) (Seuraava) -painiketta. tﬁTtEE.'.B..SS.?M o
Mlnlmlmomenttl 1 —SDD 0 %
| nomentt 1

Takaisin 16:32 Seuraava
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Tarkista Al1-tulon skaalaus, katso parametrit ATy ™ ACHGS0
12.19 Al1 skaalattu Al1 minimiin ja 12.20 Al1
skaalattu Al1 maksimiin (Ohjelmointiopas, osa 2).

Paina (Seuraava) -painiketta.

0.0 rpm

Tarkista muut toiminnot T

Yekrariohjaus kayeas rpm-arvoja Hz-
arvojen siaan. Saada arvoja

tarvittagssa:
alattu rminimi: 0.000 rprn =
Al skaalattu maksi: 1500.000 rpme
Takaisin 16:32 Seuraav;ra
Valitse suoritettavan ID-ajon tyyppi ja paina off P * ACHRR0 0.0 rpm
S . .
(Seuraava) ID-ajo?
Walitze haluamasi 1D-ajon tyyppi.
Lisatietoja saat valitsemalla [7].
Paikallaan 1D-aj0
Marmaali D-ajo
Supistettu [D-ajo
Takaisin 16:32 Seuraava
Tarkista paneelissa nakyvat moottorin rajat. Jos  |[Gf ™ ACH5ED 0.0 rpm
tarvitset muit joja ID-aj iki , voit syottaé . . -:I.
arvitset muita rajoja ID-ajon aikana, voit systtdd |1 raja-arvot

ne téssa. Ellei Maarita arvot pysyviksi ole

valittuna, alkuperaiset rajoitukset tulevat takaisin || 403 tarvitset erityisia rajoja |0-ajon
voimaan aikana, sa4da arvoja nyt. Mykyiset

arvot palautetaan |1D-ajon jalkeen.
Paina (Seuraava) -painiketta. "

It4 arvot Walitse »

Miniminopeus -1500.00 rpm -

Takaisin 16393 Seuraava

K%isté ID-ajo painamalla Hand-painiketta ATy ™ ACHGS0 0.0 rpm
() ID-ajo: valitse Kisi [ ]

ID-ajon aikana ei ole suositeltavaa painaa . S PR

. . L . A Walituasi Kasi moottori pyarii n. 90
ohjauspaneelin painikkeita. ID-ajo voidaan sek ja kihdymaa nimellisnopeuteensa.
kuitenkin keskeyttaa milloin tahansa painamalla || |0-ajon jalkeen tagjuusmuuttaja
pysaytyspainiketta ( ). pysahtyy.
Toiminnon etenemisnayttd nakyy ID-ajon aikana.
Kun ID-ajo on suoritettu loppuun, teksti ID-ajo

valmis tulee nayttédn. LED-valo lakkaa Takaisin 16:33

vilkkumasta. Fasid ..» ACHBBD =0.0 rpm

Jos ID-ajo epédonnistuu, vika FF61 ID-ajo ID-ajo kdynnissa |

naytetdan. Lisatietoja on luvussa Vianetsinta Tama voi kestdd muutaman minuutin.

sivulla 191. Moottorin nopeus 332.85 rpm
Matar current 174 A

16:36
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O

Kun ID-ajo on suoritettu, rivilla ID-ajo nakyy teksti
Valmis.

[N o) (™ ACHA80 0.0 rpm
Moottori

A Nimellisarvot

A5 0hjaustila Yektori
/¥H | EI -:aj u]

Lamposuojaus - arvioitu 30°Cw
Lampésuojaus - mitatu -

Takaisin 637 Valitse
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Parametrilla 99.13 ID-ajo pyydetty

Ennakkotarkistus

VAROITUS! ID-ajon aikana moottori toimii 50...80 %:n nopeudella nimellisno-
A peudesta. Moottori pyérii eteenpain. Varmista ennen ID-ajoa, ettd moottorin
toiminta on turvallista.

[ | Kytke moottori irti kaytettavasta laitteesta.

O

Tarkista, ettd moottorin tietojen parametriarvot vastaavat moottorin arvokilven tietoja.

[] | Tarkista, ettd STO-piiri on suljettu.

Jos parametriarvoja (ryhmastéa 10 Vakio DI, RO ryhmaan 99 Moottorin tiedot) muutetaan
ennen ID-ajoa, varmista, ettd uudet asetukset tayttavat seuraavat ehdot: (Katso paramet-
rien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.)

[ | 30.11 Miniminopeus < 0 rpm

O | 30.12 Maksiminopeus = moottorin nimellisnopeus (normaalissa ID-ajossa moottoria on
kaytettava 100 %:n nopeudella.)

[ | 30.17 Maksimivirta > lyp

O | 30.20 Maksimimomentti 1 > 50 % tai 30.24 Maksimimomentti 2 > 50 % sen mukaan, mika
momenttiraja on kdytdssa parametrissa 30.78 Mom.rajan val..

Tarkista, etta
O | kayntilupa (parametri 20.40 Kéyntilupa) on aktiivisena

0 Varmista, ettad paneeli on Off-ohjaustilassa (vasemmassa ylakulmassa nakyy teksti "Off").
Voit kytkea Off-tilan paalle painamalla Off-nappainta .

ID-ajo
0 Siirry paavalikkoon painamalla kotindytossa e ™ ACH5ED 0.0 rpm
(Valikko) -painiketta. Pagvalkke
el
B 170 >
EE Yianmiaritys 8
Lopeta 16:37 Yalitse
[ | Valitse Ffa&metrit ja paina (Valitse) -paini- ([Tfe % ACHEAD 00 rpm
ketta (tai (2]). Paavalikko
- .
ﬂ Jirjestelmiitiedot 3
-
Lopeta 16:37 Yalitse
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Valitse Taydellinen luettelo ja paina

= (Valitse) -painiketta (tai (»)). gz:metritr‘ ACHORD 0.0 rpm
aydellinen luettelo
Sunsikic
Muokattuy
Takaisin 16:47 Yalitse
O Vierita sivua @-ja @-painikkeilla, valitse para- |[Tiff¢ ¥ ACHBED 0.0 rpm
metriryhma 99 Moottorin tiedot ja paina Tavdelli Inettel
(Valitse) -painiketta (tai (»)). aydefiinen fuettelo =
95 Laitteiston konfiqurointi .
96 Jarjestelma -
97 Moottorisaatn .
98 Kaymajan moottoriparametnit -
Woottorin tiedot S
Takaisin 16:47 Yalitse
0 Vierita sivua @-ja @-painikkeilla, valitse para- |[Gfg ¥ ACH5R0 0.0 rprm
metri 99.13 ID-ajo pyydetty ja paina 7 Moottorin Tedot
(Valitse) (tai (%)) .
99.08 Moortorin nimellisnop... 1360 rpm
8910 Moottonin nimellisteho 0,78 kKW
99.17 Moorranin nimellinen cos ¢ 0.00
8912 Moottorin nimellismo... 0.000 MNm
99.13 Tunnistusajo iy Ei
Takaisin 16:47 Muokkaa
[] | Valitse ID-ajon tyyppi ja paina (Tallenna) - (/& 9 ACHEED 00 o
painiketta (tai (%]). 99.13 Tunnistusajo pyydetty
[0] Ei
1] Mormaali
[2] Supistettu
[3] Paikallaan
[6] Kehrmynyt

Peruuta 16:37 Tallenna
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Paneelin LED-valo alkaa vilkkua vihreana aktiivi- |[Tiffgs ™ ACHGS0
sen varoituksen merkiksi (AFF6).
AFF6-varoitusnaytto tulee nakyviin, jos mitdan
painiketta ei paineta minuutin aikana. Jos paini-
ketta (Korjausohje) painetaan, nakyviin
tulee teksti, jonka mukaan ID-ajo suoritetaan seu-
raavan kaynnistyksen yhteydessa. Voit piilottaa
varoitusnakyman painamalla painiketta

0.0 rpm

Varotus AFFB

Apukoodi: 0000 000D
Tunnistusajo 16:38:04
Maoomarin [D-ajo alkamassa

(Piilota). Piilota 16:38  Korjausohje
Kasid ..» ACHBBD =0.0 rpm
Kéaynnista ID-ajo painamalla Hand-painiketta 19 Moottorin tiedot

)' ) . . . 99.09 Moorronin nimellisnop... 1360 rpm
ID-ajon aikana ei ole suositeltavaa painaa 8910 Moattarin mimellisteha 018 ki

ohjauspaneelin painikkeita. ID-ajo voidaan kui-
tenkin keskeyttda milloin tahansa painamalla
pysaytyspainiketta ( ).

ID-ajon aikana nuoli py®rii ylareunassa.

Kun ID-ajo on suoritettu loppuun, teksti ID-ajo
valmis tulee nayttéon. LED-valo lakkaa vilkku-
masta.

Jos ID-ajo epdonnistuu, vika FF61 ID-ajo nayte-
taan. Lisatietoja on luvussa Vianetsintd

sivulla 191.

99.17 Moorronin nimellinen cos ¢ 0.00
89.12 Moottarin nimellisma... 0.000 Mm
£ 0 z Jormaali

Takaisin 16:38 Muokkaa
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Ohjauspaneeli

Yleista

Tama luku sisaltaa ohjeita Assistant-ohjauspaneelin irrottamiseen ja paikalleen asen-
tamiseen ja kuvaa lyhyesti sen naytot, painikkeet ja pikavalinnat. Lisatietoja on
oppaassa ACX-AP-x assistant control panels user’s manual (3AUA0000085685 [eng-
lanninkielinen]).

Ohjauspaneelin irrottaminen ja paikalleen asentaminen

Irrota ohjauspaneeli painamalla yldosan kiinnityspidiketta (1a) ja vetamalla paneelia
ylareunasta eteenpain (1b).

iy
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Asenna ohjauspaneeli takaisin paikalleen asettamalla ensin sen alareuna paikalleen
(1a), painamalla sitten yldosan kiinnityspidiketta (1b) ja tydntamalla paneeli paikal-

leen ylareunasta (1c).

Kasi-Off-Auto-vakio-ohjauspaneelin osat

| B (™ ACHB0 0.0 Hz
( : ) Tl. Cahtoraaus

o 0.00
000
@ yan(nr Torque 0.0

1523 Valikko
e
\ | - \
—_— ) N—
Dy / S

1 Ohjauspaneelin ndytén osat 6 | Nuolipainikkeet
2 | Vasemmanpuoleinen valintapainike 7 | Off (katso Ké&si-, Off- ja Auto-tila)
3 | Oikeanpuoleinen valintapainike 8 |Kasi (katso Kési-, Off- ja Auto-tila)
4 | Tilan LED-valo (katso luvun Huolto ja 9 | Auto (katso Kési-, Off- ja Auto-tila)
laitteen vianhaku kohta LED-merkki-
valot taajuusmuuttajan Laiteoppaasta)
5 | Ohje 10 | USB-liitin
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Ohjauspaneelin nayton osat

Useimmissa nakymissa naytdssa nakyvat seuraavat elementit:

D—Alocalo & $144 Hz
(Output frequency 14 49

Hz
C ° :I"u"lntur Current '
<. 0.66)
(Motor torgue '
95
Options 10:07 Menu

o o o

1. Ohjauspaikka ja siihen liittyvat kuvakkeet: lImaisee, kuinka taajuusmuuttajaa
ohjataan:

» Ei tekstia: Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, mutta sita ohjataan toi-
sesta laitteesta kasin. Ylareunassa nakyvat kuvakkeet ilmaisevat, mitka toi-
minnot ovat sallittuja:

Teksti/kuvakkeet | Kdynnistys tasta Pysaytys tasta Ohjearvon
ohjauspaneelista ohjauspaneelista antaminen tasta
paneelista
Ei sallittu Ei sallittu Ei sallittu

» Paikall.: Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, ja sita ohjataan tasta
ohjauspaneelista kasin. Ylareunassa nakyvat kuvakkeet ilmaisevat, mitka toi-
minnot ovat sallittuja:

Teksti/kuvakkeet | Kdynnistys tasta Pysaytys tasta Ohjearvon
ohjauspaneelista ohjauspaneelista antaminen tasta
paneelista
off 1) = | Sallittu Taajuusmuuttaja on | Ei sallittu
pysaytettyna
Kési oy & | Sallittu Sallittu Sallittu
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» Ulkoinen: Taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa, eli sitd ohjataan 1/O:n
tai kenttavaylan kautta. Ylareunassa nakyvat kuvakkeet ilmaisevat, mitka toi-
minnot ovat sallittuja ohjauspaneelin kautta:

Teksti/kuvakkeet | Kdynnistys tasta Pysaytys tasta Ohjearvon antaminen
ohjauspaneelista ohjauspaneelista tasta paneelista

Automa Ei sallittu Ei sallittu Ei sallittu

attinen

Automa s, Sallittu Sallittu Ei sallittu

attinen

Automa + | Ei sallittu Sallittu Sallittu

attinen

Automa s, & | Sallittu Sallittu Sallittu

attinen

2. Ohjauspaneelin vayla: limaisee, etta tdhan paneeliin on kytketty useita taajuus-
muuttajia. Voit vaihtaa toiseen taajuusmuuttajaan siirtymalla kohtaan Valinnat >
Valitse taajuusmuuttaja.

3. Tila-kuvake: lImaisee taajuusmuuttajan ja moottorin tilan. Nuolen suunta ilmaisee
pyorimissuunnan (eteenpain eli myotépaivaan tai taaksepain eli vastapaivaan).

Tila-kuvake | Animaatio Taajuusmuuttajan tila

e - Pysaytetty
[y - Pysaytetty, kaynnistys estetty
Mo Vilkkuu Pysaytetty; kaynnistyskomento annettu mutta

kaynnistys estetty. Katso ohjauspaneelin kohta
Valikko > Vianmaaritys.

Hog Vilkkuu Virhe

Mo Vilkkuu Kay, asetusarvossa, mutta ohjearvo on 0
(e Py0rii Kay, ei asetusarvossa

M) Py0rii Kay, asetusarvossa

]} - Esilammitys (moottorin Iammitys) aktiivinen
Z, - PID-lepotila aktiivinen

4. Taajuusmuuttajan nimi: Jos nimi on annettu, se nakyy ylareunassa. Oletuksena
on ACH580. Voit muuttaa nimen ohjauspaneelissa valitsemalla Valikko > Ensisi-
jaiset asetukset > Kello, alue, ndytto (katso sivu 70).

5. Ohjearvo: Nopeus, taajuus jne. naytetdan yhdessa yksikon kanssa. Tietoja
ohjearvon muuttamisesta Ensisijaiset asetukset -valikossa on sivulla 56.

6. Sisaltoalue: Nakyman varsinainen sisaltd nakyy talla alueella. Sisaltd vaihtelee
eri nakymissa. Sivulla 43 nakyva esimerkkinakyma on ohjauspaneelin paana-
kyma, jota kutsutaan kotinaytoksi.

7. Valintapainikkeiden valinnat: Nayttaa valintapainikkeiden ((=> ja (&)) toimin-
not tietyssa tilanteessa.
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8. Kello: Kello nayttaa kuluvan ajan. Voit muuttaa ohjauspaneelin kellonajan ja ajan
esitysmuodon valitsemalla Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kello, alue,
naytto (katso sivu 70).

Voit saataa ohjauspaneelin naytdn kontrastia ja taustavalon toimintaa valitsemalla
Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kello, alue, naytto (katso sivu 70).
Aloitusnayton nakymat

Aloitusnayttdja on kahdeksan. Oletuksena on aloitusnayttd 1. Voit selata nayttoja
nuolipainikkeilla (O ja ().

Parametritiedot: Ohjelmointiopas, osa 2.

Aloitusnayttd 1 (oletusnakyma). Off ¥ ACH5ED 00 Hz
+ Lahtotaajuus (Hz): Parametri 01.06 Léhtétaajuus Lahtotaajuus
n 0.00]

* Moottorin virta (A): Parametri 01.07 Moottorin virta

» Al1 oloarvo (V tai mA): Parametri 12.11 Al1 oloarvo || [Matar current
(. 0.00p
Motar torque
% 0.0
18:23 Valikko
Aloitusnaytto 2: 0¢ ™ ACHSED 0.0 Hz

+ Saastetty maara (paikallinen valuutta): Parametri Saastetty maara
45.07 Saéstetty mé&éré £ 0 . [] 0 ‘
+ Saastetty energia (kWh): Parametri 45.04 T p——
Séaastetty energia ‘[kWh yEner U . U]}
» Saastetty CO2 yhteensa (tonnia): 45.09

Véhentynyt CO2 tonneina f;na:item‘f C0Z yhteensa 0 . 0 ‘
VYalinnat 12:53 Valikko
+ Viimeisten 60 minuutin laht6étaajuus graafisena Lahtitaajuus 0.00 Hz
esityksena: Parametri 01.06 Laht6taajuus FEOD -
‘ 3250 ’
0.00 B0 min

Yalinnat 378 Yalikko
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Aloitusnaytto 4:

Ohjauskortin lampétila (°C): Parametri 05.10
Ohjauskortin l&dmpétila

Vaihtosuuntaajan lampétila (%): Parametri 05.11
Vaihtosuuntaajan lampétila

Tasajannite (V): Parametri 01.11 Tasajénnite

< ™ ACHAB0 0.0Hz
» Viimeisten 60 minuutin |ahtétaajuus graafisena Lahtateho 0.00 kW
esityksena: Parametri 01.06 Léhtéteho 000 -
‘ 500 }
0.00 B0 min
Yalinnat 4/8 Yalikko
Aloitusnayttd 5: irs3 ™ ACHS20 00 Hz

Ohjauskortin lampitila

ot 43

<‘;'6aihtnsuuntaajan lamp... 331 ]’

PID-ohjearvon oloarvo (PID-yksikkd 1): Parametri
40.03 PID-ohjearvon oloarvo

PID-takaisinkytkennan oloarvo (PID-yksikko 1):
Parametri 40.02 PID-takaisinkytkenn. oloarvo

Lahtétaajuus (Hz): Parametri 01.06 Lahtdtaajuus

Tasajannite
y 613.33]
Valinnat h/8 Valikko
+ Paallaoloajan laskuri (paivaa): Parametri 05.01 — - ——
Paslizoloajan laskuri Paallaoloajan laskuri palvaa
+ Kayttdaikalaskuri (paivaa): Parametri 05.02
Kéyttéaikalaskuri : _ — )
Kayraaikalaskurn paivaa
Valinnat 6./8 Valikko
+ Dl viivastetty tila eli tulojen DI6...DI1 tila (DI1 on Dl viivasterty tila
bitti 0 oikeanpuolimmaisena): Parametri 10.02 DI [ 0001 1010 ]
viivéstetty tila -
L T ) Rl la
+ RO:n tila eli releldhtdjen RO3...RO1 tila (RO1on | |4 0100 »
bitti 0 oikeanpuolimmaisena): Parametri 10.21
RO:n tila [ ]
+ Tiedonsiirron vianmaaritys: Parametri 58.07 = =
Tiedonsiirron vianmééritys Yalinnat 1300 Valikko

PID-ohjearvon oloarvo

ot 98.30

PID-takaisinkytkenn. ol ..

{ 0.00p
e 0.00

VYalinnat 13:00 Valikko
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Painikkeet
Ohjauspaneelin painikkeet on kuvattu alla.
(— )
— /‘/ ———
- -
< > 2
v
@ &
Off Auto Hand

Vasemmanpuoleinen valintapainike

Vasemmanpuoleista valintapainiketta () kaytetaan tavallisesti toiminnosta poistu-
miseen ja toiminnon peruuttamiseen. Sen toiminto tietyssa tilanteessa nakyy naytén
vasemmassa alakulmassa olevassa valintapainikkeen valinnassa.

Kun pidat (—-painiketta painettuna, poistut kustakin naytdsta vuorollaan, kunnes
olet taas kotinaytdssa. Tama toiminto ei toimi erikoisnaytdissa.

Oikeanpuoleinen valintapainike

Oikeanpuoleista valintapainiketta (&=)) kaytetéan tavallisesti valitsemiseen, hyvak-
symiseen ja vahvistamiseen. Valintapainikkeen toiminto tietyssa tilanteessa nakyy
nayton oikeassa alakulmassa olevassa valintapainikkeen valinnassa.

Nuolipainikkeet

Y|&a- ja alanuolipainikkeita (@ ja @) kaytetaan valintojen korostamiseen valikoissa ja
valintaluetteloissa, tekstisivujen vierittamiseen ylos- ja alaspain seka arvojen saata-
miseen esimerkiksi aikaa asetettaessa, salasanaa syotettaessa tai parametrin arvoa
muutettaessa.

Vasenta ja oikeaa nuolipainiketta (<) ja (»)) kdytetdan kohdistimen siirtdamiseen
oikealle ja vasemmalle parametria muokattaessa seka eteen- ja taaksepain siirtymi-
seen assistanteissa. Valikoissa (1) ja (») toimivat samalla tavalla kuin ja &).

Ohje
Ohjepainike ( ) avaa ohjesivun. Ohjesivu on tilannekohtainen, eli sivun sisalto liittyy
kulloinkin naytossa olevaan valikkoon tai nakymaan.

Kasi-, Off- ja Auto-tila

ACHS580 voi olla paikallisessa tai ulkoisessa ohjauksessa. Paikallisessa ohjauksessa
on kaksi tilaa: kayttéjan ohjaus (Kasi) ja poissa kaytosta -tila (Off). Katso myds kaavio
kohdassa Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus sivulla 87.

Hand-painike (%) ):
» Paikallisessa ohjauksessa / Off-tilassa: Kaynnistaa taajuusmuuttajan. Taajuus-
muuttaja kytkeytyy Kasi-tilaan.

» Ulkoisessa ohjauksessa: Kytkeytyy paikalliseen ohjaukseen / Kasi-tilaan, taajuus-
muuttaja kay edelleen.
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Off-painike ((@)):

» Taajuusmuuttaja pysahtyy ja kytkeytyy Off-tilaan.

Auto-painike ( ):

* Paikallisessa ohjauksessa: Taajuusmuuttaja kytkeytyy ulkoiseen ohjaukseen.

Painikkeiden pikavalinnat

Alla olevassa taulukossa on lueteltu painikkeiden pikavalinnat ja niiden yhdistelmat.
Painikkeiden samanaikainen painaminen on ilmaistu plusmerkilla (+).

Pikavalinta

Kaytettdvissa

Vaikutus

=+
+

Missa tahansa
naytdssa

Nayttékuvan tallentaminen. Ohjauspaneelin muistiin voi
tallentaa viisitoista kuvaa.

Voit siirtdd kuvat tietokoneeseen kytkemalla Assistant-
ohjauspaneelin tietokoneeseen USB-kaapelilla. Paneeli
litetddn MTP (Media Transfer Protocol) -laitteena.
Kuvat tallennetaan nayttékuvakansioon.

Lisdohjeita on oppaassa ACX-AP-x assistant control
panels user’s manual (3AUA0000085685, englannin-
kielinen).

+ @, Missa tahansa Taustavalon kirkkauden saatadminen.
+ @ naytossa

+ (4], | Missa tahansa N&yton kontrastin saataminen.

+ @ naytossa

—
o

Kotinaytéssa

Ohjearvon saataminen.

Parametrin muok-
kausnakymissa

Muokattavan parametrin palauttaminen oletusar-
voonsa.

@ ®O
+ +| &
© O

Nakymassa, jossa
nakyy luettelo para-
metrin valinnoista

Valintojen tunnusnumeroiden nayttdminen tai piilottami-
nen.

HY

pida
painettuna)

Missa tahansa
naytdssa

Voit palata kotinaytt6on pitdmalla painiketta painettuna,
kunnes kotinaytto tulee nakyviin.
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Ohjauspaneelin asetukset,
I/0O ja vianmaaritys

Yleista

Tassa luvussa annetaan tarkat tiedot ohjauspaneelin valikoista Ensisijaiset asetuk-
set, /0, Vianmadritys, Jarjestelman tiedot, Energiatehokkuus ja Varmuuskopiot.

Paaset naihin valikoihin aloitusnaytdsta seuraavasti: avaa ensin Paavalikko valitse-
malla Valikko ja valitse sitten Paavalikosta haluamasi valikko.

0¢ ™ ACHEED 00Hz| |G ™ ACHEED 0.0 Hz
Lahtitaajuus Paavalikko
" 0.00]

—
L\:’Inottorln wirta UUU]} ig 1/0 .

?l'l oloarvo 9830‘ §§ ‘o"ianm‘ci'é.ritys 3

Valinnat 1242 Valikko| |Lopeta 1605 Valitse

4
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Ensisijaiset asetukset

0¢ ™ ACHEED 0.0 Hz
Ensisijaiset asetukset

set [

Kaynnistys, pyséytys, ohje -
Moottori -
Rampit -
Rajat 3
Takaisin 12:53 Valitse

Paaset Ensisijaiset asetukset -valikkoon kotinaytdsta valitsemalla Valikko >
Ensisijaiset asetukset.

Kun olet maarittanyt opastetut asetukset ensimmaisen kaynnistyksen assistantin
avulla, voit tarvittaessa valita toiset oletusasetukset valitsemalla Kdynnistys, pysay-
tys, ohje > Ohjauksen perusasetukset > Ohjaaminen ja valitsemalla sitten tarvit-
tava oletuskokoonpano.

Ensisijaiset asetukset -valikossa voit saataa ja maarittaa taajuusmuuttajassa kay-
tettyja lisdasetuksia.

Suosittelemme, ettd maaritat ainakin seuraavat lisdasetukset:
» Kaynnistys, pysaytys, ohje -arvot

*  Rampit

* Rajat

Ensisijaiset asetukset -valikossa voit saatad myds moottoriin, kenttavaylatiedonsiir-
toon, PID-ohjaukseen, ohitukseen, vikatoimintoihin, lisdtoimintoihin seka kelloon,
alueeseen ja nayttoon liittyvia asetuksia. Lisaksi voit kuitata vika- ja tapahtumalokit,
palauttaa paneelin kotinayton, muut kuin laitteistoon liittyvat parametrit, kenttavayla-
asetukset, moottorin tiedot ja tunnistusajon tulokset, kaikki parametrit tai loppukaytta-
jan tekstit seka palauttaa kaiken tehdasasetuksiin.

Huomaa, ettd Ensisijaiset asetukset -valikon kautta on mahdollista muokata vain
joitakin asetuksia; edistynyt konfigurointi tehdaan parametrien avulla. Valitse Valikko
> Parametrit. Lisatietoja eri parametreista on luvussa Parametrit (Ohjelmointiopas,
osa 2).

Asetukset-valikossa nakyva £Ty-symboli iimaisee useita kytkettyja signaaleja/para-
metreja. ,*,‘-symboli iimaisee, etta asetukseen liittyy assistantti, jonka avulla paramet-
reja voi muuttaa.

Saat lisatietoja Ensisijaiset asetukset -valikon valinnoista avaamalla ohjesivun -
painikkeella.

Edempana olevissa kappaleissa on esitetty tarkat tiedot Ensisijaiset asetukset -vali-
kon eri alivalikoiden siséllosta.




Ohjauspaneelin asetukset, I/O ja vianmdaritys 51

LVI-pika-asetukset

0¢

(™ ACHBED

0.0 Hz

L¥l-pika-asetukset
v :

ko

Ensisijainen oh
All-skaalaus
O Kgyra kaynmistykse

Al1 suoraan @
[ 3

n lukiusta 1

12:42

fakaisin

. Muokkaa

LVI-pika-asetukset -alivalikossa voit kdyda lapi tarkeimmat asetukset (peruskokoon-
pano ja peruskayttd) kayttéonoton yhteydessa, jos et halua kayttaa assistanttitoimintoja.

Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot LVI-pika-asetukset -alivalikon sisaltamista

asetuksista.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Ensisijaisen kdynnis-
tys-/pysaytyskomen-
non lahde:

Maarita, mista lahteesta kaynnistys- ja pysaytysko-
mento saadaan Auto-tilassa.

Ensisijaisen Maarita, misté lahteesta ohjearvo saadaan Auto-
ohjearvon ldhde: tilassa.
Al-skaalaus Maarita Al-tulojen skaalaus.

Kéayta kdynnistyksen
lukitusta 1

Valittu/Ei valittu

Kéynnistyslupa
voimassa, kun:

Kaynnistyslupa voimassa, kun: DIx on korkea

20.41 Kaynnistyksen
lukitus 1

Kéayta kayntilupaa

Valittu/Ei valittu

Kéayntilupa
voimassa, kun:

Kayntilupa voimassa, kun: DIx on korkea

20.40 Kéyntilupa

Miniminopeus:
Minimitaajuus:

30.13 Miniminopeus
30.11 Minimitaajuus

Kiihdytysaika:

23.12 Kiihdytysaika 1
28.72 Taajuuden
kiihdytysaika 1

Hidastusaika:

23.12 Hidastusaika 1

28.73 Taajuuden
hidastusaika 1

Pysaytystapa:

21.03 Pyséytystapa

ZMoottorin
nimellisarvot

Sy6ta moottorin nimellisarvot moottorin arvokil-
vesta.

99.03 Moottorin tyyppi

99 12 Moottorin
nimellismomentti

Péivays ja aika

Aseta aika ja pdivamaara seké niiden esitysmuo-

dot.
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Kaynnistys, pysaytys, ohje
™ ACHARRD 0.0Hz
stys, pysiytys, ohje ——

ikes
Kéynni
3

P
A 0hjauksen perusasetukset

Automaattisen ohjau.. Yain ensisi)...
Ensisijainen automaattisen ohjaukse.»

Lukitukset/kaynuluvat

»

74

Takaisin

Yalitse

Kaynnistys, pysadytys, ohje -alivalikon avulla voit maarittda kaynnistys-/pysaytysko-
mennot, ohjearvon ja niihin liittyvat ominaisuudet, kuten vakionopeudet ja kayntiluvat.

Alla oleva taulukko sisaltda yksityiskohtaiset tiedot Kdynnistys, pysaytys, ohje -ali-
valikossa kaytettavissa olevista valinnoista.

Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)
Kayton Rampit
perusasetukset Rajat
Kaynnistyksen lukitussignaali
Kayntiluvan signaali
Taajuusmuuttajan nimeaminen
#Ohjauksen Suora ohjaus I/0O:n kautta (HVAC-oletuskokoon-
perusasetukset ano
* Ohjeen (Al1) skaalaus
Suora ohjaus kenttdvaylén tiedonsiirron kautta
* BACnet MS/TP
* Modbus RTU
PID-ohjaus, yksi moottori
+ Takaisinkytkennan (Al2) skaalaus
* Asetusarvon lahde
» Vakioasetusarvo
Ensisijainen Ensisijaisen kauko-ohjauspaikan (Ulk1) asetukset. (12.17 Al1 min.
automaattisen 12.18 Al1 maks.
ohjauksen paikka
Toissijainen Toissijaisen kauko-ohjauspaikan (Ulk2) asetukset. |19.11 Ulk1/Ulk2-valinta
automaattisen Naihin asetuksiin kuuluvat ohjeen Idhde seka kayn- 3!3-7_5 Ulk2 taajuusohje
ohjauksen paikka nistyksen, pysaytyksen, suunnan ja komennon lah-|! 1@ .
22.18 Ulk2 hj
teet ULK2-liitnt&a varten. y rlopeusolye
Oletusarvon mukaan ULK2 on Pois péaalta. 12.17 Al1 min.
12.18 Al1 maks.
12.27 AI2 min.
12.28 Al2 maks.
20.06 Ulk2 komennot
20.08 Ulk2 tulo1 l&dhde
20.09 UIk2 tulo 2 l&dhde
20.10 Ulk2 tulo 3 ldhde
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-

pas, osa 2)
Lukitukset/luvat Asetukset, joilla estetdan taajuusmuuttajaa kdy-  |20.40 Kéyntilupa
mésté tai kdynnistyméasta silloin, kun tietyn digitaa- |20.47 Kéynnistyksen
litulon arvo on pieni. lukitus 1
e g X L .. |20.42 Kaynnistyksen
Voit maarittdd oman tekstin korvaamaan nimityksia |/ kitus 2
Kéyntilupa, Kaynnistyksen lukitus 1, Kéynnistyksen (20.43 Kéynnistyksen
lukitus 2, Kaynnistyksen lukitus 3 ja Kaynnistyksen |lukitus 3
lukitus 4. 20.44 Kéynnistyksen
. i lukitus 4
Katso kohta Lukitukset sivulla 770. 20.45 Kaynn. luk.
pyséytystapa
Pysaytystapa: Maarittaa, kuinka taajuusmuuttaja pysayttda moot- |21.03 Pyséytystapa

torin.

Pumppu- ja puhalli-
nohjaus

Valitsee PFC- tai SPFC-ohjauksen.

Maarittdd PFC:n tai SPFC:n I/O-asetukset.
Maarittad PFC- tai SPFC-ohjauksen asetukset.
Maarittda automaattisen muutoksen asetukset.

Katso kohta Pumppujen ja puhaltimien yhteisoh-
jaus (PFC) sivulla 152.

76.21 PFC-konfiguraatio
76.25 Moottorien mééaré
76.27 Moott. sallittu
enimm.maéré

76.59 PFC-kontaktorin
viive

10.24 RO1 ldhde

10.27 RO2 ldhde

10.30 RO3 ldhde

76.81 PFC 1 -lukitus
76.82 PFC 2 -lukitus
76.83 PFC 3 -lukitus
76.84 PFC 4 -lukitus
76.30 Aloitusnopeus 1
76.31 Aloitusnopeus 2
76.32 Aloitusnopeus 3
76.41 Pysdytysnopeus 1
76.42 Pysdytysnopeus 2|
76.43 Pysédytysnopeus 3|
76.55 Kaynnistysviive
76.56 Pysdaytysviive

76.70 Automaattinen
muutos

76.71 Autom. muut.
aikavali

76.72 Kulum. suurin

epasymm.
76.73 Autom. muut. taso
Vakionopeudet/ Nama asetukset on tarkoitettu vakioarvon kaytta- |28.21
vakiotaajuudet miseen ohjearvona. Oletusarvon mukaan tama \2/gk2i(;taajuustoiminto tai
asetus on Paalla. Vakionopeustoiminto
Katso kohta Vakionopeudet ja -taajuudet 28.26 Vakiotaajuus 1
sivulla 721. 28.27 Vakiotaajuus 2
28.28 Vakiotaajuus 3
22.26 Vakionopeus 1
22.27 Vakionopeus 2
22.28 Vakionopeus 3
Kéynnistystapa: Maérittda, kuinka taajuusmuuttaja kdynnistaa 21.01 Kéynnistystapa

moottorin.

21.02 Magnetointiaika
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Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)
Kéynnistysviive: Maarittda, kuinka taajuusmuuttaja kdynnistaa 21.22 Kéynnistysviive
moottorin.

Kriittiset nopeudet ja |Estda kaynnin kriittiselld nopeus- tai taajuusalu-  |Vektorisaato:
-taajuudet eella. 22.51 Kriittiset nopeudet

Katso kohta Kriittiset nopeudet ja taajuudet 326',,562@’;;”“’”6” flopeus
sivulla 722. 22.53 Kriittinen nopeus
1 yléraja

22.54 Kriittinen nopeus
2 alaraja

22.55 Kriittinen nopeus
2 yléraja

22.56 Kriittinen nopeus
3 alaraja

22.57 Kriittinen nopeus
3 yléraja
Skalaarisaato:

28.51 Kriittiset

taajuudet...
28.57 Kriittinen taajuus
3 yléraja
Moottori
ikes ™ ACHAB0 0.0Hz| [Uffe ™ ACHAB0 0.0 rpm
Moottori
A Nimellisarvot t
A Ohjaustila Skalaari A Ohjaustila Wektari
Kaynnistystapa: Automatic D30 Valmis
Waihejarjestys: LW Lampisuojaus - arvioity 30°Ce
Kytkentataajuus 4 kHz w Lampésunjaus - mitatmu -
Takaisin 12:48 Yalitse| |Takaisin 16:37 Yalitse

Moottori-alivalikon avulla voit saatda moottoriin liittyvia asetuksia, kuten nimellisar-
voja, ohjaustilaa tai lampd&suojausta.

Huomaa, ettd nakyvissa olevat asetukset maaraytyvat muiden valintojen mukaan,
kuten vektori- tai skalaariohjaustilan, kaytetyn moottorin tyypin tai valitun kaynnistys-
tavan mukaan.

Kaytettavissa on kolme assistanttia: Ohjaustila, Nimellisarvot ja ID-ajo (vain vekto-
riohjaustilassa).

Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Moottori-alivalikon sisaltamista asetuksista.

Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri
(katso
Ohjelmointiopas, osa
2)

ZNimellisarvot Syo6ta moottorin nimellisarvot moottorin 99.03 Moottorin tyyppi

arvokilvesta. )
99.12 Moottorin

nimellismomentti
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso
Ohjelmointiopas, osa
2)

AOhjaustila

Valitsee, kaytetdankd skalaari- vai vektorisaatoa.
Skalaarisaadosta on tietoja kohdassa Moottorin
skalaariohjaus sivulla 125.

Vektorisdaddsta on tietoja kohdassa Vektoriohjaus
sivulla 738.

99.04 Moottorisaéatétila

Kéaynnistystapa:

Maarittaa, miten taajuusmuuttaja kdynnistaa
moottorin (esimerkiksi kaytetaanko
esimagnetointia vai ei). Lisatietoja on kohdassa
Kéynnistystavat — DC-magnetointi sivulla 128.

21 Kéy/seis-tapa

Vaihejarjestys:

Jos moottori pydrii vaaraan suuntaan, voit korjata

99.16 Moottorin

suunnan muuttamalla tata asetusta sen sijaan, etta |vaihejarjestys
muuttaisit moottorikaapelin vaihejarjestysta.
Kytkentataajuus Maarittda suurimman ja pienimman sallitun 97.01
kytkentitaajuuden. Lisatietoja on kohdassa Kytkentétaajuusohje
Kytkentétaajuus sivulla 130. %n‘ﬁ ikytkentataajuus
U/f-suhde: Jannitteen ja taajuuden suhteen muoto 97.20 U/f-suhde

kentéanheikennyspisteen alapuolella. Lisatietoja on
kohdassa U/f-suhde sivulla 126.

IR-kompensointi:

Maarittda, kuinka paljon jannitetta tehostetaan
nollanopeudella. Kasvattamalla tata arvoa saat
aikaan suuremman lahtdmomentin. Lisatietoja on
kohdassa Skalaariohjatun moottorin IR-
kompensointi sivulla 126.

97.13 IR-kompensointi

Esilammitys

Ottaa esilammityksen kayttoon tai poistaa sen
kaytdsta. Taajuusmuuttaja voi estaa tiivistymisen
pysaytetyssa moottorissa syottamalla sille kiintean
virran (prosenttiosuuden moottorin
nimellisvirrasta). Kéyta tata kosteissa tai kylmissa
olosuhteissa tiivistymisen estdmiseen. Lisatietoja
on kohdassa Kéynnistystavat — DC-magnetointi
sivulla 728.

21.14 Esildmmityksen
tulon ldhde
21.16 Esildmmitysvirta

Lampodsuojaus -
arvioitu

Taman alivalikon asetukset suojaavat moottoria
ylikuumenemiselta laukaisemalla automaattisesti
vian tai varoituksen, kun tietty lampétila ylitetaan.
Moottorin I1dmpétila-arvioon perustuva suojaus on
oletusarvon mukaan kaytossa. Suosittelemme, etta
arvot tarkistetaan, jotta suojaus toimii oikein.
Lisatietoja on kohdassa Moottorin I&mpévalvonta
sivulla 7317.

35 Moottorin
l&mpoésuojaus

Lampdsuojaus -
mitattu

Taman alivalikon asetukset suojaavat moottoria
ylikuumenemiselta [Ampétilan mittauksella
laukaisemalla automaattisesti vian tai varoituksen,
kun tietty 1ampétila ylitetdan.

Lisatietoja on kohdassa Moottorin I&mpévalvonta

sivulla 731.

35 Moottorin
l&mpoésuojaus
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Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri
(katso
Ohjelmointiopas, osa
2)

Vuojarrutus: Maarittda, kuinka paljon virtaa kaytetaan 97.05 Vuojarrutus
jarrutukseen, eli kuinka moottori magnetoidaan
ennen kaynnistysta. Lisatietoja on kohdassa
Vuojarrutus sivulla 127.

Jumisuoja Taman alivalikon asetukset suojaavat moottoria 31.24 Moottorin
jumitilanteessa. Voit muuttaa valvontarajoja (virta, pumsuoa
taajuus ja aika) ja valita, kuinka taajuusmuuttaja |2 /-2 Jumin virtaraja

. L s 31.26 Jumin
reagoi moottorin jumitilanteeseen. Lisatietoja on nopeusraja.
kohdassa Jumisuoja (parametrit 31.24...31.28) 31.27 Jumin taajuusraja.
sivulla 7182. 31.28 Jumiaika
Rampit
< ™ ACHAB0 0.0Hz

Rampit
K 3
Hidastusaika:
Pysaytystapa:
Ramppiajan tavoiteteh

Wapaast pytrien

O Kayta kahta ramppiasetusta

30,000 s

okk... 50.00 Hz

12:53

Takaisin

- Muokkaa

Rampit-alivalikon avulla voit maarittaa kiihdytys- ja hidastusasetukset.

Lisatietoja on kohdassa Rampit sivulla 117.

Huomaa: Ramppeja varten on maaritettava myods parametri 46.07 Nopeuden skaa-
laus (nopeussaatotilassa) tai 46.02 Taajuuden skaalaus (taajuussaatétilassa). Para-
metritiedot: Ohjelmointiopas, osa 2.

Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Rampit-alivalikon sisaltamista asetuksista.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso
Ohjelmointiopas, osa
2)

Kiihdytysaika:

Tama on paikallaanolon ja "skaalausnopeuden”
valinen aika oletusramppeja (sarjaa 1) kaytetta-
essa.

23.12 Kiihdytysaika 1
28.72 Taajuuden
kiihdytysaika 1

Hidastusaika:

Tama on paikallaanolon ja "skaalausnopeuden”
valinen aika oletusramppeja (sarjaa 1) kaytetta-
essa.

23.13 Hidastusaika 1
28.73 Taajuuden
hidastusaika 1

Pysaytystapa:

Maarittda, kuinka taajuusmuuttaja pysayttaa moot-
torin.

21.03 Pyséytystapa

Ramppiajan tavoite-
tehokkuus:

Maarittaa kiihdytyksen maksimitaajuuden =
hidastuksen aloitustaajuus. Skalaarisdatotilassa.

46.02 Taajuuden
skaalaus
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso
Ohjelmointiopas, osa
2)

Ramppiajan tavoi-

Maarittaa kiihdytyksen maksiminopeuden =

46.01 Nopeuden
Skaalaus

tenopeus: hidastuksen aloitusnopeus. Vektorisaatotilassa.
Kayta kahta Asettaa kayttoon toisen kiihdytys-/hidastusramppi-
ramppiasetusta asetussarjan. Jos tata ei ole valittu, vain yhta ramp-

piasetussarjaa kaytetaan.

Huomaa, etta jos tata valintaa ei ole otettu kayt-
toon, alla olevat valinnat eivéat ole kaytettavissa.

Ota kayttoon
ramppiasetus 2

Voit vaihtaa ramppiasetussarjaa seuraavilla

tavoilla:

+ kayttamalla digitaalituloa (alaraja = sarja 1; yla-
raja = sarja 2)

* siirtyd automaattisesti sarjaan 2 tietyn taajuu-
den/nopeuden ylapuolella.

23.11 Ramppiasetuksen
valinta

28.71 Taajuusrampin
asetus

Kiihdytysaika 2

Maarittaa paikallaanolon ja "skaalausnopeuden”
vélisen ajan ramppisarjaa 2 kaytettdessa.

23.14 Kiihdytysaika 2
28.74 Taajuuden
kiihdytysaika 2

Hidastusaika 2 Maarittaa paikallaanolon ja "skaalausnopeuden”  |23.15 Hidastusaika 2
vélisen ajan ramppisarjaa 2 kaytettaessa. 28.75 Taajuuden
hidastusaika 2
Rajat
< (™ ACH580 0.0 Hz
Rajat
Minimitaajuus: 0.00 Hz

Maksimitaajus:

50.00 Hz

306 A

Takaisin

12:49

Muokkaa

Rajat-alivalikon avulla voit maarittaa sallitun toiminta-alueen. Tdman toiminnon tar-
koitus on suojata moottoria, kytkettya laitteistoa ja mekaniikkaa. Taajuusmuuttaja
pysyttelee naiden rajojen sisdpuolella saamastaan ohjearvosta huolimatta.

Lisatietoja on kohdassa Rajat sivulla 7120.

Huomaa: Ramppeja varten on maaritettava myds parametri 46.07 Nopeuden skaa-
laus (nopeussaatoétilassa) tai 46.02 Taajuuden skaalaus (taajuussaatétilassa) vali-
kossa Rampit, katso sivu 56; nama rajaparametrit eivat vaikuta ramppeihin.
Parametritiedot: Ohjelmointiopas, osa 2.
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Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Rajat-alivalikon sisaltamista asetuksista.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso
Ohjelmointiopas, osa
2

Minimitaajuus:

Maarittda pienimman toimintataajuuden
vain skalaariohjaukseen.

. Vaikuttaa

30.13 Minimitaajuus

Maksimitaajuus:

Maérittad suurimman toimintataajuuden
vain skalaariohjaukseen.

. Vaikuttaa

30.14 Maksimitaajuus

Miniminopeus:

Maarittda pienimman toimintanopeuden
vain vektoriohjaukseen.

. Vaikuttaa

30.11 Miniminopeus

Maksiminopeus:

Méaarittda suurimman toimintanopeuden
vain vektoriohjaukseen.

. Vaikuttaa

30.12 Maksiminopeus

Minimimomentti:

Maarittda pienimman toimintamomentin
vain vektoriohjaukseen.

. Vaikuttaa

30.19 Minimimomentti 1

Maksimimomentti:

Maarittda suurimman toimintamomentin
vain vektoriohjaukseen.

. Vaikuttaa

30.20 Maksimimomentti
1

Maksimivirta: Maarittda suurimman lahtovirran. 30.17 Maksimivirta
Tiedonsiirto

i< ™ ACHSE3D0 0.0 Hz

Tiedonsiirto

nrakennettu kentt

Kentgvaylasovitin Ei kayrety»
Lapimeno |40 3
Takaisin 12:35 Yalitse

Tiedonsiirto-valikossa voit maarittaa ja katsoa sisdanrakennetun kenttavaylan tai
kenttavaylasovittimen kautta tapahtuvan tiedonsiirron asetuksia ja tietoja.
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Sisaanrakennettu kenttavayla

0 (™ ACH580 00Hz| [0¢ (™ ACH580 0.0 Hz

Tiedonsiirtoasetukset

Sissdinrakennettu kenttiviyli
Tiedonsiiroasetukset - SKW:n valinta: Ei valittu
Diagnaostikka Ohj.sana/ohje puutuu

Takaisin 12:33 Yalitse| |Takaisin 12:33 Muokkaa

0 (™ ACH580 0.0 Hz

SK¥:n valinta:

Ei valittu
BACner MEATP

Madhus RTU

Peruuta 12:34 Tallenna

Sisaanrakennettu kenttavayla -alivalikon asetusten avulla voit kayttaa seuraavia
protokollia:

* Modbus RTU

+ BACnet MS/TP

Voit my6s maarittad kaikki sisdanrakennettuun kenttavaylaan liittyvat asetukset para-
metreilla (parametriryhma 58 Sisddnrakennettu kenttédvéayla, katso Ohjelmointiopas,

osa 2), mutta Sisdanrakennettu kenttavayla -alivalikko helpottaa protokolla-asetus-
ten maaritysta.

Jos haluat kayttda N2-protokollaa, asetukset on maaritettdva parametreilla (paramet-
riryhma 58 Sisddnrakennettu kenttdvéyla, katso Ohjelmointiopas, osa 2).

Katso myos luvut

* Modbus RTU -ohjaus sisdénrakennetun kenttéavayléliitdnnén kautta sivulla 221.

* BACnet MS/TP -ohjaus sisdénrakennetun kenttavéylaliitdnnan kautta (SKV)
sivulla 2517.

» N2-ohjaus sisddnrakennetun kenttavéylaliitdnnan kautta (SKV) sivulla 285.
Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Sisddnrakennettu kenttavayla -alivalikon

sisaltamista asetuksista. Huomaa, etta jotkin asetuksista tulevat aktiivisiksi vasta, kun
olet ottanut sisdanrakennetun kenttavaylan kayttéon.

Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

SKV:n valinta Valitse protokolla, jota haluat kayttaa. 58.01 Protokolla kéytéssé
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-

pas, osa 2)
Tiedonsiirtoasetukset|Maéarita tiedonsiirto taajuusmuuttajan ja 58 Sisddnrakennettu kent-
kenttavaylaisannan valila maarittamalla nama  |favayid

asetukset ja valitsemalla sitten Kayta asetuksia
sisddnrakennetussa kenttavaylamoduulissa.

58.03 Osoite (asematun-
nus)

58.04 Véylén nopeus
58.40 Laitekohteen tun-
nus

58.41 Maks. iséntd
58.42 Tietokehyksié enin-
téan

58.43 APDU-yrityksid
enintdén

58.14 Tiedonsiirtokatkos-
toiminto

58.15 Tiedonsiirtokatkos-
toiminto

58.16 Tiedonsiirtokatkok-
sen aika

58.06 Tiedonsiirron
ohjaus

Lapimeno /O ->

Kun olet ottanut asetukset kayttéon, paina

19.11 Ulk1/Ulk2-valinta

Taajuusmuuttajan kahdesti Takaisin, jotta ndet Tiedonsiirto-
ohjausasetukset valikossa kohdan Lapimeno I/0. Valitse se, jotta [20-07 UlkT komennot
paaset Taajuusmuuttajan ohjausasetukset - |22 17 UlkT nopeusohje 1
valikkoon 28.11 Ulk1 taajuusohje 1
: 22.41 Turvanopeusohje
28.41 Taajuusohje turvalli-
Maarita releldhtdohjaus valitsemalla Relelahdoét |7€7
ja maarittamalla asianmukaisten releiden
lahteeksi sisdanrakennettu kenttavayla 46.01 Nopeuden skaalaus
i 46.02 Taajuuden skaalaus
Méaéaritd analogialahtdohjaus valitsemalla 23.12 Kiihdytysaika 1
Analogiset 1ahdot ja maarittamalla 23.13 Hidastusaika 1
asianmukaiset analogialahdot. 28.72 Taajuuden kiihdy-
tysaika 1
28.73 Taajuuden hidas-
tusaika 1
Vianmaaritys * Todellinen tila: 58.07 Tiedonsiirron vian-

« Tila:

+ SKV-data asiakkaasta
Katso, mita taajuusmuuttajan sisddnrakennettu
kenttavayla saa kenttavaylan isannasta
(ohjelmoitava logiikkaohjain) / BACnet-
asiakkaasta (esim. talotekniikkasovellukset).

+ SKV-data asiakkaaseen
Katso, mita taajuusmuuttajan sisdénrakennettu
kenttavayla lahettaa kenttavaylan isantaan
(PLC) / BACnet-asiakkaaseen (esim.
talotekniikkasovellukset).

mé&aritys

58.08 Vastaanotetut pake-
tit

58.11 UART-virheet
58.12 CRC-virheet

58.13 Vuorosanomalas-
kuri

58.18 SKV-ohjaussana
03.09 SKV ohje 1

58.09 Lahetetyt paketit
58.19 SKV-tilasana
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Kenttavaylasovitin

0 (™ ACH580 0.0 Hz

Kenttéivaylisovitin

M FB& kayttdon
Tiedonsiiroasetukset >

Diagnostuikka Eiwverkossaw
Takaisin 12:34 Poista val.

Kenttavaylasovitin-alivalikon asetusten avulla voit ottaa kayttéén seuraavat kentta-
vaylaprotokollat. Protokollan ohessa on annettu sen vaatima valinnainen kenttavayla-
sovitinmoduuli:

+ BACnet/IP: FBIP-21

* CANopen: FCAN-01

+ ControlNet: FCNA-01

* DeviceNet: FDNA-01

» EtherCAT: FECA-01

» Ethernet/IP: FEIP-21, FENA-11/-21

» ETH Pwrlink (Ethernet Powerlink): FEPL-02

* Modbus TCP: FMBT-21, FENA-11/-21

+ PROFIBUS-DB: FBPA-01

+ PROFINET I0: FPNO-21, FENA-11/-21

» Ethernet/IP: FENA-11/-21

Kaikki kenttavaylaan liittyvat asetukset voidaan valita myos parametrien avulla (para-
metriryhmat 50 Kenttédvéylasovitin (KVS), 51 KVS A asetukset, 52 KVS A datatulo, 53

KVS A dataléhté, 58 Sisdanrakennettu kenttévdyla, katso Ohjelmointiopas, osa 2),
mutta Kenttavaylasovitin-alivalikko helpottaa protokolla-asetusten maaritysta.

Lisatietoja on myds luvussa Kenttdvayldohjaus kenttavaylésovittimen kautta
sivulla 299.

Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Sisddnrakennettu kenttévayla -alivalikon
sisaltamista asetuksista. Huomaa, ettéa jotkin valinnoista tulevat aktiivisiksi vasta, kun
olet ottanut kenttavaylan kayttoon.

Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Kenttavaylasovitin  |FBA kayttoon: Valitse tama, jos haluat kayttaa taa- |50.07 KVS A kéyttéon
juusmuuttajaa kenttavaylasovittimen kanssa.
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Tiedonsiirtoasetukset

Valitse moduuli (protokolla).

Méaarita tiedonsiirto taajuusmuuttajan ja kenttavay-
laisannan valilla maarittamalla nama asetukset ja
valitsemalla sitten Kayta asetuksia kenttavayla-
moduulissa.

51.01 KVS A tyyppi
58.01 Protokolla kéy-
t6ssé

51 KVS A asetukset
51.01 KVS A tyyppi
51.02 KVS A parametri
2

51.27 KVS A paramet-
rien paivitys

51.31 D2FBA A tiedon-
siirron tila

50.13 KVS A ohjaus-
sana

50.16 KVS A tilasana

Taajuusmuuttajan
ohjausasetukset

Maarittaa, kuinka kenttavaylaisanta voi ohjata tata
taajuusmuuttajaa ja kuinka taajuusmuuttaja rea-
goi, jos kenttavaylan tiedonsiirto vikaantuu.

20.01 Ulk1 komennot
19.11 Ulk1/Ulk2-valinta
22.11 Ulk1 nopeusohje
1
28.11 Ulk1 taajuusohje 1
22.41 Turvanopeusohje
28.41 Taajuusohje tur-
vallinen

50.03 KVS A tie-
dons.katk. viive

46.01 Nopeuden skaa-
laus

46.02 Taajuuden skaa-
laus

23.12 Kiihdytysaika 1
23.13 Hidastusaika 1
28.72 Taajuuden Kiihdy-
tysaika 1

28.73 Taajuuden hidas-
tusaika 1

51.27 KVS A paramet-
rien paivitys

Isdnnasta saadut tie-
dot

Maarittda, mita taajuusmuuttajan kenttavaylamo-
duuli odottaa vastaanottavansa kenttavaylaisan-
nalta (PLC). Valitse ndiden asetusten muuttamisen
jalkeen Kayta asetuksia kenttdvaylamoduulissa.

50.13 KVS A ohjaus-
sana

53 KVS A dataléhtd
51.27 KVS A paramet-
rien paivitys

Laheta tietoja isan-
taan

Maarittda, mitad taajuusmuuttajan kenttavaylamo-
duuli I1ahettaa kenttavaylaisannalle. Valitse nadiden
asetusten muuttamisen jalkeen Kayta asetuksia
kenttdvaylamoduulissa.

50.16 KVS A tilasana
52 KVS A datatulo
51.27 KVS A paramet-
rien paivitys

Kayta asetuksia
kenttavaylamoduu-
lissa

Ottaa muutetut asetukset kayttoon kenttavaylamo-
duulissa.

51.27 KVS A paramet-
rien paivitys
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0 (™ ACHBS

1 0.0 Hz

PID-ohjaus

® Kayta PID-ohjausta

Akrvoi PID-ohjaus ko, Aina akuwin...
Kaynn./pysayt suunnan | Ei valittu
ksikki: °C
Takaisin 12:53 Valitse

PID-alivalikko sisaltaa prosessi-PID-saatimen asetuksia ja oloarvoja. PID on kay-
t6ssé vain kauko-ohjauksessa.

Katso myo6s kohta Prosessi-PID-sé&été sivulla 149.

Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot PID-alivalikon sisaltamista asetuksista.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

X PID-assistantti

M&arittaa toissijaisen ohjauspaikan PID-ohjausta
varten.

Takaisinkytkenta: Al2. Sdada tarvittaessa Al2-sig-
naalin skaalaus takaisinkytkentaa varten.
Asetusarvo: Valitse vakioarvo, ohjauspaneeli tai
Al1. Jos valitset Al2, sdada Al1-signaalin skaalaus
asetusarvoa varten.

Kéaynnistys/pysaytys: DI

Kéayta PID-ohjausta:

Valitse kéytetdankd PID-saatoa vai ei.

40.07 PID-s&é&dbn kéyt-
tétila

Aktivoi PID-ohjaus
kohteesta:

Maarittda, mista taajuusmuuttaja saa signaalin,
joka ohjaa vaihtamaan ohjauspaikkojen valilla
(Ulk1 ja Ulk2).

19.11 Ulk1/Ulk2-valinta

Kaynn./pysayt./suun-
nan lahde:

Valitsee kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan
lahteen.

20.01 Ulk1 komennot
20.02 Ulk1 kdynnistys-
tapa

20.03 Ulk1 tulo1 ldhde
20.04 Ulk1 tulo 2 Idhde
20.05 Ulk1 tulo 3 Idhde
20.06 Ulk2 komennot
20.07 Ulk2 kdynnistys-
tapa

20.08 Ulk2 tulo1 ldhde
20.09 UIk2 tulo 2 Idhde
20.10 UIk2 tulo 3 Idhde

Yksikko: PID-yksikkd 1 (PID-asiakasyksikko). Maarittaa
tekstin, joka naytetdan asetusarvon, takaisinkyt-
kennan ja eroarvon yksikkona.
PID-tila: Katso prosessi-PID:n tila. 40.06 PID-tilasana
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Takaisinkytkenta: Nayta tai maaritéa PID-takaisinkytkenta eli mitattu |40.02 PID-takaisinkyt-
arvo. kenn. oloarvo
40.08 Sarja 1 takaisin-
kytk. 1 ldhde
40.11 Sarja 1 tak.kytk.
suodat.aika
Asetusarvo: Nayta tai maaritéa PID:n asetusarvo eli prosessin  40.03 PID-ohjearvon
tavoitearvo. oloarvo
. L . . 40.16 Sarja 1 ohjearvon
Voit myGs kayttaa vakioasetusarvoa ulkoisen ase- |7 spde
tusarvon lahteen sijaan (tai sen liséksi). Kun vakio-|40.26 Sarja 1 ohjearvo
asetusarvo on aktiivinen, se korvaa normaalin minimi
asetusarvon. 40.27 Sarja 1 ohjearvo
maksimi
Saato Séaato-alivalikko sisaltaa asetuksia vahvistusta, 40.04 PID-eroarvon olo-
integrointiaikaa ja derivointiaikaa varten. arvo
1.V ist s ttorin k& istami . . |40.32 Sarja 1 vahvistus
- Varmista, etta moottorin kdynnistaminen ja varsi-\ 1y 33 543 1 integrointi-
naisen prosessin suorittaminen on turvallista. aika
2. Kaynnistd moottori kauko-ohjauksessa. 43{-34 Sarja 1 derivointi-
R alka
3. Muuta asetusarvoa vahan. 40.35 Sarja 1 deriv. suo-
4. Katso, kuinka takaisinkytkenta reagoi. datusaika
5. Saada vahvistusta/integrointia/derivointia.
6. Toista vaiheet 3-5, kunnes takaisinkytkenté rea-
goi halutulla tavalla.
Lisda lahtda: Valitse, tarkoittaako eroarvo "takaisinkytkenta mii- |40.04 PID-eroarvon olo-
nus asetusarvo” vai "asetusarvo miinus takaisinkyt-|avo
40.31 Sarja 1 eroarvon
kentd”. ; oo
invertointi
» Takaisinkytkenta < asetusarvo: Taajuusmuuttaja
kasvattaa moottorin nopeutta, kun takaisinkyt-
kennan signaali on asetusarvon alapuolella. Esi-
merkkeja: Syoéttopuhallin tai -pumppu.
» Takaisinkytkenta > asetusarvo: Taajuusmuuttaja
kasvattaa moottorin nopeutta, kun takaisinkyt-
kennan signaali on asetusarvon ylapuolella. Esi-
merkki: Jaahdytystorni.
Lahto Nayta prosessi-PID-1ahddn arvo tai aseta sen alue.|40.07 PID-I&hd6n olo-

arvo

40.36 Sarja 1 1dhdén
minimi

40.37 Sarja 1 1dhdén

maksimi
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Nukkumistoiminto

Nukkumistoiminnolla voidaan s&astaa energiaa
pysayttdmalld moottori silloin, kun tarve on vahai-
nen. Oletusarvon mukaan nukkumistoiminto ei ole
kaytdssa. Jos toiminto on kaytdssa, moottori
pysahtyy automaattisesti, kun tarve on vahainen, ja
kaynnistyy uudelleen, kun eroarvo kasvaa liian
suureksi. Tama saastaa energiaa silloin, kun moot-
torin pyérittdminen hiljaisella nopeudella olisi hy6-
dytonta.

Katso kohta Prosessi-PID-s&&dén nukkumis- ja
tehostustoiminnot sivulla 149.

40.43 Sarja 1 nukkumis-
taso

40.44 Sarja 1 nukkumis-
viive

40.45 Sarja 1 nukkum.
tehostusaika

40.46 Sarja 1 nukkum.
tehost.ohje

40.47 Sarja 1 herdémi-
sen eroarvo

40.48 Sarja 1 herdémis-
viive

Ohitus

0

(™ ACHBE0

0.0 Hz

Ohita

Oh

Ohjearvon lahde:
Ohitus: taajuus:
suunnan valinta:

Aktivol ohitus kohteesta:

Ei kaytetry
Ohitus: taajuus
0.0 Hz
Ereen

1251

Talklaisin

Muokkaa

Ohitus-alivalikko sisaltda ohitustoiminnon asetukset.

Katso my6s kohta Ohitus sivulla 700.

Aktivoi ohitustila 1ahteesta:
Ohjearvon lahde:
Ohitustaajuus:

Suunnan valinta:

Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-

pas, osa 2)

Ohitustila 70.02 Ohitus

70.03 Ohituksen
aktivoinnin Idhde

70.04 Ohitus: ohjearvon
lédhde

70.06 Ohitus: taajuus
70.05 Ohitus:

Ohitussuojaukset: kdyntisuunta
70.10 Ohitus:
tulosignaalit

Kayta kriittisiin vikoihin automaattista kuittausta 70.20 Ohitus:
viankésittely

Odota kuittausyritysten valilla:
Yrityksia enintaan:

70.22 Ohitus:
autom.Kuitt. viive
70.21 Ohitus:

autom.kuitt. yrit.
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Vikatoiminnot
i< ™ ACHE8D0 0.0 Hz
Yikatoiminnot
Ay

1k

flimaarai
Kuittaus nappaimist

X

tomaattinen vikojen kuittaus Pa . w»

O Havaitse alhainen Al2

1241

Takaisin

Poista val.

Vikatoiminnot-alivalikon asetuksilla maaritetdan vikojen automaattinen tai manuaali-

nen kuittaus.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Automaattinen viko-
jen kuittaus

Kuittaa viat automaattisesti. Lisatietoja on koh-
dassa Prosessi-PID-sé&ad6n nukkumis- ja tehostus-
toiminnot sivulla 149.

31.12 Automaattinen
kuittaus

31.14 Yritysten mééré
31.15 Yritysaika
yhteensé

31.16 Viiveaika

Ylimaarainen vian
kuittaus

Voit kuitata aktiivisen vian I/0O:n kautta. Nouseva
pulssi valitussa tulossa tarkoittaa kuittausta.

Vika voidaan kuitata kenttavaylasta kasin, vaikka
Kuittaa viat manuaalisesti olisi valitsematta.

31.11 Vian kuittauksen
valinta

Kuittaus nappaimis-
tosta ja...

Maarita, mista kasin haluat kuitata vikoja manuaali-
sesti. Huomaa, ettd tdma alivalikko on aktiivinen
vain, jos olet valinnut vikojen manuaalisen kuittauk-
sen.

31.11 Vian kuittauksen
valinta

Havaitse alhainen
Al2

Otetaan kayttddn Al2:n minimirajan valvonta Al2 <
MIN.

12.04 Al-valvonnan
valinta, bitti 2

Jos havaitaan kaape-
livika

M&arita toiminto, joka suoritetaan, kun alhaisen
Al2-arvon tunnistus on kaytdssa ja Al2 on minimi-
rajan alapuolella (Al2 < MIN).

12.03 Al-valvontatoi-
minto

SKV-tiedonsiirron

Maarita toiminto tilanteeseen, jossa SKV-tiedon-

58.14 Tiedonsiirtokat-

vottuna:

tokatkoksen havaitsemiseen kaytetyn aikakatkai-
sulaskurin.

epéonnistuessa: siirto vikaantuu. kostoiminto
SKV-tiedonsiirto val- |Maéarita, mitka viestityypit nollaavat SKV-tiedonsiir- |58.15 Tiedonsiirtokat-
kostoiminto

Ohita lyhyemmat
SKV-epaonnistumi-
set kuin:

Aseta SKV-tiedonsiirron aikakatkaisu. Jos tiedon-
siirtokatkos kestaa valvonta-aikaa pidempaan, jar-
jestelma suorittaa kohdassa SKV-tiedonsiirron

epédonnistuessa: maaritetyn toiminnon.

58.16 Tiedonsiirtokat-
koksen aika




Turvallisuus
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0¢

(™ ACHBED

0.0 Hz

0 Turvallisuus

Turvallisuusvalikossa

lataus pois kaytista -
unohdat salasanan,

ajokokoonpanon luvattoman
ruuttarmisen. HUOMAR
SEURAAVAL Jos valitset Tiedostan

voit estia

asetuksen |a

Takaisin 12:54

Seuraava

Turvallisuus-alivalikko on suojattu valikko, jonka avaamiseen tarvitaan salasana.
Valikossa voit estaa toimenpiteita ja toimintoja kayttajalukituksella. Voit myés muuttaa
kayttajan lukituksen salasanaa.

Katso myos kohta Kéyttajalukitus sivulla 188.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Poista tdman valikon
lukitus /
Lukitse tdma valikko

Valikon lukituksen avaamiseen tarvitaan salasana.
Oletussalasana on 10000000. Kun kayttajalukitus
on avoinna, varoitus A6B0 Kéyttéjén lukitus on
auki. on aktiivisena.

Kun olet tehnyt muutokset valikossa, valitse rivi
Lukitse tdma valikko ja paina sitten Valitse.

96.02 Salasana

Lukitse kaikki para-
metrit

Lukitse ohitusasetuk-
set

Poista varmuuskopi-
ointi ja palautus kay-
tosta
OEM-kayttotaso pois
kaytosta

ABB:n kayttotas. pois
kaytosta

Tiedostojen latauk-
sen estdminen

96.102 Kéayttajan luki-
tustoiminto

#Vaihda salasana

Huomaa: Tietoturvan sailyttdmiseksi kayttajaluki-
tuksen oletussalasana on vaihdettava. Sailyta sala-
sana turvallisessa paikassa — edes ABB ei voi
poistaa suojausta, jos salasana katoaa.

Anna uusi salasana ja vahvista se sitten antamalla
se viela uudelleen.

96.02 Salasana

96.100 Vaihda kéytta-
jén salasana

96.101 Vahvista kéytta-
jén salasana
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Kehittyneet toiminnot

i< ™ ACHER0 0.0Hz
Kehittyneet toiminnot
apahtumat

Walvanta 3
Ajastetut timinnot Ei kaytossaw
Alikuorm. tunnistus >
Yirtauksen laskenta 0.00m* hw
Takaisin 11:12 Yalitse

Kehittyneet toiminnot -alivalikko sisaltaa asetuksia kehittyneita toimintoja varten.
Naitd ovat mukautettujen vikojen laukaiseminen ja kuittaaminen 1/O:n kautta, signaa-
lin valvonta, taajuusmuuttajan kayttdminen ajastetuilla toiminnoilla ja vaihtaminen
kokonaisten asetussarjojen valilla. Tasta alivalikosta voit myos kaynnistaa ensimmai-
sen kaynnistyksen assistantin.

Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Kehittyneet toiminnot -alivalikon sisalta-
mista asetuksista.

Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-

pas, osa 2)

Ulkoiset tapahtumat |Voit maarittad mukautettuja vikoja tai varoituksia, |37.07 Ulkoisen tapahtu-
jotka voit laukaista digitaalitulon kautta. Naiden ~ |man 1 /&hde

iimoitusten tekstit ovat mukautettavia. g/;g;wkoisen tapaht. 1
Lisatietoja on kohdassa Ulkoiset tapahtumat 31.03 Ulkoisen tapahtu-
sivulla 121. man 2 ldhde

31.04 Ulkois. tapahtu-
man 2 tyyppi

31.05 Ulkoisen tapahtu-
man 3 ldhde

31.06 Ulkois. tapahtu-
man 3 tyyppi
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Valvonta

Voit valita kolme valvottavaa signaalia. Jos signaali
on ennalta méaritettyjen rajojen ulkopuolella, vika

tai varoitus annetaan. Kaikki asetukset on kuvattu

kohdassa 32 Valvonta.

Liséatietoja on kohdassa Signaalin valvonta

sivulla 146.

32.01 Valvontatila
32.05 Valvontatoiminto

32.06 Valvonnan 1 toi-
minto

32.07 Valvonnan 1 sig-
naali

32.09 Valvonnan 1 ala-
raja

32.10 Valvonnan 1 yla-
raja

32.11 Valvonnan 1
hystereesi

32.25 Valvontatoiminto

32.26 Valvonnan 3 toi-

minto

32.27 Valvonnan 3 sig-
naali

32.29 Valvonnan 3 ala-
raja

32.30 Valvonnan 3 yla-
raja

32.31 Valvonnan 3 hys-
tereesi

Ajastintoiminnot

Voit kdyttaa taajuusmuuttajaa ajastetuilla toimin-
noilla. Kaikki asetukset on kuvattu kohdassa 34
Ajastetut toiminnot.

Lisatietoja on kohdassa Ajastetut toiminnot
sivulla 123.

34.100 Yhdistetty ajastin

34.101 Yhdistetty ajastin
2

34.102 Yhdistetty ajastin
3

34.11 Ajastimen 1 kon-
figuraatio

34.12 Ajastimen 1 kdyn-
nistysaika

34.13 Ajastimen 1 kesto

34.44 Ajastimen 12 kon-
figuraatio

34.45 Ajastimen 12
kéynnistysaika

34.46 Ajastimen 12
kesto

34.111 Lis&ajan aktivoin-
nin ldhde

34.112 Lis&ajan kesto

Kayttajan parametri-
sarjat

Taman alivalikon avulla voit tallentaa nelja asetus-
sarjaa, jotka on helppo vaihtaa kayttéon.
Lisatietoja kayttajan parametrisarjoista on koh-
dassa Tietojen tallennusparametrit sivulla 186.

96.11 Kéyttadjén sarjan
tall /lataam.

96.10 Kéyttajan param.
sarjan tila

96.12 Kéytt. sarjan I/O-
tilan tulo 1

96.13 Kéytt. sarjan I/O-
tilan tulo 2
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Confirmation for
HAND/OFF

Valitsee, onko kayttajan painettava Kasi- ja Off-pai-
nikkeita kahdesti viiden sekunnin kuluessa. Panee-
lissa nakyy ilmoitus painikkeiden painamisesta
kahdesti ensimmaisen painalluksen jalkeen.
Valintaa voidaan kayttaa estamaan Kasi- ja Off-pai-
nikkeiden vahinkopainallusten seurauksia.

Jos Kasi- ja/tai Off-painikkeet on otettu pois kaytosta
parametreilla 19.18 KASI/OFF-valinnan kéytésté
poiston l&hde ja 19.19 KASI/OFF-valinnan kéytésté
poistotoiminto, talla asetuksella ei ole vaikutusta.

AEnsimmaisen
kaynnistyksen assis-
tantti

Kayttda samaa ensimmaisen kaynnistyksen assis-
tanttia, jota kdytetdan taajuusmuuttajan kayttéon-

otossa.

Kello, alue, naytto

0

(™ ACHBEB0

0.0 Hz

Kello, alue, naytta

kesikit

aajuusmuuttaja
Pawamaars ja kellonaika

Taajuusrmuuttajan nimi

-
-
*
-

ACHAE0

Takaisin

1278

Yalitse

Kello, alue, ndytto -alivalikko siséltaa asetuksia kielta, paivamaaraa ja aikaa seka
nayttda (kuten naytdn kirkkautta) varten seka asetuksia, joilla muutetaan tapaa, jolla
tiedot naytetaan naytoéssa.

Alla oleva taulukko sisaltda yksityiskohtaiset tiedot Kello, alue, ndytto -alivalikon

valinnoista.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-

Huomaa, etta kieli ladataan taajuusmuuttajasta,
joten tama toiminto kestaa jonkin aikaa.

pas, osa 2)
Valitse
taajuusmuuttaja
Kieli Vaihda ohjauspaneelin naytossa kaytetty kieli. 96.01 Kieli

Paivays ja aika

Aseta aika ja paivamaara seka niiden esitysmuodot.

Yksikot

Valitse tehon, lampétilan, momentin ja valuutan

yksikot.

96.16 Yksikon valinta
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Drive name

Talla asetuksella maaritetty taajuusmuuttajan nimi
nakyy tilarivilld ndyton ylareunassa, kun taajuus-
muuttajaa kaytetdan. Jos ohjauspaneeliin on kyt-
ketty useita taajuusmuuttajia, taajuusmuuttajien
nimeaminen helpottaa niiden tunnistamista.
Nimella tunnistetaan myds taajuusmuuttajaa varten
tehdyt varmuuskopiot.

Yhteystiedot vikana-
kymassa

Maarita kiinted teksti, joka nakyy vikatilanteissa
(esimerkiksi kehen tulee ottaa yhteys vikatilan-
teissa).

Jos vika ilmenee, ndma tiedot nakyvat paneelin
naytossa (vikaan liittyvien tietojen liséksi).

Muokkaa teksteja

Voit muokata taajuusmuuttajan nimed, valuutan
yksikk6a, PID-yksikkda, kaynnistyslukituksia 14,
kayntilupaa, signaalin valvontaa 1-3, ulkoisia
vikoja 1-3 ja yhteystietoja.

Naytdn asetukset

Voit sdataa paneelin naytdn kirkkautta, kontrastia
ja virransaaston viivetta tai kdantaa valkoisen ja
mustan varin.

Nayta luetteloissa

Nayta tai piilota seuraavien tietojen numeeriset tun-
nukset:

* parametrit ja ryhmat

+ valintaluettelon kohteet

* bitit

« laitteet kohdassa Valinnat > Valitse taajuus-
muuttaja

Muokkaa kotinayttéa

Valitse aloitusnaytdssa naytettavat parametrit seka
nayttétapa, desimaalit, nimi, yksikkd, minimi ja
maksimi.

Nayta eston ponnah-
dusikkuna

Ottaa kayttoon tai poistaa kaytostd ponnahdusnay-
tot, joissa nakyy tietoja estoista esimerkiksi silloin,
kun yritat kdynnistaa taajuusmuuttajan, mutta se

on estetty.
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Palauta oletusarvot

0

(™ ACHBEB0

0.0 Hz

Palauta oletusarvot

WA Palauta kotingytin
WA Palauta ei-laitmeista

WA Palauta kaikki kyvédylan aser
WA Palauta moott tedot ja [D-ajon wl

asettelu
para.

1254

Takaisin

Yalitse

Palauta oletusarvot -alivalikon avulla voit palauttaa parametreja ja muita asetuksia.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Kuittaa vika- ja
tap.lokit

Tyhjentaa kaikki tapahtumat taajuusmuuttajan vika-
ja tapahtumalokeista.

96.51 Vika- ja tap.muis-
tin tyhj.

Palauta kotinaytdn
asettelu

Palauttaa kotinaytdn asettelun niin, ettéd kaytéssa
olevan ohjausmakron maarittdmien oletusparamet-
rien arvot nakyvat.

96.06 Parametrin palau-
tus, valinta Palauta koti-
néytté

Palauta ei-laitteisto-
param.

Palauttaa kaikki muokattavat parametriarvot ole-
tusarvoihin, paitsi seuraavat:

* moottoritiedot ja ID-ajon tulokset
* 1/O-laajennusmoduulin asetukset
* loppukayttdjan tekstit, kuten mukautetut varoi-
tukset ja viat ja taajuusmuuttajan nimi
ohjauspaneelin/PC-tiedonsiirron asetukset
kenttavaylasovittimen asetukset

parametri 95.01 Sydttéjannite

eriytetyt oletusarvot, jotka on maaritetty para-
metreilla 95.20 Lisdvarustesana 1ja 95.21 Liséa-
varustesana 2

kayttajan lukituksen parametrit 96.700...96.102.

Parametritiedot: Ohjelmointiopas, osa 2.

96.06 Parametrien
palautus, valinta Palauta
oletukset

Palauta kaikki kentta-
vaylan asetukset

Palauttaa kaikki kenttavaylaan ja tiedonsiirtoon liit-
tyvat asetukset oletusarvoihin.

Huomaa: Kenttavaylan, ohjauspaneelin ja PC-ty6-
kalun tiedonsiirto keskeytyy palautuksen aikana.

96.06 Parametrin palau-
tus, valinta Pal. kaikki
kenttévéyl. aset.

Palauta moottorin tie-
dot ja ID-ajon tulok-
set

Palauttaa kaikki moottorin nimellisarvot ja mootto-
rin ID-ajon tulokset oletusarvoihin.

96.06 Parametrin palau-
tus, valinta Palauta
moottorin tiedot
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Palauta kaikki para-
metrit

Palauttaa kaikki muokattavat parametriarvot ole-
tusarvoihin, paitsi seuraavat:

* loppukayttdjan tekstit, kuten mukautetut varoi-
tukset ja viat ja taajuusmuuttajan nimi

+ ohjauspaneelin/PC-tiedonsiirron asetukset

» parametri 95.01 Syéttéjannite

« eriytetyt oletusarvot, jotka on maéaritetty para-
metreilla 95.20 Lisédvarustesana 1 ja 95.21 Lis&-
varustesana 2

» kayttajan lukituksen parametrit 96.700...96.102.

* ryhmén 49 Paneelin yhteyskatko parametrit.

Parametritiedot: Ohjelmointiopas, osa 2.

96.06 Parametrien
palautus, valinta Tyh-
jenné kaikki

Palauta loppukaytta-
jan tekstit

Palauttaa kaikki loppukayttajan tekstit oletusarvoi-
hin, mukaan lukien taajuusmuuttajan nimen, yhte-
ystiedot, mukautetut vika- ja varoitustekstit, PID-
yksikén ja valuutan.

96.06 Parametrin palau-
tus, valinta Palauta lop-
pukéytt. tekstit

Nollaa 1. kdynnistyk-
sen assistantti

Palauttaa ensimmaisen kaynnistyksen assistantin
alkutilaansa.

Palauta kaikki tehda-

Palauttaa kaikki taajuusmuuttajan parametrit ja

96.06 Parametrien
palautus, valinta Kaikki

sasetukset asetukset takaisin alkuperaisiin tehdasasetuksiin, tehdasasetuksiin
paitsi seuraavat:
« eriytetyt oletusarvot, jotka on maéaritetty para-
metreilla 95.20 Lisédvarustesana 1 ja 95.21 Lis&-
varustesana 2.
Parametritiedot: Ohjelmointiopas, osa 2.
1/0-valikko
[t ™ ACHEED 0.0 Hz
1/0
020 Ei kayety w
013 0 Kaytetty useassa paikassamw
Did: 0 Ei kaytetty
Db o Ei kayety w
Takaisin 16:31 Valitse

Paaset 1/0-valikkoon kotindytosta valitsemalla Valikko > 1/0.

1/0-valikon avulla voit varmistaa, etta todelliset 1/0-kytkennat vastaavat I/O-signaa-
lien kayttdéa ohjausohjelmassa. Valikosta saat vastaukset seuraaviin kysymyksiin:

» Mihin kutakin tuloa kaytetaan?

* Mika on kunkin 1ahdén merkitys?

Voit my6s lisata ja poistaa tulojen ja lahtéjen kayttétarkoituksia.
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Kukin I/0-valikon rivi sisaltda seuraavat tiedot:
« Liittimen nimi ja numero

* Sahkdinen tila

* Taajuusmuuttajan looginen merkitys

Lisaksi kukin rivi sisaltaa alivalikon, jonka kautta saat nakyviin lisatietoja valikon valin-
nasta ja voit tehda muutoksia 1/O-liitantoihin.

Alla olevassa taulukossa on esitetty tarkat tiedot 1/0-valikon eri alivalikoiden sisal-
I6sta.

Valikon valinta Kuvaus
DI1 Tama alivalikko sisaltaa toiminnot, joiden tulona on DI1.
DI2 Tama alivalikko sisaltaa toiminnot, joiden tulona on DI2.
DI3 Tama alivalikko sisaltaa toiminnot, joiden tulona on DI3.
Di4 Tama alivalikko sisaltaa toiminnot, joiden tulona on DI4.
DI5 Tama alivalikko sisaltaa toiminnot, joiden tulona on DI5.
Di6 Tama alivalikko sisaltaa toiminnot, joiden tulona on DI6 tai FI. Liitinta
voidaan kayttaa joko digitaali- tai taajuustulona.

Al1 Tama alivalikko sisaltaa toiminnot, joiden tulona on Al1.
Al2 Tama alivalikko sisaltaa toiminnot, joiden tulona on Al2.
RO1 Tama alivalikko sisaltda releldhtoon 1 siirrettavat tiedot.
RO2 Tama alivalikko sisaltaa releldhtdon 2 siirrettavat tiedot.
RO3 Tama alivalikko sisaltda releldhtoon 3 siirrettavat tiedot.
AO1 Tama alivalikko sisaltaa lahtoon AO1 siirrettavat tiedot.
AO2 Tama alivalikko sisaltaa lahtoon AO2 siirrettavat tiedot.
1/0-laajennus
RO4 Tama alivalikko sisaltda relelahtoon 4 siirrettavat tiedot.
RO5 Tama alivalikko sisaltda relelahtddn 5 siirrettavat tiedot.
DO1 Tama alivalikko sisaltaa digitaalilahtoon 1 siirrettavat tiedot.
Vianmaaritys-valikko

<> ™ ACHER0 0.0Hz
Yia

Wika- Ja tapahtumaloki -
Takaisin 12:40 Yalitse

Paaset Vianmaaritys-valikkoon kotindytosta valitsemalla Valikko > Vianmaaritys.

Vianmaadritys-valikko siséltaa diagnostiikkaan liittyvia tietoja, kuten viat ja varoituk-
set, ja auttaa ratkaisemaan mahdollisia ongelmia. Valikon avulla voit varmistaa, etta
taajuusmuuttajakokoonpano toimii oikein.
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Voit tyhjentaa vika- ja tapahtumalokin valitsemalla Valikko > Ensisijaiset asetukset >
Palauta oletukset > Kuittaa vika- ja tap.lokit tai asettamalla parametrin 96.57 Kuittaa
vika- ja tap.lokit arvoksi Kuittaa.

Alla olevassa taulukossa on esitetty tarkat tiedot Vianmaaritys-valikon eri ndkymien
sisallésta.

Valikon valinta Kuvaus
Taajuusmuuttajan Nayttda seuraavat oloarvot: 07.07 Moottorin nopeus, 01.06 Lahtétaajuus, 01.07
oloarvot Moottorin virta, 01.10 Moottorin momentti, 01.11 Tasajénnite, 01.13 Laht6jannite,

01.14 Laht6teho, 06.01 Pdédohjaussana, 06.11 Paétilasana, 06.22 HVAC-tilasana,
19.01 Todellinen kéyttétila, 05.01 Paélldoloajan laskuri, 05.02 Kéyttbaikalaskuri,
05.04 Puhaltimen kéyttbaikalaskuri, 05.10 Ohjauskortin Idmpétila, 05.11
Vaihtosuuntaajan ldmpétila, 35.01 Moottorin arvioitu Idmpétila, 35.02 Mitattu
lampdtila 1, 35.03 Mitattu ldmpdtila 2, 40.01 PID-Iahd6n oloarvo, 40.02 PID-
takaisinkytkenn. oloarvo, 40.03 PID-ohjearvon oloarvo, 40.04 PID-eroarvon oloarvo,
40.07 PID-s&adon kéayttotila.

Aktiiviset viat Tassa nakymassa nakyvat aktiivisena olevat viat seka niiden korjaus- ja
kuittausohjeet.

Aktiiviset varoitukset |Tassa nakymassa nakyvat aktiivisena olevat varoitukset ja niiden
aiheuttajien korjausohjeet.

Aktiiviset estot Tassa ndkymassa nakyy enintaan viisi samanaikaista aktiivista
kaynnistyksen estoa ja niiden aiheuttajien korjausohjeet.

Vika- ja Tassa nakymassa nakyvat taajuusmuuttajassa tapahtuneet viat,

tapahtumaloki varoitukset ja muut tapahtumat.

Kun valitset Tiedot, ndet jokaisen tallennetun vian vikakoodin, arvon ja
vikahetkella tallennetut yhdeksan parametrin arvot (oloarvot ja tilasanat).
Viimeisimman vian parametriarvot ovat parametreissa 05.80...05.89.

Kéynnistys, Tassa ndkymassa nakyy, mista taajuusmuuttaja kulloinkin ottaa
pysaytys, ohje - kaynnistys- ja pysaytyskomentonsa seka ohjearvonsa. Nakyma paivittyy
yhteenveto reaaliaikaisesti.

Jos taajuusmuuttaja ei kaynnisty tai pysahdy odotetulla tavalla tai toimii
muulla kuin halutulla nopeudella, voit tdman nakyman avulla selvittaa,
mista ohjaus tulee.

Rajatila Tasséa ndkymassa kuvataan toimintaan kulloinkin vaikuttavat rajat.

Jos taajuusmuuttaja toimii muulla kuin halutulla nopeudella, voit tdméan
nakyman avulla selvittd, onko aktiivisia rajoituksia kdytossa.
Tiedonsiirron tila Tasséa nakymassa nakyvat kenttavaylan tilatiedot seké lahetetty ja
vastaanotettu data vianmaaritysta varten.

Moottorin yhteenveto |Tassa nakyméassa nakyvat moottorin tiedot: nimellisarvot, ohjaustila ja
tieto siitd, onko ID-ajo suoritettu.
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Jarjestelmatiedot-valikko

ikes ™ ACHAB0 0.0 Hz
Jérjestelmén tiedot
smuutta)a -
Chjauspaneeli -
0F code 3
73 Lisavarustepaikan 1 niffBIP-27 w
Takaisin 12:55 Valitse

Voit avata Jarjestelmatiedot-valikon kotinaytdsta valitsemalla Valikko > Jarjestelma-

tiedot.

Jarjestelmatiedot-valikko nayttaa tietoja taajuusmuuttajasta ja ohjauspaneelista.
Ongelmatilanteissa voit pyytaa taajuusmuuttajaa muodostamaan QR-koodin, jonka

avulla ABB:n huolto

pystyy auttamaan sinua paremmin.

Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Jarjestelmatiedot-valikon sisaltamista ase-

tuksista.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Taajuusmuuttaja

Paneelivaylan osoite:

Tuotteen nimi:

Tuotetyyppi:

LP-versio:

VVarmuuskopion versio:
Laiteohjelmiston versio

07.07 Latauspaketin
versio

07.05 Ohjelmistoversio

Ohjauspaneeli

Tuotetyyppi:
Laitteistoversio:
Laiteohjelmiston versio:
Sarjanumero:
Valmistuspaiva

QR-koodi

Taajuusmuuttaja muodostaa QR-koodin tai
QR-koodisarjan, joka sisaltaa taajuusmuuttajan
tunnistetiedot, tiedot viimeisimmista tapahtumista
seka tila- ja laskuriparametrien arvoja. Koodi
voidaan lukea mobiililaitteella, jossa on ABB:n
huoltosovellus. Sovellus lahettaa koodin ABB:lle
analysoitavaksi.
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Energiatehokkuus-valikko
1o (™ ACH5E0

Energiatehokkuus

0.0 Hz

Kéy‘tetty,wimeinen it 0.00 kb
Kgyterry, vimeinen paivd 000 kWb e
Kaytetty, wviime kuukausi 000 kiwhow
Kayterry, vhteenss 0.0 ki w
Takaisin 12:400 Valitse

Paaset Energiatehokkuus-valikkoon kotinaytdsta valitsemalla Valikko > Energiate-

hokkuus.

Energiatehokkuus-valikossa voit esimerkiksi katsoa energia- ja tehoarvoja, katsoa
ja muuttaa kuormitusanalyysin asetuksia (= amplitudi ja huippuarvojen kirjaukset),
katsoa kahden amplitudikirjauksen graafisia kuvaajia sekd muuttaa energialaskennan

asetuksia.

Katso myos kohdat Energiatehokkuus sivulla 177 ja Kuormitusanalyysi sivulla 178.

Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Energiatehokkuus-valikon sisaltamista

asetuksista.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-

Vastaava saastetty rahasumma.
Vastaava saastetty hiilidioksidimaara.

pas, osa 2)
Saastetty kokonaise- |Saastetty energia verkkojéannitteeseen kytkettyyn [45.04 Sééstetty energia
nergia moottoriin verrattuna, kWh. 45.07 Sééstetty maars

45.10 Saastetty CO2
yhteensé

Kaytetty, viimeinen
tunti

Viimeisimman tunnin (viimeiset 60 minuuttia)
aikana kaytetty energiamaara.

Keskimé&arainen teho viimeisimman tunnin aikana
(parametrin 45.26 arvo jaettuna yhdella tunnilla).

45.26 Tuntikohtainen
kokonaisenergia (nollat-
tavissa)

kausi

lisen kuukauden ensimmaisen vuorokauden kes-
kiydn ja kuluvan kuukauden ensimmaisen
vuorokauden keskiyon vélisena aikana).
Keskimaarainen teho viimeisimman kuukauden
aikana (parametrin 45.30 arvo jaettuna

732 tunnilla).

Kaytetty, vimeinen |Energiankulutus edellisen vuorokauden aikana 45.30 Edellisen péivén
paiva (edellisen vuorokauden keskiyén ja kuluvan vuoro- [Kokonaisenergia
kauden keskiyon valisena aikana).
Keskimaarainen teho viimeisimman paivan aikana
(parametrin 45.30 arvo jaettuna 24 tunnilla).
Kaytetty, vime kuu- [Energiankulutus edellisen kuukauden aikana (edel-|45.35 Edellisen kuukau-

den kokonaisenergia
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)

Kaytetty, yhteensa

Kaytetty kokonaisenergia koko kayttdian ajalta
Nollattava kokonaisenergialaskuri

01.54 Kumulatiivinen
vaihtosuuntaajan ener-
gia

01.58 Vaihtosuuntaajan
kWh-laskuri (nollatta-
vissa)

Huipputeho Tuntikohtainen tehohuippu (viimeisten 60 minuutin |45.24 Tehon tuntikohtai-
aikana) nen huippuarvo
. . . . 45.25 Tehon tuntikohtai-
Tuntikohtaisen tehohuipun kellonaika nen huippuaika
Paivakohtainen tehohuippu (edellisen vuorokau- |45 27 Tehon paivékoh-
den aikana) tainen huippuarvo (nol-
Paivakohtaisen tehohuipun kellonaika lattavissa)
. . i . 45.28 Tehon péivékoh-
Kuukausikohtainen tehohuippu (edellisen kuukau- tainen huippuaika
den aikana) 45.31 Tehon kuukausi-
Kuukausikohtaisen tehohuipun kellonaika kohtainen huippuarvo
Kuukausikohtaisen tehohuipun paivamaara (nollattavissa) )
o . 45.33 Tehon kuukausi-
Koko kayttdian tehohuippu kohtainen huippuaika
Koko kayttdian tehohuipun kellonaika 45.32 Tehon kuukausi-
Koko kayttdién tehohuipun paivamaara kohtainen huippupéiva-
maara
45.36 Elinidn huippute-
hon arvo
45.38 Elinién huippute-
hon aika
45.37 Elinién huippute-
hon paivdmé&ara
Lataa profiili Amplitudin kirjaus 1 (graafinen kuvaaja)

Amplitudin kirjaus 2 (graafinen kuvaaja)

Amplitudin kirjaustoiminnot nayttavat kuorman jakau-
tumisen kuvaajat: miten suuri osa taajuusmuuttajan
kayntiajasta on kulunut millakin kuormitustasolla.
Kuormitusprofiilin asetukset

Huippuarvon kirjaus

Huippuarvojen kirjaus listaa suurimmat hetkittaiset
kuormitustasot.

36.06 AL2 signaaliléhde
36.07 AL2 signaalin
skaalaus

36.09 Nollaa kirjaustoi-
minnot

36.01 PVL signaalildhde
36.02 PVL suodatusaika
36.10 PVL huippuarvo
36.11 PVL huippuarvon
péivays

36.12 PVL huippuarvon
kellonaika

36.13 PVL huippuarvon
virta

36.14 PVL huippuarvon
tasajénnite

36.15 PVL huippuarvon
nopeus

36.16 PVL nollauspéivé-
maéra

36.17 PVL nollauksen
kellonaika
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Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri
(katso Ohjelmointio-
pas, osa 2)
Laskennan asetukset|Energian optimointi 45.11 Energian opti-
Energiatariffi 1 mqinti (qta .I.(éylttéén tai
poista kaytosta)
Energiatariffi 2 45.12 Energiatariffi 1
Tariffin valinta 45.13 Energiatariffi 2
45.14 Tariffin valinta
COz-muunto 45.18 CO2-muuntoker-
Vertailuteho roin
45.19 Vertailuteho
Nollaa tallennetut energialaskurit 45.19 Vertailuteho45.21

Nollaa energialaskelmat
Maarita arvoksi 0 para-
Nollaa kokonaiskulutuksen laskurin metriin 071.58 Vaih-
tosuuntaajan kWh-
laskuri (nollattavissa)

Varmuuskopiot-valikko

< (™ ACH580 00Hz| [0 ™ ACHAB0 0.0 Hz
Yarmuuskopiot ACHL80 17.10.2019
:I . H B
ALCORE0 168.05.2018 autamn. var.. wan Palauta kaikki parametrit
[ ACHB8017.10.2019 - Yalitse parametrien palautusryhms »
e ACO62014.09.2018 . Valitse kayttaj4n parametrisarjat = »
Walitse tuotenetokohteet [
Takaisin 11:13 Yalitse| |Takaisin 11:13 ¥alitsn

Paaset Varmuuskopiot-valikkoon kotindytosta valitsemalla Varmuuskopiot.

Tietoja varmuuskopioinnista ja varmuuskopioiden palauttamisesta on kohdassa Var-
muuskopiointi ja palautus sivulla 185.
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Oletusarvoiset I/0-kytkennat

Yleista

Tassa luvussa kuvataan sovelluksen kayttdtarkoitukset, toiminta ja oletusarvoiset
ohjauskytkennat.

Valitse oletusasetukset Ensisijaiset asetukset -valikossa.

Paaset Ensisijaiset asetukset -valikkoon kotindytdsta seuraavasti: avaa ensin Paa-
valikko painamalla Valikko ja valitse sitten Ensisijaiset asetukset. Valitse Kaynnis-
tys, pysaytys, ohje, jolloin oletusasetukset tulevat nakyviin Ohjaaminen-kohdassa
(Suora ohjaus I/0:n kautta tarkoittaa HVAC (LVI) -oletusasetuksia.)

0¢ ™ ACHEED 00Hz| |G ™ ACHEED 0.0 Hz
Lahtitaajuus Paavalikko
" 0.00]

E: Ensisijaiset asetukset -

P L\:’Inottorln Wirta U . U U]’ ig L0 .
?I'I oloarvo 9830‘ §§ "Tiall"m’fﬁ.ritﬁ's. | .
Valinnat 12:42 Valikko Lopeta 16:05 Valitse
< (™ ACH580 00Hz| |04 ™ ACHEED 0.0 Hz

Ensisijaiset asetukset —————| |Kidynnistys, pysiytys, ohje
Tiedonsiiro Fois pagla w A Kayton perusasetukset

FID-ohjaus Ei valittu » auks usasetukset

Chita 3 Automaamisen ohjau.. Yain ensisi)...
Purnpun ominaisuudet - Ensisijainen automaattisen ohjaukse »
Wikatoiminnot . Lukitukser/kayntiluvat -

Takaisin T2 Valitee| |Takaisin 1737 Valitse
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0 (™ ACH580 0.0 Hz

Ohjaaminen —

Awaa ohje painamalla [7].
suora ohjaus [/0n kauta

suora ohjaus kenttévaylan tedonsiirron
PID-ohjaus, yksi moottor

Takaisin 12:38 Seuraava
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LVI-oletus

Nama ovat HVAC-sovellusten oletusasetukset (tehdasasetukset). Oletuksena olevaa
suoraa |/O-ohjausta kaytetaan esimerkiksi tyypillisissa 1/0-ohjatuissa talotekniikkaso-
velluksissa.

Kaytdssa on talldin suora nopeusohje Auto-tilassa. Nopeusohje saadaan analogi-
sesta tulosta 1 (Al1). Kaynnistyskomento annetaan digitaalitulon DI1 kautta.

Kasi- ja Off-tilassa nopeusohje ja kdynnistyskomento annetaan ohjauspaneelista
(kayttopaneeli).

Huomaa: Oletusasetukset valitaan Ensisijaiset asetukset -valikossa, ei parametrilla
96.04 Makron valinta96.04 Makron valinta (Ohjelmointiopas, osa 2). Tatd parametria
kaytetaan vain Drive Customizer -tydkalun kanssa.

1< (™ ACHA80 0.0 Hz
Ohjaaminen —
Lwaa ohje painamalla [7].

Suora ohjaus kauta <——|Vl-oletus
Suora ohjaus kentévaylan vedonsiirron

PID-ohjaus, yksi moottori

Takaisin 12:38 Seuraava

Tulosignaalit

Analoginen taajuus-/nopeusohje (Al1)
Kéaynnistyksen/pysaytyksen valinta (DI1)
Vakionopeuden/-taajuuden valinta (DI3)
Kéaynnistyslukitus 1 (DI4)

Lahtosignaalit

Analogialahtd AO1: Laht6taajuus
Analogialahtd AO2: Moottorin virta
Relelahtd 1: Saatdpellin ohjaus
Relelahtd 2: Kay

Relelahto 3: Vika (-1)

Liittimien koot (katso sivu 84):

R1...R5: 0,2...2,5 mm? (24...14 AWG): Liittimet +24V, DGND, DCOM, B+, A-, DGND, ulk. 24V
0,14...1,5 mm? (26...16 AWG): Liittimet DI, Al, AO, AGND, RO, STO

R6...R9: 0,14...2,5 mm? (kaikki liittimet)
Kiristysmomentit: 0,5...0,6 Nm
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HVAC-oletuskokoonpanon oletusarvoiset ohjauskytkennat

X

Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahd6t
SCR Ohjauskaapelin suoja

1.10 kor‘% Al1 Léhtotaajuuden/nopeuden ohjearvo: 0...10 V
."_ AGND Analogiatulopiirin maa
+10 V Ohjejannite 10 VDC
Al2 Oloarvon takaisinkytkenté: 0 ... 20 mA
AGND Analogiatulopiirin maa
enint. AO1 Léhtotaajuus: 0...10 V
500 ohm AO2 Moottorin virta: 0 ... 20 mA

AGND Analogialahtdpiirin maa
Apujannitelahtd ja ohjelmoitavat digitaalitulot
+24 V Apujanniteldhtd +24 V DC, enint. 250mA)

DGND Apujannitemaa

DCOM Kaikille yhteinen digitaalitulo
—" DI1 Seis (0) / Kéy (1)
" DI2 Ei maaritetty
—"" DI3 Vakiotaajuuden/-nopeuden valinta
—" DI4 Kaynnistyslukitus 1 (1 = salli kdynnistys)
—" DI5 Ei maaritetty
L DI6 Ei maaritetty

RO1C ‘ Saatopellin ohjaus | Saatopellin
Saatopellin :l 250 V AC / 30 V DC| aktivointi
toimilaite — 2A 19 yhdistyy 21:een
| Kay Kéynnissa
Kaynnissa-tila :l 250 VAC / 30 VDC |22 yhdistyy 24:een
= 2A
ati Vika (-1 Vikatila
Vikatila :. 250 \;A(% /30 VDC |25 yhdistyy 26:een
RO3B — 2A
Sisdanrakennettu kenttavayla
29 B+
30 A— Sisdanrakennettu kenttévayla, EFB (EIA-485)
3 DGND
S4 TERM Paatevastusten kytkin
S5 BIAS Esijannitysvastusten kytkin
X4 Safe torque off -toiminto
[ 34 ouT1 Safe torque off -toiminto. Tehdaskytkenta.
35 ouT2 Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta
2) Z)L 36 SGND taajuusmuuttaja kéynnistyy. Lisétietoja on
37 IN1 taajuusmuuttajan Laiteoppaan Safe torque off -
38 IN2 toimintoa kasittelevassa luvussa.

X10 24 V AC/DC
24V AC/DC+ tulo| Vain R6...R11: Ulk. 24 V AC/DC -tulo ohjausyksikén
3) 24\/ AC/DC- tulo| virran kytkemiseen, kun verkkosy6tto on katkaistu.

) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn
maadoituspuristimeen.

2) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.
3) Ulkoisen 24 V AC/DC -tulon liittimet 40 ja 41 on vain rungoissa R6...R11.

Huomautuksia:
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PID-ohjaus, yksi moottori

Talla asetusvaihtoehdolla voidaan valita nopeasti PID-s&atéasetukset, jotka pitéavat virtauksen
tai paineen vakiona. Talldin kokoonpanossa on oltava mittauksen takaisinkytkenta prosessista.
Takaisinkytkentasignaali kytketdan analogiatuloon 2 (Al2). Voit maarittaa asetusarvon tulemaan
analogiatulosta 1 (Al1) tai ohjauspaneelista (kayttopaneeli) Auto-tilassa, tai voit maarittaa vakio-
asetusarvon.

Kasi- ja Off-tilassa nopeusohje ja kdynnistyskomento annetaan ohjauspaneelista. Kasi-tilassa
nopeusohje on suora nopeusohje ja PID-asetusarvo.

Kun taajuusmuuttaja on maaritetty kayttdonotossa kayttdmaan PID-saatéa, ja kokoonpanossa
on yksi moottori, voit sdataa Prosessi PI(D):n PID-ohjaus-alivalikosta tai Ensisijaiset asetuk-
set -valikosta (katso sivu 63).

Huomaa: You select default configurations in the Primary settings menu, not with parameter
96.04 Macro select (FW Part 2). Tata parametria kaytetdan vain Drive Customizer -tydkalun
kanssa.

0 ™ ACHAE0 00Hz| |04 ™ ACHAE0 0.0 Hz

Ohjaaminen ———| |PID-ohjaus

Awaa ohje painamalla [?]. ZEFID antti

Suora ohjaus 1/0:n kautta ™ Kayta PID-ohjausta

Suora ohjaus kenttévaylan tedonsirmon Aktivai PID-ohjaus ko...: Aina aktiivin..
:si mootor Kaynn./pyséyt/suunnan L. Eivality

ksikka: °C
Takaisin 12:38 Seuraava| |Takaisin 1253 Valitse

Tulosignaalit

Asetusarvon valinta: ohjauspaneeli/vakio/analogiatulo (Al1)
PID-takaisinkytkenta (Al2)

Kéaynnistyksen/pysaytyksen valinta (DI1)
Vakionopeuden/-taajuuden valinta (DI3)

Kéaynnistyslukitus 1 (DI4)

Lahtosignaalit

Analogialahtd AO1: Laht6taajuus
Analogialahtdé AO2: Moottorin virta
Relelahtd 1: Saatdpellin ohjaus
Relelaht6 2: Kay

Relelahto 3: Vika (-1)

Liittimien koot (katso sivu 86):

R1...R5: 0,2...2,5 mm? (24...14 AWG): Liittimet +24V, DGND, DCOM, B+, A-, DGND, ulk. 24V
0,14...1,5 mm? (26...16 AWG): Liittimet DI, Al, AO, AGND, RO, STO

R6...R9: 0,14...2,5 mm? (kaikki liittimet)
Kiristysmomentit: 0,5...0,6 Nm
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Yhden moottorin PID-saadon oletusarvoiset ohjauskytkennat

X

Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdét
SCR Ohjauskaapelin suoja
Al1 Paneelin asetusarvo-ohje / Vakioasetusarvo:
AGND Analogiatulopiirin maa
+10 V Ohjejannite 10 VDC
Al2 PID-takaisinkytkentd: 0 ... 20 mA

AGND Analogiatulopiirin maa

enint. AO1 Léhtotaajuus: 0...10 V

500 ohm AO2 Moottorin virta: 0 ... 20 mA
AGND Analogialahtdpiirin maa

+24 Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA
DGND Apujannitemaa
DCOM Kaikille yhteinen digitaalitulo
—" DI1 Seis (0) / Kéy (1)
" DI2 Ei maaritetty
—"" DI3 Vakiotaajuuden/-nopeuden valinta
—" DI4 Kaynnistyslukitus 1 (1 = salli kdynnistys)
—" DI5 Ei maaritetty
L DI6 Ei maaritetty

RO1C | Séaatopellin ohjaus| Saatopellin
Saatopellin :l 250 V AC/ 30 V DC| aktivointi
toimilaite — 2A 19 yhdistyy 21:een
| Kay Kéynnissa
Kéynnissa-tila :l 250 VAC /30 VDC |22 yhdistyy 24:een
— 2A
- ‘ Vika (-1) Vikatila
Vikatila :. 250 VAC / 30 VDC |25 yhdistyy 26:een
RO3B — 2A

Sisdanrakennettu kenttavayla

29 B+
30 A— Sisdanrakennettu kenttévayla, EFB (EIA-485)
3 DGND
S4 TERM Paatevastusten kytkin
S5 BIAS Esijannitysvastusten kytkin
X4 Safe torque off -toiminto
[ 34 ouT1 Safe torque off -toiminto. Tehdaskytkenta.
35 ouT2 Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta
2) Z)L 36 SGND taajuusmuuttaja kéynnistyy. Lisétietoja on
37 IN1 taajuusmuuttajan Laiteoppaan Safe torque off -
38 IN2 toimintoa kasittelevassa luvussa.
X10 24 V AC/DC

24V AC/DC+ tulo| Vain R6...R11: Ulk. 24 V AC/DC -tulo ohjausyksikén
3) 24\/ AC/DC- tulo| virran kytkemiseen, kun verkkosy6tto on katkaistu.

1) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn
maadoituspuristimeen.

2) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.
3) Ulkoisen 24 V AC/DC -tulon liittimet 40 ja 41 on vain rungoissa R6...R11.

Huomautuksia:
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Ohjelman ominaisuudet

Yleista

Tassa luvussa kuvataan joitakin ohjausohjelman keskeisia toimintoja seka niiden
kayttda ja ohjelmointia. Lisaksi luvussa kerrotaan ohjauspaikoista ja kayttétiloista.

Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus

ACHS580-taajuusmuuttajalla on kaksi mahdollista padohjauspaikkaa: ulkoinen ja pai-
kallinen. Paikallisessa ohjauksessa on lisaksi kolme eri toimintatilaa: Off, Kasi ja
Auto.

Off-tilassa taajuusmuuttaja ei kdy. Kasi-tilassa taajuusmuuttaja on kdynnissa. Tassa
kayttotilassa aloitusohje kopioidaan taajuusmuuttajan ohjeesta.

Seuraavasta kaaviosta ndhdaan, miten kayttétilaa voi muuttaa painamalla Hand-, Off-
tai Auto-painiketta:

7 %
e /4 o
f _B
—

Hand

o

Hand

Ohjauspaikka voidaan valita myds PC-tyokalulla.

Huomautus: Jos taajuusmuuttaja kaynnistetaan uudelleen, kun vika 70871 Ohjauspa-
neelin katkos on aktiivisena, kayttotila muuttuu Kasi- tai Off-tilasta Auto-tilaan.

Huomautus: Ohitustoiminto ohittaa kaytdssa olevan kayttétilan.
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Taajuusmuuttaja
I U |
| Ulkoinen ohjaus |
. —} 0" PLC |
e (Ohjelmoitava

r - I logiikkaohjain) |
I I | =0 |
4 | Sisanrakennettu L |

| | = kenttavaylaliitanta
! | L, |
I I | — |
| | | Kenttévaylasovitin (Fxxx) |
| Ohjauspaneeli tai Drive | | |
| composer -PC-tyokalu | [ |

(lisévaruste)

L - —_ —_ —_ = . L e — —_— —_ —_ = .

R Tuloja ja lahtdja voidaan lisatd asentamalla lisdvarusteena saatava 1/0O-laajennusmoduuli
(CMOD-01, CMOD-02, CHDI-01 tai CPTC-02) taajuusmuuttajan laitepaikkaan.

Paikallisohjaus

Kun taajuusmuuttaja on paikallisessa ohjauksessa, ohjauskomentoja voidaan antaa
* ohjauspaneelin nappaimistolla
* PC-tietokoneella, johon on asennettu Drive Composer -PC-tydkalu.

Nopeusohjaustila on kaytettavissa moottorin vektorisaatétilassa; taajuustila on kay-
tettavissa, kun kaytdéssa on moottorin skalaarisaatotila.

Paikallisohjausta kaytetdan paaasiassa taajuusmuuttajan kayttédnoton ja huollon
aikana. Ohjauspaneeli ohittaa aina ulkoiset ohjaussignaalilahteet, kun sita kaytetaan
paikallisohjaukseen. Ohjauspaikan vaihtaminen paikalliseksi voidaan estaa paramet-
rilla 19.18 KASI/OFF-valinnan kéytésté poiston Idhde (Ohjelmointiopas, osa 2).

Parametrilla 49.05 Tiedonsiirtokatkostoiminto (Ohjelmointiopas, osa 2) valitaan,
miten taajuusmuuttaja reagoi ohjauspaneelin tai PC-tyokalun yhteyskatkokseen.
(Parametrilla ei ole vaikutusta ulkoisessa ohjauksessa.)
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Ulkoinen ohjaus

Kun taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa, ohjauskomentoja varten on kaytet-
tavissa seuraavat vaylat:

» |/O-liitannat (digitaali- ja analogiatulot) tai valinnaiset 1/0O-laajennusmoduulit

» kenttavaylaliitanta (sisddanrakennetun kenttavaylaliitinnan tai lisdvarusteena saa-
tavan kenttavaylasovitinmoduulin kautta).

Kaytettavissa on kaksi ulkoista ohjauspaikkaa, ULK1 ja ULK2. Kayttaja voi valita
kaynnistys- ja pysaytyskomentojen |lahteet erikseen jokaiselle ohjauspaikalle maarit-
tamalla parametrit 20.07 Ulk1 komennot...20.10 Ulk2 tulo 3 Idhde (Ohjelmointiopas,
osa 2). Jokaisen ohjauspaikan kayttétila voidaan valita erikseen. Nain voidaan siirtya
nopeasti kayttotilasta toiseen, esimerkiksi vaihtaa nopeus- ja prosessi-PID-saadoén
valilla. Ohjauspaikan ULK1 tai ULK2 valinta voidaan tehda minka tahansa binaarilah-
teen, esimerkiksi digitaalitulon tai kenttavaylan ohjaussanan, avulla (katso parametri
19.11 Ulk1/Ulk2-valinta, katso Ohjelmointiopas, osa 2). Ohjeen lahde voidaan valita
jokaiselle kayttotilalle erikseen.

Tiedonsiirron vikatoiminto

Tiedonsiirron vikatoiminto mahdollistaa prosessin jatkumisen keskeytyksetta. Tiedon-
siirron katketessa taajuusmuuttaja vaihtaa ohjauksen automaattisesti ohjauspaikasta
ULK1 ohjauspaikkaan ULK2. Nain prosessin ohjausta voidaan jatkaa esimerkiksi taa-
juusmuuttajan PID-saatimella. Alkuperaisen ohjauspaikan palatessa kayttoon taa-

juusmuuttaja siirtdad ohjauksen automaattisesti takaisin tietolikenneverkkoon (ULK1).
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Lohkokaavio: Nopeusohjauksen valinta (ULK1/ULK2)

Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Tulo 1 —UIk1 nopeusohje 1 Toiminto
Tulo 2 —{22.12 Ulk1 nopeusohje
Tulo3 {2211 1 tai matem funk- ULK1
tio, jossa Ulk1
- nopeusohje 1
Tulo 1 —UIk1 nopeusohje 2 ja Ulk1 nopeus-
Tulo2 —{22.12 ohje 2 Valitse
Tulo 3 | 22.13
Oletus =
G — ULK1
Tulo 1 — UIk2 nopeusohje 1 Toiminto 1977
Tulo2 —22.18 Ulk2 nopeusohje -
Tulo3 | 1 tai matem funk- Ulk1/Ulk2-valinta
tio, jossa Ulk2
- nopeusohje 1
Tulo 1 — UIk2 nopeusohje 2| ja Ulk2 nopeus- ULK2
Tulo 2 —122.19 ohje 2
Tulo 3 | 22.20

Lohkokaavio: Taajuusohjauksen valinta (ULK1/ULK2)

Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Tulo 1 —UIk1 taajuusohje 1 Toiminto
Tulo 2 —28.11 Ulk1 taajuusohje
Tulo 3 | 1 tai matem funk- ULK1
tio, jossa Ulk1
- - taajuusohje 1
Tulo 1 — Ulk1 taajuusohje ja Z//k1 taajuus-
Tulo2 — 2 ohje 2 Valise
Tulo3 2812 28.13
Oletus =
E — ULK1
Tulo 1 — UIk2 taajuusohje Toiminto T
Tulo2 — 1 UIK2 taajuusohje -
Tulo3 —]28.15 1 tai matem funk- Ulk1/Ulk2-valinta
tio, jossa Ulk2
- - taajuusohje 1
Tulo 1 — UIk2 taajuusohje ja [//kz taajuus- ULK2
Tulo2 — 2 ohje 2
Tulo3 —28.16 28.17

Asetukset

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

e Parametrit 19.11 Ulk1/Ulk2-valinta; 20.01 Ulk1 komennot...20.10 Ulk2 tulo 3
ldhde (Ohjelmointiopas, osa 2)

* Parametrit 22.11 Ulk1 nopeusohje 1...22.20 Ulk2 nopeusfunktio
* Parametrit 28.11 Ulk1 taajuusohje 1...28.17 Ulk2 taajuusfunktio.
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Taajuusmuuttajan kayttotilat

Taajuusmuuttaja voi toimia useissa kayttotiloissa erityyppisilla ohjeilla. Jokaisen
ohjauspaikan (paikallinen, ULK1 ja ULK2) tila voidaan valita parametriryhmassa 79
Kéyttétila (Ohjelmointiopas, osa 2). Alla on esitetty eri ohjetyyppien ja ohjausketjujen
yleiskuvaus.

Huomaa: Katso parametrien tiedot
Ohjelmointioppaan osasta 2.

PID
T te-m - - 1
| |
Nopeusohje Taajuusohje
Parametriryhmé 22 Parametriryhmé 28
Nopeusohjeen valinta Taajuusohjeketju

Moottorin vektoriohjaustila | Moottorin skalaariohjaustila

Momenttisdadin Taajuussaadin
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Taajuusmuuttajan konfigurointi ja ohjelmointi

Taajuusmuuttajan ohjausohjelma huolehtii paaohjaustoiminnoista, kuten nopeuden ja
taajuuden saatamisesta, taajuusmuuttajan logiikasta (kdynnistys/pysaytys), 1/O:sta,
takaisinkytkennasta, tiedonsiirrosta ja suojaustoiminnoista. Ohjausohjelman toimin-
not konfiguroidaan ja ohjelmoidaan parametrien avulla.

Taajuusmuuttajan ohjausohjelma

Nopeussaato
Taajuussaatd
Taajuusmuuttajan logiikka
1/O-liitanta
Kenttavaylaliitanta
Suojaukset

Konfigurointi oletuskokoonpanojen avulla

Oletuskokoonpanot koostuvat ennalta maaritetyista 1/0-asetuksista. Katso luku Ole-
tusarvoiset I/O-kytkennét (sivu 87).

Konfigurointi valikkojen avulla

Taajuusmuuttajan asetukset voidaan maarittda Ensisijaiset asetukset -valikon ja
muiden ohjauspaneelin valikkojen avulla. Talldinkin varsinaiset muutokset tehdaan
parametreihin, mutta valikoissa apuna on assistanttitoimintoja, eika kayttajan tarvitse
tietda parametrien nimia ja numeroita. Katso luku Ohjauspaneelin asetukset, I/O ja
vianmaaritys (sivu 49).

Konfigurointi parametreilla

Parametreilla maaritetaan kaikki taajuusmuuttajan vakiotoiminnot. Parametrit voi-
daan asettaa

» ohjauspaneelista, kuten luvussa Ohjauspaneeli (katso sivu 47) on kuvattu

* Drive composer -PC-tyékalun avulla, kuten oppaassa Drive composer user’s
manual (3AUA0000094606 [englanninkielinen]) on kuvattu

* kenttavaylaliitinnan kautta, kuten luvuissa Modbus RTU -ohjaus sisdénrakenne-
tun kenttéavaylaliitdnnan kautta (katso sivu 2217) ja Kenttdvéyldohjaus kenttéavayla-
sovittimen kautta (katso sivu 299) on kuvattu.

Kaikki parametriasetukset tallennetaan automaattisesti taajuusmuuttajan pysyvais-
muistiin. Kuitenkin jos taajuusmuuttajan ohjausyksikkdna kaytetdan ulkoista +24 V
DC -teholahdetta, parametrimuutosten jalkeen on erittéin suositeltavaa tehda pako-
tettu tallennus parametrilla 96.07 Parametrin tallennus késin (Ohjelmointiopas, osa 2)
ennen virran katkaisemista ohjausyksikosta.
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Tarvittaessa parametrien oletusarvot voidaan palauttaa parametrilla 96.06 Parametrin
palautus (Ohjelmointiopas, osa 2).

Adaptiivinen ohjelmointi

Perinteisesti kayttaja voi ohjata taajuusmuuttajan toimintaa parametrien avulla. Vakio-
parametreilla on kuitenkin aina kiinted joukko valittavia vaihtoehtoja tai tietty asetus-
alue. Taajuusmuuttajan toiminnan laajempaan mukauttamiseen tarvitaan
toimintolohkoista koostettavia adaptiivisia ohjelmia.

PC-tietokoneessa toimivassa Drive Composer Pro -tydkalussa (versio 1.10 tai
uudempi) on adaptiivisen ohjelmoinnin aputoiminto, jossa mukautettuja ohjelmia voi-
daan rakentaa graafisen kayttéliittyman avulla. Toimintolohkoissa on tavallisia lasken-
nallisia ja loogisia toimintoja seka erilaisia valinta-, vertailu- ja ajastinlohkoja.

Fyysisia tuloja, taajuusmuuttajan tilatietoja, oloarvoja, vakioita ja parametreja voidaan
kayttaa ohjelman syodtteend. Ohjelman tuotoksia voidaan kayttaa esimerkiksi kayn-
nistyssignaaleina, ulkoisina tapahtumina tai ohjearvoina, tai ne voidaan liittda taajuus-
muuttajan Iahtéihin. Luettelo kaytettavissa olevista tuloista ja Iahddista on
seuraavassa taulukossa.

Jos adaptiivisen ohjelman tuotos liitetddn osoitinparametrina toimivaan valintapara-
metriin, valintaparametri kirjoitussuojataan.

Esimerkki:

Jos parametri 31.01 Ulkoisen tapahtuman 1 ldhde (Ohjelmointiopas, osa 2) liitetdan
adaptiivisen ohjelmointilohkon tuotokseen, parametrin arvona nakyy ohjauspanee-
lissa ja PC-tyOkalussa Adaptiivinen ohjelma. Parametri on kirjoitussuojattu (= valintaa
ei voi muuttaa).

Adaptiivisen ohjelman tila ndkyy parametrissa 07.30 Adaptiivisen ohjelman tila
(Ohjelmointiopas, osa 2). Adaptiivinen ohjelma voidaan poistaa kaytdsta parametrilla
96.70 Poista adaptiivinen ohjelma kéytéstéd (Ohjelmointiopas, osa 2).

Lisatietoja on oppaassa Adaptive programming application guide
(3AXD50000028574, englanninkielinen).

Adaptiivisissa ohjelmissa kaytettavissé olevat tulot

Tulo |Léhde (parametrien tiedot: Ohjelmointiopas, osa 2)
4¢]

DI 10.02 DI viivéastetty tila, bitti O
DI2 10.02 DI viivastetty tila, bitti 1
DI3 10.02 DI viivastetty tila, bitti 2
Dl4 10.02 DI viivastetty tila, bitti 3
DI5 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 4
DI6 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 5
Al1 12.11 Al1 oloarvo

Al2 12.21 Al2 oloarvo

Oloarvot

Moottorin nopeus 01.01 Moottorin nopeus
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Adaptiivisissa ohjelmissa kaytettavissé olevat tulot

Tulo

Lahde (parametrien tiedot: Ohjelmointiopas, osa 2)

Lahtétaajuus

01.06 Lahtétaajuus

Moottorin virta

01.07 Moottorin virta

Moottorin momentti

01.10 Moottorin momentti

Moottorin akseliteho

01.17 Moottorin akselin teho

Tila

Kaytossa 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 0
Estetty 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 1
Kaynnistysvalmis 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 3
Lauennut 06.11 Péétilasana, bitti 3

Asetusarvossa 06.11 Péétilasana, bitti 8

Rajoitus 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 7

Ulk1 aktiivinen

06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 10

Ulk2 aktiivinen

06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 11

Muistipaikka

Muistipaikka 1 (32-bittinen reaaliluku)

47.01 Muistipaikka 1 real32

Muistipaikka 2 (32-bittinen reaaliluku)

47.02 Muistipaikka 2 real32

Muistipaikka 3 (32-bittinen reaaliluku)

47.03 Muistipaikka 3 real32

Muistipaikka 4 (32-bittinen reaaliluku)

47.04 Muistipaikka 4 real32

Adaptiivisissa ohjelmissa kéytettavissa olevat 1ahdot

Laht6 | Kohde (parametrien tiedot: Ohjelmointiopas, osa 2)
/0

RO1 10.24 RO1 lahde

RO2 10.27 RO2 ldhde

RO3 10.30 RO3 ldhde

AO1 13.12 AO1 ldhde

AO2 13.22 AO2 ldhde

Kéynnistyksen ohjaus

Ulk1/Ulk2-valinta

19.11 Ulk1/Ulk2-valinta

Ulk1 tulo 1 (komento)

20.03 Ulk1 tulo1 lédhde

Ulk1 tulo 2 (komento)

20.04 Ulk1 tulo 2 ladhde

Ulk1 tulo 3 (komento)

20.05 Ulk1 tulo 3 ladhde

Ulk2 tulo 1 (komento)

20.08 UIk2 tulo1 ladhde

Ulk2 tulo 2 (komento)

20.09 UIk2 tulo 2 ladhde

Ulk2 tulo 3 (komento)

20.10 UIk2 tulo 3 lédhde

Viankuittaus

31.11 Vian kuittauksen valinta

Nopeuss&ato

Ulk1 nopeusohje

22.11 Ulk1 nopeusohje 1

Nopeuden suhteellinen vahvistus

25.02 Nopeuden suhteellinen vahvistus

Nopeuden integrointiaika

25.03 Nopeuden integrointiaika

Kiihdytysaika 1

23.12 Kiihdytysaika 1

Hidastusaika 1

23.13 Hidastusaika 1

Taajuussaéato

Ulk1 taajuusohje

28.11 Ulk1 taajuusohje 1

Rajoitustoiminto

Minimimomentti 2

30.21 Min.momentin 2 l&hde

Maksimimomentti 2

30.22 Maks.momentin 2 Idhde

Tapahtumat
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Adaptiivisissa ohjelmissa kaytettavissé olevat |ahdot

Lahto Kohde (parametrien tiedot: Ohjelmointiopas, osa 2)
Ulkoinen tapahtuma 1 31.01 Ulkoisen tapahtuman 1 l&dhde

Ulkoinen tapahtuma 2 31.03 Ulkoisen tapahtuman 2 l&dhde

Ulkoinen tapahtuma 3 31.05 Ulkoisen tapahtuman 3 l&dhde

Ulkoinen tapahtuma 4 31.07 Ulkoisen tapahtuman 4 l&dhde

Ulkoinen tapahtuma 5 31.09 Ulkoisen tapahtuman 5 l&dhde

Muistipaikka

Muistipaikka 1 (32-bittinen reaaliluku) [47.01 Muistipaikka 1 real32

Muistipaikka 2 (32-bittinen reaaliluku) [47.02 Muistipaikka 2 real32

Muistipaikka 3 (32-bittinen reaaliluku) [ 47.03 Muistipaikka 3 real32

Muistipaikka 4 (32-bittinen reaaliluku) | 47.04 Muistipaikka 4 real32

PID-s&&to

Sarjan 1 asetusarvo 1 40.16 Sarja 1 ohjearvon 1 ldhde
Sarjan 1 asetusarvo 2 40.17 Sarja 1 ohjearvon 2 ldhde
Sarjan 1 takaisinkytkenta 1 40.08 Sarja 1 takaisinkytk. 1 Idhde
Sarjan 1 takaisinkytkenta 2 40.09 Sarja 1 takaisinkytk. 2 Idhde
Sarja 1 vahvistus 40.32 Sarja 1 vahvistus

Sarja 1 integrointiaika 40.33 Sarja 1 integrointiaika
Sarjan 1 ohitustila 40.49 Sarja 1 sdétimen ohitus
Sarjan 1 ohituksen ohje 40.50 Sarja 1 ohitusohjeen valinta

Adaptiivisten ohjelmien vika- ja apukoodimuodot

Apukoodin muoto:

[ Bitit 24-31: tilan numero | Bitit 16-23: lohkon numero | Bitit 0-15: virhekoodi

Jos tilan numero on nolla mutta lohkon nhumerossa on arvo, vika liittyy perusohjelman
toimintolohkoon. Jos tilan ja lohkon numero ovat nolla, vika on yleisvika, joka ei liity
yksittaiseen toimintolohkoon.

Katso vika 64A6 Adaptiivinen ohjelma (sivu 209).

Ohjelmajaksot

Adaptiivinen ohjelma voi sisaltda perusohjelman ja ohjelmajaksoja. Perusohjelma on
kaynnissa jatkuvasti, kun adaptiivinen ohjelma on kaynnissa. Perusohjelman toimin-
not ohjelmoidaan toimintolohkojen seka jarjestelman tulojen ja lahtdjen avulla.

Ohjelmajaksot ovat tilapohjaisia. Tama tarkoittaa, ettad vain yhta ohjelmajakson tilaa
suoritetaan kerrallaan. Ohjelmajaksoja luodaan lisaamalla tiloja ja ohjelmoimalla tila-
kohtaiset ohjelmat kayttden samoja elementteja kuin perusohjelman ohjelmoinnissa.
Tilamuutokset ohjelmoidaan lisdamalla tilamuutoslahtdja tilaohjelmiin. Tilamuutos-
saannot ohjelmoidaan kayttden toimintolohkoja.

Ohjelmajakson aktiivisen tilan numero nakyy parametrissa 07.317 AP-sekvenssin tila
(Ohjelmointiopas, osa 2).
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Ohjausliitannat

Ohjelmoitavat analogiatulot

Ohjausyksikdssa on kaksi ohjelmoitavaa analogiatuloa. Kukin tulo voidaan maarittaa
erikseen jannitetuloksi (0/2...10 V) tai virtatuloksi (0/4...20 mA) parametreilla. Kukin
tulo voidaan suodattaa, kaantaa tai skaalata.

Asetukset

» Parametrit ryhméassa 12 Vakio-Al (Ohjelmointiopas, osa 2).

Ohjelmoitavat analogialdahdot

Ohjausyksikdssa on kaksi analogista virtalahtda (0...20 mA). Analogialéhtd 1 voidaan
maarittaa jannitelahdoksi (0/2...10 V) tai virtalahdodksi (0/4...20 mA) parametrilla.
Analogialaht6 2 on aina virtalahtd. Kukin 1ahtd voidaan suodattaa, k&antaa tai skaa-
lata.

Asetukset

» Parametrit ryhméassa 13 Vakio-AO (Ohjelmointiopas, osa 2).

Ohjelmoitavat digitaaliset tulot ja lahdot
Ohjausyksikdssa on kuusi digitaalituloa.
Digitaalituloa D15 voidaan kayttaa taajuustulona.
Digitaalituloa D16 voidaan kayttaa termistoritulona.

Kuusi digitaalituloa voidaan lisata kayttamalla CHDI-01 115/230 V -digitaalitulolaajen-
nusmoduulia ja yksi digitaalilahtd kayttamalla CMOD-01-monitoimilaajennusmoduulia.

Asetukset

» Parametriryhmat 70 Vakio DI ja 11 Vakio DIO, Fl, FO (Ohjelmointiopas, osa 2).

Ohjelmoitava taajuuden tulo ja lahto
Digitaalitulo D15 voidaan maarittaa taajuustuloksi.

Taajuuden lahto voidaan toteuttaa CMOD-01-monitoimilaajennusmoduulin avulla.

Asetukset

» Parametriryhmat 70 Vakio DI, RO ja 11 Vakio DIO, FI, FO (Ohjelmointiopas,
osa 2).

Ohjelmoitavat relelahdot

Ohjausyksikdssa on kolme relelahtda. Lahtojen ilmaisema signaali voidaan valita
parametreilla.
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Kaksi relelahtda voidaan lisata kayttamalla CMOD-01-monitoimilaajennusmoduulia
tai CHDI-01 115/230 V -digitaalitulolaajennusmoduulia.

Asetukset

» Parametrit ryhmassa 70 Vakio DI, RO (Ohjelmointiopas, osa 2).

Ohjelmoitavat I/O-laajennukset

Tuloja ja lahtdja voidaan lisata kayttamalla CMOD-01- tai CMOD-02-monitoimilaajen-
nusmoduulia tai CHDI-01 115/230 V -digitaalitulolaajennusmoduulia. Moduuli asen-
netaan ohjausyksikon lisdvarustepaikkaan 2.

Alla olevassa taulukossa on esitetty ohjausyksikon seka valinnaisten CMOD-01-,
CMOD-02- ja CHDI-01-moduulien 1/O-liitantdjen maarat.

- . . . Digitaali- . .
o Digitaalitu- Dlgltaﬁll- set 1/O-lii- Analogia- An.:alog'j-la- Relelihdét
Sijainti lot lahdot tannat tulot lahdot (RO)
(DI) (DO) (DIO) (Al) (AO)
Ohjausyk- 6 - - 2 2 3
sikkd
CMOD-01 - 1 - - - 2
CMOD-02 - - - - - 1 (ei konfigu-
roitavissa)
CHDI-01 6 (115/230 V) - - - - 2

I/O-laajennusmoduuli voidaan aktivoida ja konfiguroida parametriryhman 15 avulla.

CMOD-02-moduuli lisda ei-konfiguroitavan relelahdon liséksi +24 V DC/AC -tulon ja
termistoritulon.

Huomautus: Parametriryhma sisaltaa parametreja, jotka nayttavat laajennusmoduu-
lin tulojen arvot. I/O-laajennusmoduulin tuloja voidaan kayttaa signaalin lahteina vain
naiden parametrien avulla. Muodosta yhteys tuloon valitsemalla I&hteenvalintapara-
metrin asetukseksi Muu ja maarittamalla sitten asianmukainen arvoparametri (digi-
taalisignaalien tapauksessa myds bitti) ryhmassa 15.

Huomautus: CHDI-moduulia kdytettdessa voidaan kayttaa enintdan kuutta digitaa-
lista lisdtuloa. CHDI ei vaikuta ohjausyksikdssa vakiovarusteena oleviin digitaalituloi-
hin.

Asetukset

» Parametriryhma 15 I/O-laajennusmoduuli (Ohjelmointiopas, osa 2).

Kenttiavaylaohjaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea useisiin erilaisiin automaatiojarjestelmiin kenttavay-
lalitantdjen kautta. Katso luvut Modbus RTU -ohjaus sisdénrakennetun kenttéavaylélii-
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tédnnan kautta ja Kenttdvéyldohjaus kenttévéaylasovittimen kautta (Ohjelmointiopas,
osa 2).

Asetukset

* Parametriryhmat 50 Kenttdvayldsovitin (KVS), 51 KVS A asetukset, 52 KVS A
datatulo, 53 KVS A dataldhté ja 58 Sisdédnrakennettu kenttdvayla (Ohjelmointio-
pas, osa 2).

Syottoyksikon (LSU) ohjaus
Yleista

Tama ominaisuus on kaytettavissa vain ACH580-31-taajuusmuuttajissa.

ACHS580-31-taajuusmuuttajassa on vain yksi syottoyksikko (LSU) ja yksi vaihtosuuntaa-
jayksikko (INU). Syottoyksikkéa voidaan ohjata vaihtosuuntaajayksikon kautta. Vaih-
tosuuntaajayksikko voi esimerkiksi 1ahettaa syottdyksikkdon ohjaussanan ja ohjearvoja,
jolloin molempia yksikdita voidaan ohjata yhden ohjausohjelman kayttoliittymista.

Topologia

Syottoyksikon ja vaihtosuuntaajayksikdn ohjausyksikét on kytketty toisiinsa sisaisella
tiedonsiirtokanavalla.

[ ACH580-31 i
lSysttoyksikks (LSU) | ['Vaihtosuuntaajayksikkd (INU) |
(CCU) Ohjausyksikkd

(QCU) Ohjausyksikkd ‘

Tiedonsiirto

Tiedonsiirto yksikdiden valilld muodostuu dataseteistd, joissa on kolme 16-bittista
sanaa. Vaihtosuuntaajayksikko lahettaa datasetin syottoyksikkéon, joka palauttaa
seuraavan datasetin vaihtosuuntaajayksikkdon.

Tiedonsiirrossa kaytetaan datasetteja 10 ja 11, jotka paivittyvat 2 ms:n aikavalilla.
Vaihtosuuntaaja lahettda datasetin 10 syottdyksikkoon, ja syottoyksikko lahettaa
datasetin 11 vaihtosuuntaajayksikkdon. Datasettien sisalté voidaan maarittaa
vapaasti, mutta datasetti 10 sisaltda yleensa ohjaussanan, kun taas datasetti 11
palauttaa tilasanan.
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Tasajannite- ja/tai loisteho-ohje voidaan lahettaa syottdyksikkdon vaihtosuuntaajan
parametriryhmalla 94 LSU-sdété (Ohjelmointiopas, osa 2), jos syottdyksikkd tukee
tata toimintoa. Syottdyksikko [ahettdd myds vaihtosuuntaajalle oloarvosignaaleja,
jotka nakyvat parametriryhmassa 071 Oloarvot (Ohjelmointiopas, osa 2).

Syottoyksikon ohitus

Kun ohitus aktivoidaan vaihtosuuntaajassa, se aktivoituu myds sy6ttdyksikossa ja
pysyy aktiivisena, kunnes se poistetaan kaytosta.

Kun syo6ttoyksikdssa ilmenee vika, yksikkd pyrkii kuittaamaan sen automaattisesti.
Jos vikaa ei voi kuitata 30 sekunnin viiveen kuluessa, syottoyksikkd kaynnistyy uudel-
leen ja jatkaa toimintaa, jos vika ei ole aktiivinen. Jos sy6ttdyksikdssa ilmenee vika,
joka on pysyva eli sita ei voi kuitata, syottoyksikké kaynnistyy valittbmasti uudelleen.
Jos vika ei poistu, syottoyksikko jatkaa uudelleenkaynnistyksia 30 sekunnin valein,
kunnes vika poistuu.

Ohituksen aikana syottoyksikdssa ilmenneet vian tallentuvat ohitusvikalokeihin (katso
parametriyhma 70 Ohita, katso Ohjelmointiopas, osa 2).

Jos ohitus on aktiivisena sy6ttdyksikdssa, kun vaihtosuuntaajan ja syottoyksikon vali-
nen tiedonsiirto katkeaa, syottdyksikkd kaynnistyy uudelleen ja jatkaa mahdollisuuk-
sien mukaan toimintaa, kunnes se saa vaihtosuuntaajasta kaytéstapoistokomennon.

Asetukset

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

» Parametrit 01.102...01.164, 05.111...05.121, 06.36...06.39, 06.116...06.118,
07.106...07.107, 30.101...30.149, 31.120...31.121 ja 96.108 LSU-ohjauskortin
uud.kéynnistys.

» Parametriryhmat 60 DDCS-tiedonsiirto, 61 D2D ja DDCS léhetystiedot, 62 D2D ja
DDCS vastaanotto ja LSU-ohjauskortin uud.kédynnistys.

» Parametriryhma 70 Ohita.
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Ohitus

Yleista

Ohitustila on joustava tapa maarittaa kriittinen vaste. Sita kaytetaan tyypillisesti
puhallinsovelluksissa, joissa tarvitaan erityinen toimintatila tulipalojen ja savun pois-
ton varalta. Ohitustilaa voidaan kayttaa myés monissa muissa kuin turvallisuuteen liit-
tyvissa sovelluksissa.

Huomaa: Seuraavassa on kuvattu ohituksen kayttd yksittaisessa taajuusmuutta-
jassa, joka toimii skalaaritilassa. Katso kohta Moottorin skalaariohjaus (sivu 125).

Ohitustilan aktivoiminen

Kun ohitustila on aktiivisena, taajuusmuuttaja noudattaa ohjelmoitua toimintaa, joka
on maaritetty parametriryhméassa 70 Ohita (Ohjelmointiopas, osa 2) ja kayttaa ase-
tuksia, jotka on valittu Valikko > Ensisijaiset asetukset > Ohita -valikossa. Ohitus-
tila aktivoidaan taajuusmuuttajan valitun tulon kautta. Valitse tulo kohdassa
Ensisijaiset asetukset > Ohita > Aktivoi ohitus kohteesta. Sama digitaalitulo toi-
mii myds taajuusmuuttajan kaynnistyskomentona ohitustilassa.

0 ™ ACHABD 0.0 Hz
Ohita
Ohitustila: Mormaali
Aktvol ohitus kohtee...: DIB akuwinen
Ohjearvon lahde: Ohitus: taajuus
Chitus: taajuus: 0.0 Hz
Suunnan valinta: Eteen
Takaisin 13:04 Muokkaa

Valitse Normaali tai Kriittinen ohitustila kohdassa Valikko > Ensisijaiset asetukset >
Ohita > Ohitustila.

Voit lukita ohitusasetukset kohdassa Valikko > Ensisijaiset asetukset > Turvalli-
suus. Avaa Turvallisuus-valikon lukitus antamalla kayttajan salasana. Valitse sitten
Lukitse ohitusasetukset. Lukitse lopuksi valikko.

Kun ohitus on poistettu kaytosta, taajuusmuuttaja palaa alkuperaiseen ohjelmoituun
toimintatilaan. Huomaa, etta jos taajuusmuuttaja oli Kasi-tilassa ennen ohituksen
valintaa, se palaa ohituksen poiston jalkeen Off-tilaan.
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Ohituksen nopeus-/taajuusohje

Voit maarittaa taajuusmuuttajalle seitseman erilaista ohitustilatyyppia valitsemalla
ohituksen nopeus-/taajuusohjeen Ohjearvon ldahde -valikossa.

it (™ ACHAB0 0.0Hz
Ohjearvon lihde:

[V akiotaajuudet

Al suoraan
Al2 suoraan
Ohitus: taajuus
Liukuluku

Peruuta 13:05 Tallenna

Vakiotaajuudet mahdollistaa useiden vakiotaajuuksien valinnan useiden digitaali-
tulojen perusteella.

Al1 suoraan tai Al2 suoraan on nopeusohjeena ohitustilassa.

Ohitus taajuus komentaa taajuusmuuttajan taajuuden yksittdiseen esiohjelmoi-
tuun arvoon.

Liukuluku kayttaa kahta valittua digitaalituloa taajuusmuuttajan taajuuden lisaa-

miseen ja vahentamiseen. Alkuarvot, minimi- ja maksimiarvot seka ramppiajat
voidaan valita asetuksilla.

Pakota pysaytys pysayttda taajuusmuuttajan valittua pysaytystapaa kayttaen.

PID, sarja 1 sdataa taajuusmuuttajan taajuutta PID-parametrisarjan 1 prosessi-
PID-saatimen l1dhtéarvon mukaan.

Ohitustilan ominaisuudet

Kun taajuusmuuttaja on asetettu ohitustilaan, sen toiminta on tdssa kuvatun
mukaista.

Ohitustilassa taajuusmuuttaja ei huomioi kenttavaylasta tulevia kaynnistys- ja
pysaytyskomentoja tai nopeusohjetta.

Ohitustilassa taajuusmuuttaja ei huomioi ohjauspaneelista tulevia komentoja,
kuten Kasi/Off/Auto-pyyntdja tai parametrimuutoksia, jotka voisivat vaikuttaa ohi-
tukseen. Jos USB-porttiin on kytketty DriveWare-tydkalu, taajuusmuuttaja ei huo-
mioi sita.

Ohitustilan aktivointi aktivoi my®s kaynnistyskomennon. Ohitustilassa ei tarvita
toista kaynnistyskomentoa.
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» Kayntilupasignaali ja kdynnistyksen lukitusten signaalildhde, joita noudatetaan
ohitustilan aikana, voidaan asettaa kohdassa Ensisijaiset asetukset > Ohita >
Ohita suojaukset.

it (™ ACHAB0 0.0 Hz
Ohita suojaukset

|ti|l_1p:a.‘E:igl'l:a:Ei“:a
B Kayta kaynnistyksen lukitusta 1
M Kayta kaynnistyksen lukitusta 2
O Kayea kaynnistyksen lukitusta 3
O Kayta kaynnistyksen lukitusta 4

Takaisin 13:05 Poista val.

* Kun ohitus on kaytdssa, taajuusmuuttaja jattdad huomiotta kaikki tulot lukuun otta-
matta ohituksen aktivoinnin tai poistamisen tuloa, vakiotaajuuden tai -taajuuksien
valintaan kaytettavia digitaalituloja ja ohitustilaa varten valittuja suojauksia. Kayt-
toéon jaavat tulot valitaan Ohita suojaukset -valikossa, ja ne voivat olla kayntilu-
pasignaali ja/tai enintdén nelja kaynnistyksen lukitusta.

* Kun ohitustila on aktiivisena, taajuusmuuttaja nayttdad Ohitus aktiivinen -varoi-
tusviestin.

OHITUS £ ACHS80 1000.0 rpm

Yaromus AFFE

Apukoodi: 0000 0000
Ohitus aktiivinen 12:51.38

Taajuusmuuttaja on ohitustlassa

Piilota 1251  Korjausohje

OVERRIDE (™ ACH480 0.0 Hz

Warning AFFE

A code: 0000 0000
Override active 16:03:07

Drive is in override mode

Hide 16:03 How to fix

» Parametrien valvonta kenttavaylan kautta on edelleen kaytettavissa ohitustilassa.
Lapimeno-I/O-pisteet (analogialdhdét, relelahdét ja digitaalitulot, joita ohjataan
kenttdvaylan kautta) toimivat normaalisti ja valittavat dataa taajuusmuuttajan 1api.
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Viat on ryhmitelty korkean ja matalan prioriteetin vikoihin. Korkean prioriteetin viat
tulevat nakyviin ja pysayttavat taajuusmuuttajan. Viankasittely: katso parametri-
ryhma 70 Ohita (Ohjelmointiopas, osa 2). Korkean prioriteetin viat on lueteltu seu-
raavassa:

2310 Ylivirta 4982 Ulkoinen ldmpdtila 2
2330 Maavuoto 5090 STO-laitevika

2340 Oikosulku 5091 Safe torque off
3210 Vlipiirin ylij@nnite FA81 Safe torque off 1
4981 Ulkoinen léampétila 1 FA82 Safe torque off 2

Kaikki viat, joita ei ole lueteltu tassa, ovat matalan prioriteetin vikoja. Aktiivisena
olevat matalan prioriteetin viat kuittaantuvat, kun taajuusmuuttaja siirtyy ohitusti-
laan. Matalan prioriteetin viat jatetdan huomiotta, kun taajuusmuuttaja on ohitusti-
lassa.

Voit valita, kaytetaanko kriittisten vikojen automaattista kuittausta (M Kayta kriit-
tisiin vikoihin automaattista kuittausta) vai vaaditaanko manuaalinen kuittaus
ohjauspaneelista tai toiminnolle valitusta digitaalitulosta.

Ohitustila vaikuttaa korkean prioriteetin vikojen kuittausyritysten maaraan. Voit
valita asetukseksi Ei kdytossa, Normaali tai Kriittinen. Ei kdytdssa tarkoittaa, etta
ohitusta ei kaytetad. Normaali-asetus tarkoittaa, etta noudatetaan ohjelmoitua vika-
kuittausten maaraa. Kriittinen-asetus sallii darettdman maaran vikakuittauksia.

Ohitusasetukset voidaan lukita taajuusmuuttajan kayttdoikeustasojen kautta.
Salasana- ja kayttdtasoasetukset ovat parametriryhmassa 96 Jérjestelméa (Ohjel-
mointiopas, osa 2).

Al-valvontatoiminto toimii edelleen kaikissa ohitustiloissa, joissa kaytetaan analo-

giatuloa. Jos analogiatulon signaali menetetaan, taajuusmuuttaja jatkaa toimintaa
parametriyhman 712 Vakio-Al (Ohjelmointiopas, osa 2) asetusten mukaisesti.

Jos Safe torque off -toiminto aktivoituu, kun taajuusmuuttaja on ohitustilassa, taa-
juusmuuttaja siirtyy pois ohitustilasta ja noudattaa STO:n halytys- ja vika-asetuk-
sia. Vikakoodi tulee nakyviin, jotta kayttaja nakee, etta taajuusmuuttaja on STO-
tilassa. Kun STO poistetaan kaytdsta, taajuusmuuttaja ei siirry takaisin ohitusti-
laan.

Asetukset

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Ohita
Parametriryhma 70 Ohita

Parametriryhma 12 Vakio-Al
Parametriryhméa 96 Jérjestelma.
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Sovellusesimerkki 1: Ohitus: yksi ohitustaajuus

limanvaihtoyksikko, joka normaalisti huolehtii kaytdssa olevan alueen ilmastoinnista,
voidaan siirtda palohalytysjarjestelman kautta savunpoistotilaan. Jarjestelman saato-
pellit maaritetaan talldin yleensa avaamaan seka tulo- etta poistoilmakanavat koko-
naan. Syo6tto- ja poistopuhaltimet sdadetaan ennalta maaritettyyn nopeuteen, jotta
saavutetaan haluttu ilmavirtaus ja ilmanpaine. Tassa esimerkkitilanteessa on kay-
tdssa seuraavat asetukset:

» Kay/seis-komento rakennusautomaatiojarjestelmastd normaalissa toimintatilassa

* 0...10 V DC:n analoginen nopeuskomentosignaali rakennusautomaatiojarjestel-
masta normaalissa toimintatilassa

» Jaatymiskytkin maaritetty alhaisen prioriteetin turvalukitukseksi, joka jaa huo-
miotta ohitustilassa

» Kanavan korkean staattisen paineen turvatoiminto (Ylipaine) maaritetty korkean
prioriteetin turvalukitukseksi, joka toimii normaali- ja ohitustilassa

» Tuloilman savuntunnistus/halytys maaritetty korkean prioriteetin turvalukitukseksi,
joka toimii normaali- ja ohitustilassa

» Ohitustilassa taajuusmuuttaja toimii yhdella ennalta maaritetylla ohitustaajuudella
(ilmanvaihtotasapainon esiasetus 48 Hz)

» Ohitustilassa korkean prioriteetin turvatoiminnot kuitataan niin monta kertaa kuin
on tarpeen, jotta jarjestelma pysyy toiminnassa

» Ohitustila otetaan kayttodn palohalytysjarjestelmasta taajuusmuuttajaan kytketylla
relelahdolla

» Taajuusmuuttaja lahettaa kay/seis-tilan takaisinkytkennan rakennusautomaatioon

» Taajuusmuuttaja lahettda vika/ei vikaa -tilan takaisinkytkennan rakennusautomaa-
tioon
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Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdét

SCR

Ohjauskaapelin suoja

nopeus- Al1

Léhtotaajuuden/nopeuden ohjearvo: 0...10 V

ohjesignaali AGND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejannite 10 V DC

Al2

Oloarvon takaisinkytkenté: 0 ... 20 mA

Analogiatulopiirin maa

Léhtotaajuus: 0...10 V

Moottorin virta: 0 ... 20 mA

Analogialdhtdpiirin maa

Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA)

Apujannitemaa

Kay/seis-signaali

Kaikille yhteinen digitaalitulo

Seis (0)/ Kay (1)

Jaatymiskytkin

Ei maaritetty

Kaynnistyksen lukitus 3 (1 = salli kdynnistys)

Korkea staattinen

Kaynnistyksen lukitus 1 (1 = salli kdynnistys)

paine (Ylipaine)™

Kaynnistyksen lukitus 2 (1 = salli kdynnistys)

Tuloilman/ Ohitus
savunilmaisiy
Palohalytyksel Séaatopellin ohjaus | Saatopellin
ohitus :| 250 V AC /30 V DC | aktivointi
— 2A 19 yhdistyy 21:een
Kay Kéynnissa
Kaynnissa-tila :| 250 VAC /30 V DC| 22 yhdistyy 24:een
— 2A
Vikatila Vika (-1) Vikatila
250 VAC /30 V DC | 25 yhdistyy 26:een
— 2A
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Pikaohje — Ohjelmoinnin yhteenveto

Jollei muuta ole mainittu, tassa luetellut asetukset muutetaan taajuusmuuttajan teh-
dasasetuksista sovelluksen vaatimuksia vastaaviksi. Seuraavassa kuvatut asetukset
littyvat ohitustilaan ja lukitusteksteihin, eika niissa kayda lapi kaikkia normaalitilan
asetuksia.

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Ohita

* Muokkaa Ohitustila: Kriittinen
* Muokkaa Aktivoi ohitus kohteesta: D/6 aktiivinen
* Muokkaa Ohjearvon lahde: Ohitus: taajuus
* Muokkaa Ohitus: taajuus: 48,0 Hz
* Muokkaa Suunnan valinta: Eteen (oletusasetus)
* Valitse Ohita suojaukset
. Kayta kdaynnistyksen lukitusta 1
. Kayta kdaynnistyksen lukitusta 2
» Valittse V] Kayta kriittisiin vikoihin automaattista kuittausta
* Muokkaa Odota kuittausyritysten valilla: 5,0 s (oletusarvo)
* Muokkaa Yrityksia enintaan: 5 (oletusarvo)

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Lukituk-
set/kayntiluvat
. Kayta kaynnistyksen lukitusta 1
* Muokkaa Kuvausteksti: Ylipaine
» Valitse IVl Kayta kdynnistyksen lukitusta 2
* Muokkaa Kaynnistys sallittu kun: DI/5 aktiivinen
*  Muokkaa Kuvausteksti: Savuhélytys
» Valitse ¥l Kayta kdynnistyksen lukitusta 3
* Muokkaa Kaynnistys sallittu kun: DI3 aktiivinen
* Muokkaa Kuvausteksti: Jaatymiskytkin
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Sovellusesimerkki 2: Ohitus: PID-saato

Sovellusesimerkissa 1 taajuusmuuttaja toimi ennalta maaritetylla kiintealla taajuu-
della. Tassa esimerkissa taajuusmuuttaja kayttaa sisaista PID-silmukkaa kiinteaan
paineeseen perustuvaan saatoon. Sovellusesimerkissa 2 kuvattua saatdéa kaytetaan
yleisesti esimerkiksi monikerroksisten rakennusten portaikon paineistuspuhaltimen
ohjaukseen tulipalon tai savunpoiston aikana. Taajuusmuuttaja yllapitada portaikossa
tiettyd painetta ohjaamalla portaikon paineistuspuhallinta. Muuta tilaa korkeampi
paine auttaa vahentamaan portaikkoon paasevan savun maaraa. Tassa esimerkkiti-
lanteessa on kaytdssa seuraavat asetukset:

» Taajuusmuuttaja/puhallin toimii vain tulipalon tai savunpoiston aikana.

* Analoginen paine-eroanturi mittaa paine-eroa portaikon ja muun tilan valilla.

» Palohalytysjarjestelmasta kytketty ohitustulo (Kay) kaynnistda taajuusmuuttajan
ja asettaa sen ohitustilaan.

» Palohalytysjarjestelmasta on kytketty erityinen sulkukomento.

» Saatodpellistd taajuusmuuttajaan kytketty sulkuasennon ilmaiseva asentokytkin
ilmaisee, onko pelti auki vai kiinni. (Erottavan saatépellin on oltava auki, jotta
puhallin toimii.)

» Korkean staattisen paineen turvatoiminto (Ylipaine)

» Korkean prioriteetin vikojen kuittausasetuksena on Normaali, kaksi kuittausta.
(Toiminnon ei ole tarkoitus toimia tuhoutumiseensa asti.)

» Taajuusmuuttaja lahettda kay/seis-tilan takaisinkytkennan rakennusautomaa-
tioon.

» Taajuusmuuttaja lahettaa vika/ei vikaa -tilan takaisinkytkennan rakennusautomaa-
tioon.
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Kytkentidkaavio

Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdét

SCR

Ohjauskaapelin suoja

Al

Léhtotaajuuden/nopeuden ohjearvo: 0...10 V

AGND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejannite 10 V DC

4..20 AN ———s
paineen

Al2

Oloarvon takaisinkytkenté: 4 ... 20 mA

takaisinkytkenta AGND

Analogiatulopiirin maa

AO1

Léhtotaajuus: 0...10 V

AO2

Moottorin virta: 0 ... 20 mA

AGND

Analogialahtdpiirin maa

Apujanniteldhtd +24 V DC, enint. 250 mA)

Apujannitemaa

Kaikille yhteinen digitaalitulo

Seis (0)/ Kay (1)

Kayntilupa (1 = kdynnistys sallittu)

Ei maaritetty

Kaynnistyslukitus 1 (1 = salli kdynnistys)

Kaynnistyksen lukitus 2 (1 = salli kdynnistys)

+24V
s N s DGND
Saatopellin paan
kytkin DCOM
Korkea staattinen DIt
paine (Ylipaine) DI2
x DI3
Palohalytys, sulku Di4
DI5
Palohalytys, DI6

Ohitus

ohitus/kay

RO1C | Séaatopellin ohjaus | Saatopellin
Saatopellin :l 250 V AC /30 V DC | aktivointi
toimilaite — 2A 19 yhdistyy 21:een
| Kay Kéynnissa
Kaynnissa-tila :l 250 VAC /30 V DC |22 yhdistyy 24:een
— 2A

Vikatila

| Vika (-1) Vikatila
:l 250 VAC /30 V DC | 25 yhdistyy 26:een
—

2A
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Pikaohje — Ohjelmoinnin yhteenveto

Jollei muuta ole mainittu, tdssa luetellut asetukset muutetaan taajuusmuuttajan teh-

dasasetuksista sovelluksen vaatimuksia vastaaviksi. Seuraavassa kuvatut asetukset
liittyvat ohitustilaan ja lukitusteksteihin, eika niissa kayda lapi kaikkia PID-kokoonpa-
non asetuksia.

Ensisijaiset asetukset > Ohita

* Muokkaa Ohitustila: Normaali
* Muokkaa Aktivoi ohitus kohteesta: DI6 aktiivinen
* Muokkaa Ohjearvon lahde: PID, sarja 1
* Muokkaa Suunnan valinta: Eteen (oletusasetus)
* Valitse Ohita suojaukset
» Valitse ¥l Kdyntilupasignaali
» Valitse ¥l Kdynnistyksen lukitus 1
» Valitse ¥l Kdynnistyksen lukitus 2
» Valitse Yl Kayta kriittisiin vikoihin automaattista kuittausta
* Muokkaa Odota kuittausyritysten valilla: 5,0 s (oletusarvo)
* Muokkaa Yrityksia enintdan: 2
Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Lukitukset/kdayntiluvat

» Valitse Yl Kayntilupasignaali

* Muokkaa Kuvausteksti: Vaimentimen péaéttékytkin
* Valitse ¥Vl Kayta kdynnistyksen lukitusta 1

* Muokkaa Kuvausteksti: Ylipaine
» Valitse IVl Kayta kdynnistyksen lukitusta 2

* Muokkaa Kaynnistys sallittu kun: DI5 aktiivinen

* Muokkaa Kuvausteksti: Savuhélytys
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Lukitukset

Yleista

Lukituksilla taajuusmuuttajan kaynti voidaan estaa, jos jonkin tulon arvo ei ole riittava.
Lukituksia kaytetdan usein turvatoimintojen kytkemiseen taajuusmuuttajaan. ABB ei
suosittele lukitusten kytkemiseen keskenaan sarjaan, jollei niita ole enemman kuin
nelja. Kun lukitukset on kytketty erilleen, vianmaaritys kay nopeammin, koska taa-
juusmuuttaja tunnistaa nopeasti, minka lukituksen ehto ei tayty. Jokaisen lukituksen
tilaa voidaan valvoa kenttavaylan kautta.

Lukitukset kytketaan tyypillisesti taajuusmuuttajan digitaalituloihin DI1-DI6. Kentta-
vaylaa voidaan kayttaa myods lukitusten ohjaamiseen, mutta sita ei useimmissa sovel-
luksissa suositella.

Voit maarittaa lukitukset Ensisijaiset asetukset -valikossa tai Parametrit-valikon
parametriryhmassa 20 Kéy/seis/suunta (Ohjelmointiopas, osa 2) ABB suosittelee
asetusten maarittamistd Ensisijaiset asetukset -valikossa (Valikko > Ensisijaiset
asetukset > Kdynnistys, pysaytys, ohje > Lukitukset/kdyntiluvat).

Lukitukset voidaan maarittda sulkeutuva (normally open)- tai avautuva (normally clo-
sed) -tyyppisiksi.

* Jos Ensisijaiset asetukset -valikossa esimerkiksi maaritetaan DI4 aktiivinen -
lukitus, se tarkoittaa, etta digitaalitulon 4 on oltava suljettuna, jolloin logiikka-arvo
on 1, jotta taajuusmuuttaja voi olla kdynnissa. Jos asetuksena on DI4 alhainen,
digitaalitulon on oltava avoinna, jolloin logiikka-arvo on 0, jotta taajuusmuuttaja voi
olla kdynnissa. Jos lukituksen logiikka on tilassa, joka ei salli taajuusmuuttajan
kaynnistymista, lukituksen ehto ei tayty. Jos lukituksen logiikka on tilassa, joka
sallii taajuusmuuttajan kaynnistymisen, lukituksen ehto tayttyy.

Lukitus, jonka ehto ei tayty, nakyy taajuusmuuttajan paneelin naytdssa vilkkuvana
vihreana LED-valona ja naytdssa vilkkuvana varoituksena. Voit maarittaa taajuus-
muuttajan ilmaisemaan tayttymaton lukitusehto toisella kahdesta tavasta (Valikko >
Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Lukitukset/kayntiluvat >
Lukituksen varoitusehto). Asetus koskee kaikkia lukituksia.

* Nayta varoitus kayntikomennosta riippumatta aina, kun lukituksen ehto ei tayty.

» Nayta varoitus aina, kun lukituksen ehto ei tayty ja kdyntikomento on aktiivinen.

Voit maarittaa taajuusmuuttajan pysahtymaan vapaasti pyorien tai rampilla, kun luki-
tus siirtyy tilaan, jossa sen ehto ei tayty (Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kayn-
nistys, pysaytys, ohje > Lukitukset/kdyntiluvat > Lukituksen pysaytystila).

Lukitukset toimivat seka Auto- ettd Kasi-ohjaustiloissa. ABB suosittelee, etta jarjestel-
man lukitukset kytketdan suoraan taajuusmuuttajaan, ei ulkoiseen rakennusauto-
maatiojarjestelman ohjaimeen.
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Jos lukituksia ei kytketa suoraan taajuusmuuttajaan, voivat seuraavat seuraukset olla
mahdollisia:

» Kasi-ohjaustila sallitaan vahingossa, kun lukituksen ehto ei tayty.

» Toiminta Kasi-ohjaustilassa estyy. Esimerkki: yksi tai useita lukituksia on kytketty
erilliseen rakennusautomaation ohjaimeen, josta on vuorostaan kytketty yksi ohi-
tus taajuusmuuttajaan. Jos rakennusautomaation ohjain vikaantuu, taajuusmuut-
taja ei saa siita lukitustilatietoa, eika salli toimintaa Kasi-tilassa.

Jokaiseen neljasta lukituksesta voidaan liittda valmiiksi maaritetty kuvausteksti ja
nimiketeksti (vapaa teksti). Teksti tulee paneelin nayttéon, kun lukitus ei tayty.

Voit maarittdd kuvaustekstin kohdassa Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnis-
tys, pysaytys, ohje > Lukitukset/kdyntiluvat > Descriptive text. Voit maarittaa
nimiketekstin kohdassa Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kdynnistys, pysadytys,
ohje > Lukitukset/kayntiluvat > Label text.

Asetukset ja vianhaku

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Lukituk-
set/kdyntiluvat

» Parametri 20.41 Kaynnistyksen lukitus 1 (Ohjelmointiopas, osa 2)

» Varoitukset AFEE Kaynnistyksen lukitus 1, AFEF Kéaynnistyksen lukitus 2, AFFO
Kéynnistyksen lukitus 3, AFF1 Kdynnistyksen lukitus 4 ja AFF3 Pakotetun kédyn-
nistyksen lukituksen varoitus.

Lukitusten sovellusesimerkkeja

Seuraavassa on annettu esimerkkeja taajuusmuuttajaan kytkettavista lukituksista.
Taajuusmuuttajassa on esivalitut tekstit kaikkia naitéa esimerkkeja varten.

1. Ylipaine. Tata lukitusta kaytetaan tyypillisesti iimanvaihtokanavien suojaukseen
yhdessa ilmanvaihtoyksikéiden kanssa. Lukitus pysayttaa toiminnan, kun mitattu
paine ylittdd kynnysarvon, jotta ilmanvaihtokanavat eivat vaurioidu. Integrointiesi-
merkkeja: katso Sovellusesimerkki 2: Syéttépuhallin, peruskokoonpano: nopeus-
ohjattu orja, lukitus ja tilatieto (sivu 162) ja Sovellusesimerkki 3: Syéttépuhallin:
nopeusohjattu orja, téysi integraatio (sivu 164).

2. Moottorin erotin auki. Lukitusta kaytetaan ilmaisemaan auki olevaa erotuskyt-
kintd monissa erilaisissa sovelluksissa, joissa on erotuskytkin taajuusmuuttajan ja
moottorin valilla. Tama lukitus estaa taajuusmuuttajaa yrittamasta kayttaa mootto-
ria, kun erotuskytkin on avoinna. Huomaa, etta jos tata lukitusta ei ole kytketty
taajuusmuuttajaan, moottori voi tietyissa olosuhteissa yrittaa ottaa suuren sydksy-
virran, kun erotuskytkin suljetaan. Suuri virta voi laukaista taajuusmuuttajassa
vikasuojauksen.

3. Tarindlaukaisu. Tata lukitusta kaytetaan tyypillisesti tarindsuojaukseen yhdessa
jaahdytystornien kanssa. Lukitus pysayttaa toiminnan, kun mitattu tarina ylittaa
kynnysarvon, jotta jaahdytystorni ei vaurioidu.
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10.

1.

Taajuusmuuttajan digitaalituloon lukituksena kytketyn tarinakytkimen tulee olla
lukittuva. Lukittuva tarinakytkin on avattava manuaalisesti, jotta taajuusmuuttaja
voi taas kayttaa moottoria. Jos tarinakytkin on automaattisesti palautuva, taajuus-
muuttajan digitaalitulo on maaritettava ulkoiseksi tapahtumaksi, joka vie taajuus-
muuttajan vikatilaan. Tama voidaan tehda kohdassa Valikko > Ensisijaiset
asetukset > Kehittyneet toiminnot > Ulkoiset tapahtumat.

Integrointiesimerkkeja: katso Sovellusesimerkki 5: J&&hdytystornin puhallin,
nopeusohjattu orja (sivu 168) ja Sovellusesimerkki 6: Jddhdytystorni, PID
(sivu 170).

Savuhdlytys. Tata lukitusta kaytetdan tyypillisesti iimanvaihtoyksikéiden kanssa
estamaan savun leviaminen ilmanvaihtokanavissa. Tama lukitus pysayttaa toi-
minnan, kun mitattu savu ylittda kynnysarvon, ja rajoittaa nadin savun leviamista
jarjestelmassa. Katso integraatioesimerkki Sovellusesimerkki 3: Syéttépuhallin:
nopeusohjattu orja, taysi integraatio (sivu 164).

Jaatymiskytkin (Freezestat). Tata lukitusta kaytetdan tyypillisesti kdamien suo-
jaukseen yhdessa ilmanvaihtoyksikdiden kanssa. Lukitus pysayttaa toiminnan,
kun mitattu lampdtila ylittda kynnysarvon, ja estaa nain jaatymisen ja siitd seuraa-
van kadamivaurion. Katso integraatioesimerkki Sovellusesimerkki 4: Syéttépuhal-
lin, PID-sé&été (sivu 166).

Palokytkin (Firestat). Tata lukitusta kaytetaan tyypillisesti yhdessa ilmanvaihto-
yksikdiden kanssa. Lukitus pysayttaa toiminnan, kun mitattu lampétila ylittda kyn-
nysarvon mahdollisen tulipalon vuoksi.

Heikko imu tai Alhainen paine. Tata lukitusta kaytetaan tyypillisesti pumppujen
suojaukseen. Lukitus pysayttaa toiminnan, kun pumpun imupuolen mitattu paine
on kynnysarvon alapuolella, jotta pumppu ei kdy kuivana ja vaurioidu.

Kulkuovi. Tata lukitusta kaytetddan monenlaisissa sovelluksissa, joissa on huolto-
luukku. Lukitus pysayttda toiminnan, kun huoltoluukku avataan. Huomaa, etta
lukitustoiminto ei ole hyvaksyttava vaihtoehto asianmukaisille turvallisuuskaytan-
ndille.

Apupiiri auki. Tama lukituksen teksti on yleisluontoinen ja sita voidaan kayttaa
monenlaisissa sovelluksissa, joissa on apukoskettimia, joiden tulee pysayttaa taa-
juusmuuttajan toiminta. Lukitus pysayttaa toiminnan, kun apupiiri aukeaa.

Paineenalennus. Tata lukitusta kaytetdan sovelluksissa, joissa on paineenalen-
nusjarjestelma, esimerkiksi paineenalennusventtiili, ja siihen liitetty lukitus. Tama
lukitus pysayttaa toiminnan, kun paine ylittda kynnysarvon ja painetta alennetaan
mekaanisesti.

Kaynnistyksen lukitus 1, Kdynnistyksen lukitus 2, Kdynnistyksen lukitus 3
ja Kaynnistyksen lukitus 4 Tama lukituksen teksti on yleisluontoinen ja sita voi-
daan kayttda monenlaisissa sovelluksissa, joissa on lukituksia. Tama lukitus

pysayttaa toiminnan, kun lukitus on avattu tai suljettu sen mukaan, mitka asetuk-
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set on valittu. ABB suosittelee ennalta maaritetyn tai mukautetun tekstin kayttéa
aina, kun mahdollista, koska se helpottaa vianetsintaa.

Mukautettu teksti (Label text). 35 merkin pituinen, lukitusta kuvaava teksti.
Teksti nakyy taajuusmuuttajan ohjauspaneelissa, kun lukituksen ehto ei tayty.
Tekstia voidaan kayttdad kuvaamaan itse lukitustoimintoa tai sen fyysista sijaintia.
Tekstiin voidaan lisata myds esimerkiksi paikallisen laitetuen puhelinnumero.
Huomaa, ettd mukautettu teksti on kaytettavissa erilladn ennalta maaritetysta
tekstista, joten niitéd voidaan kayttda myds samaan aikaan. Voit esimerkiksi valita
valmiin Ylipaine-tekstin ja lisata siihen oman tekstin, esim. Kuittauskytkin on
ohjauspaneelissa.
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Kayntiluvat

Yleista

Lukituksilla voidaan estaa taajuusmuuttajaa syéttamasta moottoria, jos jonkin tulon
arvo ei ole riittava. Toimintoa kaytetaan tukemaan sovelluksia, joissa taajuusmuutta-
jan on ensin laukaistava ulkoinen tapahtuma, ennen kuin se alkaa sy6ttaa moottorille
ramppia. Kayntilupaa kaytetdan usein takaisinkytketyn asentokytkimen kanssa.
Asentokytkin voi olla osa saatdpeltien tai venttiilien ohjausjarjestelmaa. Kayntiluvan
tilaa voidaan valvoa kenttavaylan kautta.

Kayntilupa eroaa kaynnistyslukituksista seuraavasti:

* Kayntilupa siirtda taajuusmuuttajan Kay-tilaan, mutta ilman moottorin syéttda.

* Kun kayntiluvan ehto ei tayty, paneelin nayttéén tulee varoitus vain, jos myos
kaynnistyskomento on annettu. Jos kdynnistyskomentoa ei ole, jarjestelma ei
nayta varoitusta. Kaynnistyksen lukitus voidaan maarittaa kuittaamaan tai ohitta-
maan kaynnistyskomennon tila valittaessa, onko varoitus naytettava.

Kayntilupa kytketaan tyypillisesti taajuusmuuttajan digitaalituloihin DI1-DI6. Yleisim-
min kaytetaan tuloa DI2. Kenttavaylaa voidaan myoés kayttaa kayntiluvan ohjaami-
seen, mutta sita ei useimmissa sovelluksissa suositella.

Asetukset

Voit maarittaa kayntiluvan Ensisijaiset asetukset -valikossa tai Parametrit-valikon
parametriryhmassa 20 Kéy/seis/suunta (Ohjelmointiopas, osa 2) ABB suosittelee
asetusten maarittamistd Ensisijaiset asetukset -valikossa (Valikko > Ensisijaiset
asetukset > Kdynnistys, pysadytys, ohje > Lukitukset/kayntiluvat). Kayntilupa voi-
daan maarittaa sulkeutuva (normally open)- tai avautuva (normally closed) -tyyppi-
seksi.

Kytkennat

Kayntilupa toimii seka Auto- etta Kasi-ohjaustiloissa. ABB suosittelee, etta jarjestel-
man luvat kytketdan suoraan taajuusmuuttajaan, ei ulkoiseen rakennusautomaatio-
jarjestelman ohjaimeen.

Jos kayntilupaa ei kytketa suoraan taajuusmuuttajaan, voivat seuraavat seuraukset
olla mahdollisia:

» Kasi-ohjaustila sallitaan vahingossa, kun luvan ehto ei tayty.

* Toiminta Kasi-ohjaustilassa estyy. Esimerkki: kayntilupa on kytketty erilliseen
rakennusautomaation ohjaimeen, joka vuorostaan tuottaa luvan taajuusmuutta-
jaan. Jos rakennusautomaation ohjain vikaantuu, taajuusmuuttaja ei saa siita
kayntiluvan tietoa, eika salli toimintaa Kasi-tilassa.




Ohjelman ominaisuudet 115

Toiminnot

Kayntilupaan voidaan liittda valmiiksi maaritetty kuvausteksti ja nimiketeksti (vapaa
teksti). Teksti tulee paneelin nayttéon, kun kayntiluvan ehto ei tayty.

» Voit maarittaa (valita) kuvaustekstin kohdassa Valikko > Ensisijaiset asetukset
> Kaynnistys, pysaytys, ohje > Lukitukset/kdyntiluvat > Descriptive text.

» Voit muokata tekstid kohdassa Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys,
pysaytys, ohje > Lukitukset/kdyntiluvat > Label text.

Kayntilupatoiminnon ominaisuudet:

» Jos Kay-komentoa ei ole annettu eika kayntiluvan ehto tayty, nayttéon ei tule
varoitusta.

* Kun Kay-komento on annettu, mutta kayntiluvan ehto ei tayty, nayttéén tulee
kayntiluvan puuttumisesta ilmoittava varoitus. Tila-LED-valo vilkkuu vihreana ja
paneelin suuntaa ilmaiseva nuoli nakyy katkoviivana ja pydrii. Taajuusmuuttaja
pysyy Kay-tilassa, mutta ei sy6td moottoria ennen kuin kayntiluvan ehto tayttyy.

* Jos kayntiluvan tila muuttuu moottorin normaalin toiminnan aikana, taajuusmuut-
taja pysayttaa moottorin vapaasti pyorien ja nayttaa varoituksen, joka ilmoittaa,
ettd kayntilupatoiminto estaa taajuusmuuttajaa syéttamasta moottoria.

» Kayntiluvan puuttuminen ei vaikuta seuraaviin releasetuksiin: Kayttévalmis, Kay-
toéssa, Kaynnistetty, Kay ja Vaimentimen ohjaus. Kayntilupa vaikuttaa seuraaviin
releasetuksiin: Varoitus ja Vika/Varoitus.

Asetukset ja vianhaku

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Lukituk-
set/kdyntiluvat

» Parametri 20.40 Kéyntilupa (Ohjelmointiopas, osa 2)

» Varoitukset AFED Kéyntilupa ja AFF2 Pakotetun kéyntiluvan varoitus.
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Sovellusesimerkki 1: Vaimentimen paattokytkin

Kayntilupatoiintoa kaytetaan saatdpellin ohjauksessa valvomaan saatdpellin tilaa
asentokytkimen kautta. Toimintasekvenssi:

1. Taajuusmuuttaja saa kaynnistyskomennon joko Kasi- tai Auto-lahteesta.

2. Taajuusmuuttaja varmistaa, etta turvaehdot tayttyvat, mutta asentokytkimen ehto
ei tayty.

3. Taajuusmuuttaja aktivoi relelahdoén, joka on ohjelmoitu saatépellin ohjaukseen.
Rele sallii tehon sy6ttamisen toimilaitteelle.

4. Kun saatopellin asentokytkin sulkeutuu, kayntiluvan ehto tayttyy ja taajuusmuut-
taja alkaa sy6ttaa moottoria.

Katso kuva sivulla 48 ja Sovellusesimerkki 3: Syéttépuhallin: nopeusohjattu orja, tdysi
integraatio (sivu 164).
Sovellusesimerkki 2: Venttiilin avaus

Kayntilupatoimintoa kaytetaan venttiilin ohjauksessa estamaan pumppua kaymasta
ennen kuin venttiili avataan. Toimintasekvenssi:

1. Taajuusmuuttaja saa kaynnistyskomennon joko Kasi- tai Auto-lahteesta.

2. Taajuusmuuttaja varmistaa, etta turvaehdot tayttyvat, mutta venttiilin asennon
ehto ei tayty.

3. Taajuusmuuttaja aktivoi Venttiilin avaus -relelahdon (voi olla myds Kaynnistetty tai
Kay). Rele sallii tehon syoéttamisen toimilaitteelle.

4. Kun venttiili avautuu, kayntiluvan ehto tayttyy ja taajuusmuuttaja alkaa sy6ttaa
moottoria.
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Rampit

Yleista

Rampeilla tarkoitetaan kiihdytys- ja hidastusaikoja. Ramppitoiminto maaraa, miten
nopeasti tai hitaasti taajuusmuuttaja muuttaa moottorin nopeutta suhteessa komen-
nolla maarattyyn nopeuteen. Ramppi tulee maarittaa sovelluksen vaatimusten mukaan.

Kaikissa sovelluksissa on suositeltavaa kayttaa kiihdytysramppia. Kiihdytysramppi
tarkoittaa sitd aikaa, jonka taajuusmuuttaja kayttdd moottorin kiihdyttamiseen

0 Hz:sta ramppiajan tavoitetaajuuden asetukseen. Ramppiajan tavoitetaajuus -ase-
tus on kohdassa Valikko > Ensisijaiset asetukset > Rampit.

Hidastusramppi tarkoittaa sita aikaa, jonka taajuusmuuttaja kayttaa hidastamiseen
ramppiajan tavoitetaajuuden asetuksesta 0 Hz:iin. Tyypillisin ramppiajan tavoitetaa-
juuden asetus on Pohjois-Amerikassa 60 Hz ja muualla 50 Hz. Huomaa, ettd ramppi-
toiminto on aktiivinen aina kaytén aikana, eika sita kayteta vain kaynnistys- ja
pysaytystiloissa.

Puhallinsovelluksissa pysaytystapana on yleensa pysaytys vapaasti pyoérien, jolloin
taajuusmuuttaja jattda hidastusrampin huomiotta. Tassa tilanteessa taajuusmuuttaja
ei enda ohjaa nopeutta, kun kdyntikomento on poistunut. Seuraavassa kuvassa on
esitetty ramppikayra, jossa kiihdytys on 90 sekuntia ja hidastusta ei ole.

Lahtotaajuus (Hz) ~ 21-03 Pyséytystapa: Vapaasti pycrien
(Ohjelmointiopas, osa 2)

60 —

40 —

20 —

| | | ‘e
30 60 90
Ramppi: kiihdytys 90 sekuntia, ei hidastusta.

Pumppusovelluksissa pysaytystapana on yleensa ramppi, ja myds hidastusramppia
kaytetdan. Pumpun moottorin pysaytys rampilla auttaa ehkaisemaan esimerkiksi pai-
neiskuja ja helpottaa yksisuuntaventtiilin sulkemista. Seuraavassa kuvassa on esi-
tetty ramppikayra, jossa seka kiihdytys ettad hidastus ovat 30 sekunnin mittaisia.
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Léhtotaajuus (Hz)  21.03 Pyséytystapa: Ramppi
A (Ohjelmointiopas, osa 2)

60 —

40 |

20 —

T T T 1)
30 60 90

Ramppi: kiihdytys ja hidastus 30 sekuntia.

Jos kiihdytysaika on liian lyhyt, taajuusmuuttaja voi laueta ylivirtavikaan. Jos hidas-
tusramppi on maéritetty pysahtymaan lilan nopeasti, taajuusmuuttaja voi laueta yli-
jannitevikaan. Nama tilanteet ovat epatodennakoisia useimmissa sovelluksissa, silla
taajuusmuuttajassa on sisaanrakennettu virran ja jannitteen rajoitus.

Jokainen sovellus ja moottori on erilainen. Yleinen nyrkkisaanté HVAC-pumpuille ja
puhaltimille on, ettd ramppiaika on 30 ja 90 sekunnin valilla. Suuren taajuusmuutta-
jan/moottorin ramppiaika on tyypillisesti lyhyempi. Jotkin sovellukset tai pumpputyypit
vaativat kuitenkin paljon nopeamman tai hitaamman ramppiajan.

Taajuusmuuttaja tukee myds kahden eri ramppisarjan asettamista. Tata ominaisuutta
kaytetaan yleisimmin tilanteissa, joissa tarvitaan nopeaa kiihdytysta tiettyyn nopeu-
teen, jonka jalkeen kiihdyttamista jatketaan hitaammin. Toiminto maaritetaan koh-
dassa Valikko > Ensisijaiset asetukset > Rampit > Kayta kahta ramppiasetusta.

Asetukset

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

* Valikko > Ensisijaiset asetukset > Rampit

* Nopeusohjeen ramppi: Parametrit 23.771...23.15ja 46.01

* Taajuusohjeen ramppi: Parametrit 28.71...28.75 ja 46.02

* Moottoripotentiometri: Parametri 22.75

» Hatapysaytys (Off3-tila): Parametri 23.23 Hétdpysaytyksen aika.
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Sovellusesimerkkeja

Kuten kohdissa Sovellusesimerkki 7: Kylmavesipumppu (sivu 173) ja Sovellusesi-
merkki 8: Lauhdevesipumppu (sivu 175) on mainittu, taajuusmuuttaja on ohjelmoitu
ohjaamaan moottoria ramppeja kayttaen, jotta paineiskuja ei paase muodostumaan.
Kaikki puhallinsovellusesimerkit on maaritetty kayttdmaan pysaytysta vapaasti pyorien.

Puhallinsovellusten tapauksessa puhallinta ei ole tarpeen ohjata pysaytyksen aikana,
koska vastusvoimat eivat ole riittdvan voimakkaita vahingoittamaan mitaan jarjestel-
man osaa. Puhallin pysahtyy vahitellen ilmanvastuksen ja jarjestelman kitkan seu-
rauksena. Jos taajuusmuuttaja saa uuden kayntikomennon puhaltimen viela
pyoriessa, se ottaa ensin moottorin pydrimisnopeuden kKiinni ja ohjaa puhaltimen sit-
ten rampilla ohjenopeuteen.

Pumppusovellusesimerkeissa putkissa oleva neste voi kohdistaa pumppuun voiman,
joka pysayttaa pumpun hyvin nopeasti sen jalkeen, kun taajuusmuuttaja on lakannut
ohjaamasta moottoria. Akillinen pysahdys voi aiheuttaa putkiin paineaallon. Paine-
aalto aiheuttaa melua ja tarinda, mutta se voi johtaa myo6s putkivaurioon. Kun taa-
juusmuuttaja hidastaa pumppua pidemmalla aikavalilla, paineen muutos on hitaampi
eika paineiskua tule.
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Rajat

Rajat: yleista

Taajuusmuuttajassa on useita raja-arvoja, jotka estavat taajuusmuuttajaa vahingoit-
tamasta moottoria tai mekaanista jarjestelmaa. Kaytettavissa olevia rajoja ovat taa-
juuden, nopeuden ja momentin minimi- ja maksimiarvot sekd maksimivirta.
Taajuusrajoja kaytetddn moottorin skalaarisaatotilassa, kun taas nopeusrajoja kayte-
tdan vektorisdatotilassa.

Miniminopeudella tai -taajuudella voidaan ehkaista pumpun tai moottorin ylikuumene-
mista. Joissakin pumppu- ja moottorityypeissa liian hidas kayntinopeus heikentaa
jaahdytysta. Joissakin vaihteistotyyppisissa jaahdytystorneissa taas tarvitaan mini-
minopeusasetus jotta vaihteiston voitelu toimii oikein. Kuumentuvan tai huonosti voi-
dellun laitteiston kayttdika on todennakdisesti normaalia lyhyempi. Kysy lisatietoja
miniminopeuden tai -taajuuden asetuksesta laitevalmistajalta.

Maksiminopeutta tai -taajuutta voidaan kayttaa ehkaisemaan liiallista mekaanista
rasitusta. Laitteiston suunnitteluarvoja suurempi mekaaninen rasitus lyhentaa toden-
nakoisesti laitteiston kayttoikaa. Kysy lisatietoja turvallisen maksiminopeuden tai -taa-
juuden asetuksista laitevalmistajalta.

Maksimivirran asetus estaa jatkuvan kayton tietyn virta-arvon ylapuolella. Huomaa,
etta talla asetuksella ei ole yhteyttd moottorin ylikuormitussuojaukseen, joka konfigu-
roidaan taajuusmuuttajaan syoétettyjen todellisten moottorivirtatietojen perusteella.

Asetukset

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Rajat
» Parametriryhma 30 Rajat (Ohjelmointiopas, osa 2).

Sovellusesimerkkeja

Kuten kohdissa Sovellusesimerkki 5: Jadhdytystornin puhallin, nopeusohjattu orja
(sivu 168) ja Sovellusesimerkki 6: Jadahdytystorni, PID (sivu 170) on mainittu, minimi-
taajuus asetetaan puhaltimen vaihteiston voitelun vaatimien rajoitusten perusteella.
Tassa tapauksessa raja perustuu tietoihin, jotka on saatu laitteiston valmistajalta.

Vaikka muissa esimerkeissa sivuilla 160...775 ei kayteta rajoituksia, niista voi olla
hyotya. Esimerkiksi pumppusovellusesimerkeissa pumpun valmistaja voi suositella
25 %:n minimivirtausta. Virtaus on lineaarisesti yhteydessa moottorin nopeuteen.
Tassa esimerkissa oletetaan 60 Hz:n pumppujarjestelm3, ja taajuusmuuttajan mini-
mitaajuudeksi asetetaan 15 Hz.
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Sovellusohjaus

Automaattinen vian kuittaus

Taajuusmuuttaja voi kuitata automaattisesti ylivirta-, ylijannite- ja alijanniteviat seka
ulkoiset viat. Automaattisesti kuitattava vika voi myds olla kayttajan maarittama.

Automaattiset viankuittaukset ovat oletusarvoisesti poissa kaytdsta, ja kayttajan tay-
tyy aktivoida ne erikseen.

VAROITUS! Varmista ennen toiminnan aktivointia, etta se ei voi johtaa vaarati-
lanteisiin. Toiminto kuittaa vian automaattisesti, ja taajuusmuuttaja jatkaa toi-
mintaa vian kuittauksen jalkeen.

Asetukset

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kehittyneet toiminnot > Automaattinen
vikojen kuittaus

» Parametrit 31.72...31.16 (Ohjelmointiopas, osa 2).

Ulkoiset tapahtumat

Prosessista voidaan kytkea valittaviin tuloihin viisi erilaista tapahtumasignaalia, joiden
avulla muodostetaan kaytettavaa laitteistoa koskevia vikalaukaisuja ja varoituksia.
Kun signaali haviaa, luodaan ulkoinen tapahtuma (vika, varoitus tai pelkka lokimer-
kintd). limoitusten sisaltdéa voidaan muokata ohjauspaneelin kautta valitsemalla
Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kehittyneet toiminnot > Ulkoiset tapahtumat.

Asetukset
+ Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kehittyneet toiminnot > Ulkoiset tapahtumat
» Parametrit 37.07...31.10 (Ohjelmointiopas, osa 2).

Vakionopeudet ja -taajuudet

Vakionopeudet ja -taajuudet ovat valmiiksi maaritettyja ohjeita, jotka voidaan ottaa
nopeasti kayttdon esimerkiksi digitaalitulojen kautta. Nopeussaatda varten voidaan
maarittaa seitseman nopeutta ja taajuussaatéa varten seitseman vakiotaajuutta.

VAROITUS: Nopeudet ja taajuudet ohittavat normaalin ohjeen sen lahteesta
riippumatta.

Asetukset

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kdynnistys, pysaytys, ohje > Vakionopeudet
» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Vakiotaajuudet

» Parametriryhmat 22 Nopeusohjeen valinta ja 28 Taajuusohjeketju (Ohjelmointio-
pas, osa 2).
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Kriittiset nopeudet ja taajuudet

Kriittisia nopeuksia voidaan maarittda sovelluksissa, joissa on valtettava tiettyja
moottorin nopeuksia tai nopeusalueita, jotka voivat esimerkiksi aiheuttaa mekaanisia
resonanssiongelmia.

Kriittisten nopeuksien toiminto estda ohjetta jaamasta kriittiselle alueelle pitkaksi
aikaa. Kun muuttuva ohje (22.87 Nopeusohjeen 7 oloarvo, Ohjelmointiopas, osa 2)
siirtyy kriittiselle alueelle, toiminnon (22.01 Rajoittamaton nopeusohje, Ohjelmointio-
pas, osa 2) lahtdarvo jaadytetdan, kunnes ohje palaa kriittisen alueen ulkopuolelle.
Lahtdarvon nopeat muutokset tasoitetaan kauempana ohjeketjussa ramppitoimin-
nolla.

Kun taajuusmuuttaja rajoittaa sallittuja lahténopeuksia/-taajuuksia, se rajaa nopeu-
den alimmalle kriittiselle nopeudelle (kriittisen nopeuden tai taajuuden alarajalle) pai-
kallaanolosta kiihdytettaessa, ellei nopeusohje ylita kriittisen nopeuden/taajuuden
ylarajaa.

Toiminto voidaan toteuttaa myos moottorin skalaariohjauksessa taajuusohjeen avulla.
Toiminnon tuloarvo nakyy parametrissa 28.96 Taajuusohje 7, lahtdarvo parametrissa
28.97 Taajuusohje rajoittamaton (Ohjelmointiopas, osa 2).

Esimerkki kriittisistd nopeuksista:
Puhaltimessa on tarinaa alueilla 540-690 rpm ja 1 380—1 560 rpm. Taajuusmuuttaja
ohittaa ndma nopeusalueet, kun

» kriittisten nopeuksien toiminto otetaan kayttéon asettamalla parametrin 22.51
Kriittiset nopeudet (Ohjelmointiopas, osa 2) bitti 0 aktiiviseksi, ja

» kriittiset nopeusalueet asetetaan kuvan osoittamalla tavalla.

22.01 Rajoittamaton nopeusohje (rpm)
(toiminnon lahtdarvo)

A 1 Par. 22.52 = 540 rpm
1560 |- - - - - - - 2  Par. 22.53 =690 rpm
3 Par. 22.54 = 1380 rpm
1380 |- ------- P
B 4  Par. 22.55= 1560 rpm
690 -|- - - L
540 - >

— » 22.87 Nopeusohjeen 7 oloarvo (rpm)
1 2 3 4 (toiminnon tuloarvo)
Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.
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Esimerkki kriittisista taajuuksista:
Puhallin tarisee alueilla 18...23 Hz ja 46...52 Hz. Taajuusmuuttaja ohittaa nama taa-
juusalueet, kun

» kriittisten taajuuksien toiminto otetaan kayttdon asettamalla parametrin 28.51
Kriittiset taajuudet (Ohjelmointiopas, osa 2) bitti O aktiiviseksi ja

» kriittiset taajuusalueet asetetaan kuvan osoittamalla tavalla.

28.97 Taajuusohje rajoittamaton (Hz)
(toiminnon lahtdarvo)

A

1 Par. 28.52 =18 Hz
52 |- - - 2 Par.28.53=23Hz
3 Par.28.54=46Hz
I
Lo 4  Par. 28.55=52Hz
23 |- - - C
184" o

—— B 28.96 Taajuusohje 7 (Hz)
1 2 3 4 (toiminnon tuloarvo)
Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Asetukset

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kdynnistys, pysaytys, ohje > Vakionopeudet
» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Vakiotaajuudet
» Kriittiset nopeudet: parametrit 22.51...22.57

» Kriittiset taajuudet: parametrit 28.57...28.57.

Ajastetut toiminnot

Ajastetut toiminnot perustuvat ajastimeen. Ajastin voi aktivoitua vuorokaudenajan, vii-
konpaivan tai vuodenajan mukaan. Aikaan liittyvien parametrien liséksi ajastin voi-
daan maarittda niin sanotuille poikkeuspaiville (maaritettavissa pyha- tai tyopaiviksi).
Esimerkiksi, 25.12. voidaan maarittaa lomapaivaksi. Ajastin voidaan maarittaa aktiivi-
seksi tai ei-aktiiviseksi poikkeuspaivina.

Ajastettuun toimintoon voidaan liittda useita ajastimia OR-ehdolla. Ajastettu toiminto
aktivoituu, jos yksikaan ajastettuun toimintoon liitetyista ajastimista on aktiivinen.
Ajastetulla toiminnolla voidaan hallita taajuusmuuttajan normaaleja toimintoja, kuten
taajuusmuuttajan kaynnistadmista, oikean nopeuden valintaa tai oikean asetusarvon
valintaa PID-silmukkas&atimelle.

Monissa tapauksissa, joissa ajastettu toiminto ohjaa puhallinta tai pumppua, ajastettu
ohjelma on pystyttava ohittamaan hetkellisesti. Ohitustoiminnon nimi on tehostus
(boost). Tehostus vaikuttaa suoraan valittuihin ajastettuihin toimintoihin siten, etta toi-
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minto tai toiminnot kytkeytyvat paalle maaratyksi ajaksi. Tehostustila aktivoidaan tyy-
pillisesti digitaalitulon kautta ja sen toiminta-aika asetetaan parametreilla.

Ajastettujen toimintojen eri maareiden keskinaiset suhteet esitetdan seuraavassa.

Taajuusmuuttajan toiminto,
esimerkiks| kaynnistys tai
nopeuden asetus.

f

Ajastettu toiminto (3)

i !

Ajastin (12) Tehostus

A *

Vuorokaudenaika Poikkeus

t

Pyhapaiva Tybpaiva

i i }

Vuorokaudenaika Viikonpaiva Kausi

Asetukset
» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kehittyneet toiminnot > Ajastetut toiminnot
» Parametriryhma 34 Ajastetut toiminnot (Ohjelmointiopas, osa 2).
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Moottorin ohjaus

Nopeussaatotila

Moottori noudattaa taajuusmuuttajalle annettua nopeusohjetta. Tassa tilassa takaisin-
kytkentana voidaan kayttaa arvioitua nopeutta.

Nopeussaatotila on kaytettavissa seka paikallisohjauksessa ettd ulkoisessa ohjauk-
sessa. Sita tuetaan vain moottorin vektoriohjaustilassa.

Nopeussaato kayttaa nopeusohjeketjua. Valitse nopeusohje parametriryhmassa 22
Nopeusohjeen valinta (Ohjelmointiopas, osa 2).

Taajuussaatotila

Moottori noudattaa taajuusmuuttajalle annettua taajuusohjetta. Taajuussaatdé on kay-
tettavissa seka paikallisohjauksessa etta ulkoisessa ohjauksessa. Sita tuetaan vain
moottorin skalaariohjaustilassa.

Taajuussaatd kayttaa taajuusohjeketjua. Valitse taajuusohje parametriryhmassa 28
Taajuusohjeketju (Ohjelmointiopas, osa 2).

Moottorityypit
Taajuusmuuttaja tukee induktiomoottoreita, kestomagneettimoottoreita ja reluktanssi-
moottoreita (SynRM-moottorit).

Moottorin tunnistus

Vektoriohjauksen toiminta perustuu siihen, ettd moottorimalli on maaritetty tarkasti
moottorin kayttdonoton yhteydessa.

Moottorin tunnistusmagnetointi tapahtuu automaattisesti, kun kdynnistyskomento
annetaan ensimmaisen kerran. Ensimmaisen kaynnistyksen aikana moottoria mag-
netoidaan nollanopeudella useiden sekuntien ajan ja moottorin ja moottorikaapelin
resistanssi mitataan, jotta moottorimalli voidaan luoda. Tama tunnistusmenetelma
soveltuu useimpiin sovelluksiin.

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

Asetukset

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Moottori > Ohjaustila > Vektoriohjaus
» Parametri 99.13 ID-ajo pyydetty (Ohjelmointiopas, osa 2).

Moottorin skalaariohjaus

Moottorin skalaariohjaus on moottorin oletusohjaustapa. Skalaariohjaustilassa taa-
juusmuuttajaa ohjataan taajuusohjeella. Skalaariohjaus ei kuitenkaan ylla vektorioh-
jauksen erinomaiseen suorituskykyyn.
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Skalaariohjaus kannattaa valita moottorin ohjaustavaksi seuraavissa tilanteissa:

jos moottorin tarkat nimellisarvot eivat ole saatavissa tai taajuusmuuttajalla taytyy
kayttaa eri moottoria kayttdonottovaiheen jalkeen

jos tarvitaan lyhytta kayttdonottoaikaa tai tunnistusajoa ei haluta suorittaa

Monimoottorijarjestelmissa: 1) jos kuorma ei jakaudu tasaisesti moottoreiden kes-
ken, 2) jos moottorit ovat erikokoisia tai 3) jos moottorit on tarkoitus vaihtaa tun-
nistusajon jalkeen (ID-ajo)

jos moottorin nimellisvirta on alle 1/6 taajuusmuuttajan nimellislahtovirrasta

jos taajuusmuuttajaan ei ole kytketty moottoria (esimerkiksi testauskaytto)

jos taajuusmuuttaja kayttaa keskijannitemoottoria jannitteennostomuuntajan
kautta

jos taajuusmuuttajassa on sinisuodin.

Jotkin vakiotoiminnot eivat ole kaytdssa skalaariohjausta kaytettaessa.

Lisatietoja on kohdassa Taajuusmuuttajan kayttétilat (sivulla 97).

Skalaariohjatun moottorin IR-kompensointi

IR-kompensointi (josta kdytetddn myods

nimitysta lisajannite) on mahdollista Moottorin jénnite (V)
vain moottorin skalaariohjaustilassa. A o
Kun IR-kompensointi on valittu, taajuus- IR-kompensointi

jannitetta hitailla nopeuksilla. IR-kom-
pensointi on hyddyllinen sovelluksissa,
jotka edellyttavat suurta irrotusmoment-
tia, kuten syrjaytyspumpuissa.

muuttaja sy6ttaa moottoriin ylimaaraista /

Vektoriohjauksessa IR-kompensointia

-<— Ei kompensointia

> f(Hz)

ei voi eika ole tarpeen kayttaa, silla se on toiminnassa automaattisesti.

Asetukset

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Moottori > IR-kompensointi

Parametrit 97.13 IR-kompensointi, 97.94 IR-komp. maks.taajuus ja 99.04 Mootto-
risédéatétapa
Parametriryhma 28 Taajuusohjeketju.

U/f-suhde

Ulf-toiminto on kaytettavissa vain moottorin skalaariohjaustilassa, jossa kaytetaan
taajuussaatoa.

Toiminnolla on kaksi tilaa: lineaarinen ja nelidllinen.
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Lineaarisessa tilassa jannitteen suhde taajuuteen on vakio kentéanheikennyspisteen
alapuolella. Tata kaytetaan vakiomomenttisovelluksissa, joissa voi olla tarpeen tuot-
taa moottorin nimellismomenttia vastaava tai sita I&helld oleva momentti koko taa-
juusalueella.

Oletusarvoisessa nelidllisessa tilassa jannitteen suhde taajuuteen kasvaa taajuuden
nelibna kentanheikennyspisteen alapuolella. Tata kaytetaan tavallisesti keskipako-
pumppu- ja puhallinsovelluksissa. Naissa sovelluksissa vaadittu momentti seuraa
nelidsuhdetta taajuuden kanssa. Jos siis jannitetta muutetaan neliésuhteen mukaan,
moottori toimii naissa sovelluksissa tehokkaammin ja alemmilla melutasoilla. Nelidl-
lista tilaa kayttamalla voidaan siis saastaa energiaa.

Ulf-toimintoa ei voi kayttda yhdessa energian optimoinnin kanssa; jos parametrin
45.11 Energian optimointi arvoksi on asetettu Kaytdssé, parametri 97.20 U/F-suhde
jaa huomiotta. Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Asetukset

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Moottori > U/f-suhde

» Parameri 97.20 U/F-suhde (Ohjelmointiopas, osa 2).
Vuojarrutus

Taajuusmuuttaja voi parantaa jarrutusta nostamalla moottorin magnetointitasoa. Kun
moottorin vuo kasvaa, moottorin jarrutuksen aikana tuottama energia muuttuu moot-
torissa lampd&energiaksi.

Moottorin nopeus Tyam

A Ty

Tjarry = Jarrutusmomentti
Ty =100 Nm

Ei vuojarrutusta 60
/ 40

20

Vuojarrutus

vl

Vuojarrutus

Ei vuojarrutusta
T T T T |= f(HZ)

> £ (S)

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

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

» Epatahtimoottori jadhtyy tehokkaasti. Moottorin staattorivirta kasvaa vuojarrutuk-
sen aikana, roottorivirta ei. Staattori jadhtyy paljon roottoria tehokkaammin.

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

* Rajoitetun jarrutuksen avulla hidastus on nopeampi kuin tilanteessa, jossa vuojar-
rutus ei ole kaytdssa. Moottorin vuotaso on rajoitettu moottorin ylikuumenemisen
estamiseksi.

* Taydessa jarrutuksessa lahes kaikki kaytettavissa oleva virta kaytetaan mekaani-
sen jarrutusenergian muuttamiseen moottorin lampdéenergiaksi. Jarrutusaika on
lyhyempi rajoitettuun jarrutukseen verrattuna. Jaksollisessa kaytdéssa moottori voi
kuumeta merkittavasti.

VAROITUS: Moottorin on oltava ominaisuuksiltaan sellainen, ettd se kykenee
absorboimaan vuojarrutuksen muodostaman Idmpdenergian.

Asetukset

* Valikko > Ensisijaiset asetukset > Moottori > Vuojarrutus
* Parametri 97.05 Vuojarrutus (Ohjelmointiopas, osa 2).

Kaynnistystavat — DC-magnetointi

Taajuusmuuttajassa on erilaisia magnetointitoimintoja moottorin eri toimintavaiheille
(k&ynnistys/pyorii/seis): esilammitys (moottorin Iammitys), esimagnetointi, DC-pito ja
jalkimagnetointi.

Esilammitys (moottorin lammitys)

Esilammitystoiminto pitdad moottorin Iampimana ja estaa tiivistymisen moottorin
sisalla syéttamalla moottorille tasavirtaa, kun taajuusmuuttaja on pysaytetty. Lammi-
tysta voidaan kayttaa vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytystilassa. Taajuusmuuttajan
kaynnistdminen pysayttaa lammityksen.

Jos esilammitys on aktivoituna, esilammitys alkaa heti kun pysaytyskomento anne-
taan, jos taajuusmuuttaja toimii nollarajaa pienemmassa nopeudessa (katso para-
metrin 06.79 Nopeussdédoén tilasana, Ohjelmointiopas, osa 2 bitti 0). Jos
taajuusmuuttaja kdy nollanopeusrajan ylapuolella, esilammitysta lykataan paramet-
rilla 21.15 Esildmmityksen viive (Ohjelmointiopas, osa 2) maaritetyn ajan, jotta voi-
daan valttaa liilan suuren virran syntyminen.

Toiminto voidaan maarittaa aktiiviseksi aina, kun taajuusmuuttaja on pysaytetty, tai se
voidaan aktivoida digitaalitulon, kenttavaylan, ajastetun toiminnon tai valvontatoimin-
non kautta. LAmmitys voidaan aktivoida esimerkiksi signaalinvalvontatoiminnon
avulla moottorista tulevan lampétilan mittaussignaalin perusteella.

Moottorille sybtettavaksi esilammitysvirraksi voidaan maarittaa 0...30 % moottorin
nimellisvirrasta.
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Huomautuksia:

» Sovelluksissa, joissa moottori jatkaa pydrimista pitkdn aikaa moduloinnin lopetta-
misen jalkeen, on suositeltavaa kayttaa ramppipysaytysta esilammityksen kanssa
roottorin dkkindisen vetamisen estamiseksi esilammityksen aktivoinnin aikana.

» Lammitystoiminto edellyttaa, ettd STO-piiri on suljettu tai sita ei ole laukaistu auki.

* Lammitystoiminto edellyttaa, etta taajuusmuuttaja ei ole vikatilassa.

* Lammitystoiminto on sallittu my6s silloin, kun kdyntilupasignaali puuttuu.

* Lammitystoiminto on sallittu myds silloin, kun yksi tai useita kdynnistyksen lukitus-
signaaleja puuttuu.

» Esilammitys kayttda DC-pitoa virran tuottamiseen.

Asetukset

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Moottori > Esilammitys

* Parametrit 21. 14 Esiléammityksen tulon lIdhde, 21.15 Esilammityksen viive ja 21.16
Esildmmitysvirta (Ohjelmointiopas, osa 2).

Esimagnetointi

Esimagnetointi tarkoittaa moottorin DC-magnetointia ennen kaynnistysta. Valitun
kaynnistystilan mukaan vaihdellen (21.01 Vektorikdynnistystapa tai 21.19 Skalaari-
nen kdynnistystapa), esimagnetoinnilla voidaan varmistaa suurin mahdollinen laht6-
momentti, jopa 200 % moottorin nimellismomentista. Esimagnetointiaikaa (271.02
Magnetointiaika) saatamalla voidaan synkronoida moottorin kdynnistdminen esimer-
kiksi mekaanisen jarrun vapauttamisen kanssa. Katso parametrien tiedot Ohjelmoin-
tioppaan osasta 2.

Asetukset

» Parametrit 21.01 Vektorikdynnistystapa, 21.19 Skalaarinen kdynnistystapa, 21.02
Magnetointiaika (Ohjelmointiopas, osa 2).

DC-pito

Talla toiminnolla roottori voidaan lukita (Iahes) nollanopeuteen normaalikaytén
aikana. DC-pito aktivoidaan parametrilla 27.08 DC-virtasdéaté. Kun seka ohjearvo etta
moottorin nopeus putoavat tietyn tason alapuolelle (parametri 27.09 DC-pidon
nopeus), taajuusmuuttaja lakkaa generoimasta sinimuotoista virtaa ja alkaa syottaa
moottoriin tasavirtaa. Virta asetetaan parametrilla 271.70 DC-virtaohje. Kun ohje ylittaa
parametrin 21.09 DC-pidon nopeus arvon, taajuusmuuttaja jatkaa normaalia toimin-
taa.
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Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Moottorin nopeus DC-pito

Ohjearvo

21.09 DC-pidon nopeus

Asetukset

» Parametrit 21.08 DC-virtasdété ja 21.09 DC-pidon nopeus (Ohjelmointiopas,
osa 2).

Jalkimagnetointi

Tama toiminto pitda moottorin magnetoituna tietyn aikaa (parametri 21. 11 Jéalkimag-
netointiaika) pysaytyksen jalkeen. Tarkoituksena on estaa laitteistoa liikkumasta kuor-
mitettuna, esimerkiksi ennen kuin mekaaninen jarru saadaan kayttéon.
Jalkimagnetointi aktivoidaan parametrilla 21.08 DC-virtas&éats. Magnetointivirta ase-
tetaan parametrilla 27.70 DC-virtaohje. Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan
osasta 2.

Huomaa: Jalkimagnetointi on kaytettavissa vain, kun ramppipysaytys on valittu
(katso parametri 271.03 Pyséytystapa, Ohjelmointiopas, osa 2).

Asetukset

* Parametrit 21.03 Pyséytystapa, 21.08 DC-virtas&éaté ja 21.11 Jalkimagnetointiaika
(Ohjelmointiopas, osa 2).

Kytkentataajuus

Taajuusmuuttajalla on kaksi kytkentataajuutta: ohjekytkentataajuus ja minimikytkenta-
taajuus. Taajuusmuuttaja pyrkii pitamaan suurimman sallitun kytkentataajuuden
(ohjekytkentataajuuden) niin kauan, kuin se on termisesti mahdollista. Sen jalkeen se
saatada arvoa dynaamisesti ohje- ja minimikytkentataajuuden valilla taajuusmuuttajan
[ampéotilan mukaan. Kun taajuusmuuttaja saavuttaa minimikytkentataajuuden (alim-
man sallitun kytkentataajuuden), se alkaa rajoittaa lahtovirtaa kuumenemisen jat-
kuessa.
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Tietoja kuormituksen alennuksesta on taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Tekniset
tiedot kohdassa Kytkentétaajuuskerroin.

Esimerkki 1: Jos kytkentataajuus on tarpeen kiinnittaa tiettyyn arvoon, kuten joitakin
ulkoisia suotimia (esimerkiksi EMC C1 -suotimia, katso taajuusmuuttajan laiteopas)
kaytettaessa, aseta seka ohje- ettd minimikytkentataajuus haluttuun arvoon. Tall6in
taajuusmuuttaja pitédd halutun kytkentataajuuden.

Esimerkki 2: Jos ohjekytkentataajuudeksi on asetettu 8 kHz ja minimikytkentataajuu-
deksi pienin kaytettavissa oleva arvo, taajuusmuuttaja yllapitda korkeinta mahdollista
kytkentataajuutta moottorin melun vahentamiseksi ja pienentaa kytkentataajuutta
vasta, kun taajuusmuuttaja kuumenee. Tama on hyddyllista esimerkiksi sovelluk-
sissa, joissa melu on tarpeen pitad pienena mutta suurempi melu on hyvaksyttavissa,
kun taytta lahtévirtaa tarvitaan.

Asetukset

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Moottori > Kytkentataajuus

» Parametrit 97.01 Kytkentéataajuusohje ja 97.02 Minimikytkentétaajuus (Ohjelmoin-
tiopas, osa 2).

Moottorin lampdvalvonta

Ohjausohjelmassa on kaksi erillistd moottorin Iampétilan valvontatoimintoa. Lampoti-
latiedon lahteet ja varoitus-/laukaisurajat voidaan asettaa erikseen molemmille toi-
minnoille.

Moottorin lampétilaa voidaan valvoa kayttamalla

* moottorin lampétilasuojausmallia (taajuusmuuttajasta sisaisesti johdettu arvioitu
lampdtila) tai

* k&amityksiin asennettuja antureita. Talla menetelmalla saadaan tarkempi mootto-
rimalli.

Moottorin lampodsuojausmalli
Taajuusmuuttaja laskee moottorin Iampdétilan seuraavien oletusten perusteella:

1. Kun taajuusmuuttajaan kytketaan virta ensimmaisen kerran, moottorin lampétilan
oletetaan vastaavan ympariston lampdétilaa (maaritetdan parametrilla 35.50 Moott.
ympdristén ldmpétila, katso Ohjelmointiopas, osa 2). Kun taajuusmuuttajaan
taman jalkeen kytketaan virta, moottorin oletetaan olevan arvioidussa lampoti-
lassa.

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

Huomautus: Moottorin [Ampdmallia voi kayttaa, kun vaihtosuuntaajaan on kytketty
vain yksi moottori.
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Eristys

VAROITUS! |IEC 60664 edellyttaa kaksinkertaista tai vahvistettua eristysta
sahkolaitteiden jannitteisten osien ja niiden johtamattomien tai johtavien osien
pintojen valilla, joita ei ole maadoitettu.

Jotta tdma vaatimus tayttyy, kytke termistori taajuusmuuttajan ohjausliitantdihin jolla-

kin seuraavista tavoista:

» Erota termistori moottorin jannitteisista osista kaksinkertaisella vahvistetulla eris-
tyksella.

* Suojaa kaikki taajuusmuuttajan digitaali- ja analogiatuloihin liitetyt virtapiirit. Suo-
jaa kontaktilta ja erista muista matalajannitepiireista tavallisella taajuusmuuttajan
paapiirin jannitteen mukaisella eristyksella.

» Kayta ulkoista termistorireletta. Releen eristyksen on oltava mitoitettu samalle
jannitetasolle taajuusmuuttajan paapiirin kanssa.

CMOD-02-monitoimimoduulia kaytettdessd moduulin oma eristys on riittava.

Lampéotilan valvonta PTC-antureilla

PTC-anturit kytketddn CMOD-02-monitoimimoduulin kautta. Katso taajuusmuuttajan
Laiteoppaan luvun Valinnaiset I/O-laajennusmoduulit kohta CMOD-02 monitoimilaa-
Jjennusmoduuli (ulkoinen 24 V AC/DC -liiténtéa ja eristetty PTC-liitanta).

F&F/// 1 60 |PTCIN

61 |PTCIN

1) Yksi tai 3...6 PTC-termistoria sarjaan kytkettyna.

PTC-anturin vastus suurenee, kun sen lampétila nousee. Anturin suureneva vastus
pienentaa tulon jannitetta, ja lopulta sen tila 1 muuttuu tilaksi 0, joka ilmaisee ylilam-
potilaa.
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Seuraavassa kaaviossa on kuvattu tyypillisia PTC-anturin resistanssiarvoja lampoti-
lan funktiona.

4000 T

1330 +

550

100 |

Yksi eristetty PTC-anturi voidaan kytkea suoraan digitaalituloon DI6. Kaapelin suoja-
vaippa tulee moottorin paassa maadoittaa kondensaattorin kautta. Jos tdma ei ole
mahdollista, suojavaippa jatetdan kytkematta.

Katso kohta Eristys sivulla 132.

Ohjauskortti
/~~_|DI6

L / .. [+24vDC
T N ~
Ve 6

Lampéotilan valvonta Pt100-antureilla

Yhdesta kolmeen Pt100-anturia voidaan kytkea sarjaan analogiseen tuloon ja analo-
giseen lahtéon.

Analogialaht6 sy6ttaa 9,1 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin lampétila nousee. Myds anturin yli meneva jannite nousee.
Lampétilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen celsiu-
sasteiksi.

Moottorin lampétilan valvontarajoja voidaan saataa. Voidaan myos valita, kuinka taa-
juusmuuttaja reagoi havaittuun ylildmpdon.

Katso kohta Eristys sivulla 132.
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Lisatietoja anturin kytkenndistéd on kohdassa Al ja Al2 tuloina Pt100-, Pt1000-,
Ni1000-, KTY83- ja KTY84-antureille (X1) sivulla 136.
Lampéotilan valvonta Pt1000-antureilla

Yhdesta kolmeen Pt1000-anturia voidaan kytkea sarjaan analogiseen tuloon ja ana-
logiseen lahtdon.

Analogialaht6 syoéttaa 0,1 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin lampétila nousee. Myo6s anturin yli meneva jannite nousee.
Lampétilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen celsiu-
sasteiksi.

Katso kohta Eristys sivulla 132.

Lisatietoja anturin kytkenndistéd on kohdassa Al ja Al2 tuloina Pt100-, Pt1000-,
Ni1000-, KTY83- ja KTY84-antureille (X1) sivulla 136.

Lampéotilan valvonta Ni1000-antureilla

Ohjausyksikén analogiatuloon ja -lahto6n voidaan kytkea yksi Ni1000-anturi.

Analogialaht6 syoéttaa 9,1 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin lampétila nousee. Myo6s anturin yli meneva jannite nousee.
Lampétilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen celsiu-
sasteiksi.

Katso kohta Eristys sivulla 132.

Lisatietoja anturin kytkenndistéd on kohdassa Al ja Al2 tuloina Pt100-, Pt1000-,
Ni1000-, KTY83- ja KTY84-antureille (X1) sivulla 136.

Lampéotilan valvonta KTY84-antureilla

Ohjausyksikén analogiatuloon ja -lahtdon voidaan kytked yksi KTY84-anturi.

Analogialaht6 syoéttaa 2,0 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin lampétila nousee. Myo6s anturin yli meneva jannite nousee.
Lampétilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen celsiu-
sasteiksi.

Sivulla 735 olevassa kuvassa ja taulukossa on kuvattu tyypillisia KTY84-anturin resis-
tanssiarvoja moottorin toimintalampétilan funktiona.

Katso kohta Eristys sivulla 132.

Lisatietoja anturin kytkenndistéd on kohdassa Al ja Al2 tuloina Pt100-, Pt1000-,
Ni1000-, KTY83- ja KTY84-antureille (X1) sivulla 136.
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Lampéotilan valvonta KTY83-antureilla
Ohjausyksikdn analogiatuloon ja -lahtéon voidaan kytked yksi KTY83-anturi.

Analogialaht6 sy6ttaa 1,0 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin lampétila nousee. Myds anturin yli meneva jannite nousee.
Lampétilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen celsiu-
sasteiksi.

Seuraavassa kaaviossa ja taulukossa on kuvattu tyypillisia KTY83-anturin resistans-
siarvoja moottorin kayttélampaotilan funktiona.

Ohm
Skaalaus 30001
KTY84 KTY83
°C ohm ohm

90 936 1569
10 1063 1774
130 1197 1993 2000~
150 1340 2225

1000-

Moottorin lampétilan valvontarajoja voidaan saataa. Voidaan myds valita, kuinka taa-
juusmuuttaja reagoi havaittuun ylildmpdoon.

Katso kohta Eristys sivulla 132.

Lisatietoja anturin kytkenndista on kohdassa Al1 ja Al2 tuloina Pt100-, Pt1000-,
Ni1000-, KTY83- ja KTY84-antureille (X1) sivulla 136.
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Al1 ja Al2 tuloina Pt100-, Pt1000-, Ni1000-, KTY83- ja KTY84-antureille (X1)

Analogiatulon ja -lahd6n valille voidaan kytkea alla kuvatulla tavalla yksi, kaksi tai
kolme Pt100-anturia, yksi, kaksi tai kolme Pt1000-anturia tai yksi Ni1000-, KTY83- tai
KTY84-anturi moottorin lampétilan mittausta varten. Suojavaippojen molempia paita
ei saa kytkea suoraan maahan. Jos kondensaattoria ei voi kayttaa suojavaipan toi-
sessa paassa, jata tama paa kytkematta.

N N
\’ \\ Aln @
\

T - AGND
OV yewas g
T T s

T “ “‘ - ' AOn @

T ! AGND

1...3 x (Pt100 tai Pt1000) tai 1 x (Ni1000 tai KTY83 tai KTY84)

2 | Maarita parametreilla analogiatulon Al1 tai Al2 tulotyypiksi jannite. Aseta kyseisen
analogiatulon yksikdksi V (voltti) parametriryhmassa 12 Vakio-Al.

3 | Valitse heratetapa parametriryhmassa 13 Vakio-AO.

VAROITUS! Koska edella kuvattuja tuloja ei ole eristetty IEC 60664 -standardin mukai-

sesti, moottorin lampdtila-anturin kytkenta vaatii kaksinkertaisen tai vahvistetun eristyk-
sen moottorin jannitteisten osien ja anturin valille. Jos asennus ei tayta asetettuja vaatimuksia,
1/0-kortin liittimet taytyy suojata kosketukselta eika niitd saa kytked muuhun laitteeseen, tai lam-
potila-anturi taytyy eristéaa 1/O-liittimista.
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Lampéotilan valvonta termistorireleilla

Digitaalituloon DI6 voidaan liittda normaalisti suljettu tai normaalisti avoin termistori-
rele.

Katso kohta Eristys sivulla 132.

Termistori-
rele Ohjauskortti
Eb /[~ . _|DI6
1 1 +24V DC
Asetukset

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Moottori > Laimpdsuojaus - arvioitu
» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Moottori > Laimposuojaus - mitattu
» Parametriryhma 35 Moottorin ldmpésuojaus (Ohjelmointiopas, osa 2).

Moottorin ylikuormitussuojaus

Tassa osassa kuvataan moottorin ylikuormitussuojaus, jossa ei kayteta arvioitua tai
mitattua lampdétilaa hyédyntdvaa moottorin Iampdsuojausmallia Lampésuojausmal-
lista on tietoja kohdassa Moottorin Idmpdévalvonta sivulla 131.

Useat eri standardit vaativat ja kuvaavat moottorien ylikuormitussuojausta, mukaan
lukien US National Electric Code (NEC), UL 508C seka yhteinen UL\IEC 61800-5-1 -
standardi yhdessa standardin IEC 60947-4-1 kanssa. Standardit sallivat moottorin yli-
kuormitussuojauksen ilman ulkoisia lampétila-antureita.

Suojaustoiminto sallii kayttdjan maarittaa toimintaluokan samaan tapaan kuin ylikuor-
mitusreleet on maaritetty standardeissa IEC 60947-4-1 ja NEMA ICS 2.

Moottorin ylikuormitussuojausta varten on maaritettdva moottorin virran vikalaukaisu-
taso. Se maaritetdan kayrana parametreilla 35.57 Moottorin kuormituskéyra, 35.52
Tyhjékayntikuorma ja 35.53 Rajataajuus (Ohjelmointiopas, osa 2). Vikalaukaisutaso
on moottorin virta, jossa ylikuormitussuojaus lopulta laukeaa, jos moottorin virta
pysyy talla tasolla jatkuvasti.

Moottorin ylikuormitusluokka (toimintaluokka), parametri 35.57 Moottorin yli-
kuorm.luokka maaritetdan aikana, joka kuluu ennen ylikuormitusreleen laukeamista,
kun jarjestelma toimii 7,2-kertaisella laukaisutasolla (IEC 60947-4-1) tai 6-kertaisella
laukaisutasolla(NEMA ICS 2). Standardit maaraavat laukaisuajan myos virtatasoille,
jotka jaavat laukaisutason ja 6-kertaisen laukaisutason valiin. Taajuusmuuttaja tayttaa
IEC- ja NEMA-standardien laukaisuaikavaatimukset.
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Luokka 20 tayttad UL 508C -vaatimukset.

Moottorin ylikuormitusalgoritmi valvoo nelidllistd suhdetta (moottorin virta / laukaisu-
taso)2 ja kerryttaa sita ajan mittaan. Tata voidaan kutsua I2t-suojaukseksi. Kertynyt
arvo nakyy parametrissa 35.05 Moottorin ylikuorm.taso.

Voit maarittda parametrilla 35.56 Moottorin ylikuorm.toiminto, ettd kun 35.05 Mootto-
rin ylikuorm.taso saavuttaa 88 %, jarjestelma muodostaa moottorin ylikuormitusvaroi-
tuksen, ja kun se saavuttaa 100 %, taajuusmuuttaja laukeaa moottorin
ylikuormitusvikaan. Taman sisaisen arvon kasvuvauhti riippuu virran oloarvosta, lau-
kaisutasovirrasta ja valitusta ylikuormitusluokasta.

Parametreilla 35.51 Moottorin kuormituskéyré, 35.52 Tyhjakéyntikuorma ja 35.53
Rajataajuus on kaksi kayttdtarkoitusta. Ne maarittavat kuormituskayran lampédtila-
arviolle ja maarittavat ylikuormituksen laukaisutason.

Asetukset

»  Moottorin I&mpdsuojauksen ja moottorin ylikuormitussuojauksen yhteiset para-
metrit: 35.57 Moottorin kuormituskayréa, 35.52 Tyhjakdyntikuorma ja 35.53 Raja-
taajuus (Ohjelmointiopas, osa 2).

*  Moottorin ylikuormitussuojauksen parametrit: 35.05 Moottorin ylikuorm.taso,
35.56 Moottorin ylikuorm.toiminto ja 35.57 Moottorin ylikuorm.luokka (Ohjelmointi-
opas, 0sa 2).

Vektoriohjaus

Vektoriohjaus soveltuu moottorin ohjaustilaksi sovelluksiin, joissa tarvitaan erittain
tarkkaa ohjausta. Sen avulla saavutetaan parempi hallinta koko nopeusalueella ja eri-
tyisesti tilanteissa, joissa tarvitaan hidasta nopeutta mutta suurta momenttia. Se edel-
lyttda tunnistusajoa kayttdonoton yhteydessa. Vektoriohjausta ei voi kayttaa kaikissa
sovelluksissa, esimerkiksi sinisuotimia kaytettdessa tai jos yksittdiseen taajuusmuut-
tajaan on liitetty useita moottoreita.

Tarvittava staattorivuo ja moottorin momentti saavutetaan ohjaamalla lahddn puolijoh-
teiden kytkentaa. Momenttisaatimen ohjearvo tulee nopeussaatimesta.

Staattorivuo lasketaan integroimalla moottorin jannite vektoriavaruudessa. Roottori-
vuo voidaan laskea staattorivuon ja moottorimallin perusteella. Moottorin momentti
tuotetaan ohjaamalla virtaa 90 asteen kulmassa roottorivuosta. Staattorivuo voidaan
arvioida paremmin kayttamalla tunnistettua moottorimallia. Moottorin akselin nopeu-
den oloarvoa ei tarvita moottorin ohjauksessa.

Asetukset

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Moottori > Ohjaustila

» Parametrit 99.04 Moottorisdéatétapa ja 99.13 ID-ajo pyydetty (Ohjelmointiopas,
osa 2).
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Nopeussaadon suoritusarvot

Alla olevassa taulukossa on kuvattu nopeussaadon tyypilliset suoritusarvot.

Nopeussaito Suoritus T (%)4
Staattinen tarkkuus 20 % moottorin nimel- N
lisjattamasta 1001 Tiworma

Dynaaminen tarkkuus <10 % s 100 %:n
momenttiaskeleella
(nopeussaatimen ole-

tusvirityksella) tis)
Dynaaminen tarkkuus < 2 % s, momenttias-
viritetylla nopeussaati- kel 100 % Noio-Mohje Alue<10%s
mella N

Ty = moottorin nimellismomentti
ny = moottorin nimellisnopeus
Nolo = Nopeuden oloarvo

Nohje = NOpeusohje

Moottoripotentiometri
Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Moottoripotentiometri on kdytanndssa laskuri, jonka arvoa voidaan saataa ylos- tai
alaspain kayttaen kahta digitaalisignaalia, jotka valitaan parametreilla 22.73 Moott.
pot.metrin ylés ja 22.74 Moott. pot.metrin alas.

Kun moottoripotentiometri on otettu kayttéon parametrilla 22.71 Moott.potentiometri-
toiminto, laskuri ottaa arvon, joka on asetettu parametrilla 22.72 Moott.pot.metrin
alkuarvo. Parametrilla 22.71 valitun tilan mukaan laskurin arvo voi joko sailya tai nol-
lautua virrankatkaisun yhteydessa.

Muutosnopeus maaritetaan parametreilla 22.75 Moott. pot.metrin ramppiaika aikana,
joka kuluisi arvon muuttumiseen minimista (22.76 Moott. pot.metrin minimiarvo) mak-
simiin (22.77 Moott. pot.metrin maks.arvo) tai toisin pain. Jos seka lisdys- ettd vahen-
nyssignaalit ovat aktiivisena samaan aikaan, laskurin arvo ei muutu.

Moottoripotentiometrin laskurin tulos nakyy parametrissa 22.80 Moott. pot.met. ohj.
oloarvo. Se voidaan asettaa suoraan ohjeldhteeksi paavalintaparametreilla tai sita

voidaan kayttaa toisten lahteenvalintaparametrien syéttdarvona seka skalaari- etta
vektorisdadossa.
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Seuraavassa on esimerkki moottoripotentiometrin laskurin arvon kayttaytymisesta.

1
22.73 f
0

1
22.74 ‘
0

L

22.77

22.80 0

22.76

22.75

Parametrit 22.73 Moott. pot.metrin yl6s ja 22.74 Moott. pot.metrin alas saatavat
nopeuden tai taajuuden nollasta maksiminopeuteen tai -taajuuteen. Kayntisuuntaa
voidaan muuttaa parametrilla 20.04 Ulk1 tulo 2 I&dhde. Katso seuraava esimerkki.

2003
Ukttlo 1

lédhde

20.04
Ulk1 tulo 2
lshde O

1

22.73 f
0

1

22.74
0

* Lahténopeus tai -taajuus on saavuttanut ohjearvon.

Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Asetukset

» Parametrit 22.71...22.80 (Ohjelmointiopas, osa 2).
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Tasajannitevalipiirin jannitteen ohjaus

Ylijannitesaato
Tasajannitevalipiirin ylijannitesaatda tarvitaan tavallisesti, kun moottori on generaatto-
ritilassa. Moottori toimii generaattorin tapaan hidastaessaan tai kun kuorma vetaa
moottorin akselia saaden akselin pyérimaan kaytéssa olevaa nopeutta tai taajuutta
nopeammin. Jotta valipiirin jannite ei ylittaisi ylijannitteen valvontarajaa, ylijannite-
saato pienentaa jarrutusmomenttia automaattisesti, kun raja saavutetaan. Ylijannite-

saatd myos pidentaa ohjelmoituja hidastusaikoja, jos raja saavutetaan;
hidastusaikojen lyhentamiseen saatetaan tarvita jarrukatkoja ja jarruvastus.

Alijannitesaato (verkkokatkossaato)

Jos saapuva syéttéjannite katkeaa, taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa kayttamalla
pyo6rivan moottorin liike-energiaa. Taajuusmuuttaja on taysin toimintakykyinen niin
kauan kuin moottori pyorii ja tuottaa energiaa taajuusmuuttajalle. Taajuusmuuttaja
pystyy jatkamaan toimintaansa katkoksen jalkeen, jos paakontaktori (jos kaytdssa)
on pysynyt kiinni.

Huomautus: Laitteet, joissa on paakontaktori, on varustettava ns. pitopiirilla (esimer-
kiksi UPS), joka pitaa kontaktorin ohjauspiirin suljettuna verkkojannitteen lyhyen kat-
koksen aikana.

Usy('jtt('jvirta
Tv  fiants Upc
Nm
(Nm) (Hz) (v DC) Und
160 80 520
120 60 390
[—-"
80 40 260 — ant
N
40 20 130 ~.
t(s)
1.6 5.8 8 11.2 154
Upc = taajuusmuuttajan valipiirin jannite, fizng = taajuusmuuttajan lahtotaajuus,
Ty = moottorin momentti
Syéttéjannitehavioé nimelliskuormituksessa (fiznig = 40 Hz). Valipiirin tasajannite putoaa
minimirajan alapuolelle. Saadin pitda jannitteen tasaisena niin kauan kuin verkkovirta on
katkaistuna. Taajuusmuuttaja pyorittda moottoria generaattoritilassa. Moottorin nopeus
pienenee, mutta taajuusmuuttaja on toimintakykyinen niin kauan kuin moottorilla on
riittdvasti liike-energiaa.
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Alijannitesdadon (verkkokatkossaadon) toteutus
Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Voit toteuttaa alijannitesdadon seuraavalla tavalla:

* Varmista, ettd taajuusmuuttajan alijannitesaatétoiminto on otettu kayttéon para-
metrilla 30.31 AlijGnnitesééto.

» Parametrin 21.01 Vektorikdynnistystapa arvona on oltava Automaattinen (vektori-
tilassa) tai parametrin 271.719 Skalaarinen kdynnistystapa arvona on oltava Auto-
maattinen (skalaaritilassa), jotta vauhtikaynnistys (kdynnistys moottorin
pyo6riessa) on mahdollinen.

Jos kokoonpanossa on paakontaktori, esta sen laukaisu jannitekatkoksen aikana.
Kayta esimerkiksi aikaviiverelettd (pitoa) kontaktorin ohjauspiirissa.

VAROITUS! Varmista, ettd moottorin vauhtikaynnistys ei aiheuta vaaraa. Jos
epailet asiaa, ala toteuta alijannitesaatétoimintoa.

Automaattinen uudelleenkdynnistys

Automaattisen uudelleenkaynnistystoiminnon avulla taajuusmuuttaja voidaan kayn-
nistda automaattisesti uudelleen lyhyen (enintdan 10 sekunnin) jannitekatkoksen jal-
keen, jos taajuusmuuttaja saa toimia 10 sekunnin ajan ilman jaahdytyspuhaltimien
toimintaa.

Kun toiminto on kaytdssa, se suorittaa uudelleenkaynnistyksen jannitekatkoksen
yhteydessa seuraavalla tavalla:

» Alijannitevika poistetaan (mutta varoitus annetaan).

* Modulointi ja jadhdytys pysaytetaan, jotta jaljella olevaa energiaa saastetaan.

* Tasajannitevalipiirin lataus otetaan kayttoon.

Jos tasajannite palautuu ennen parametrilla 27.18 Autom. uudelleenkédynn. aika
(Ohjelmointiopas, osa 2) maaritetyn ajan kulumista ja kaynnistyskasky on yha paalla,

normaali toiminta jatkuu. Jos tasajannite jaa tassa vaiheessa liian matalaksi, taajuus-
muuttaja laukeaa vikaan 3220 Vilipiirin alijannite.

Jos parametrin 21.34 Pakota autom. uudelleenkéynn. (Ohjelmointiopas, osa 2)
arvona on Kéytdssé, taajuusmuuttaja ei koskaan laukea alijannitevikaan ja kaynnis-
tyssignaali on paéalla aina. Laite jatkaa normaalia toimintaa, kun tasajannite palautuu.

VAROITUS! Varmista ennen toiminnan aktivointia, etta se ei voi johtaa vaarati-
lanteisiin. Toiminto kdynnistaa taajuusmuuttajan automaattisesti ja jatkaa sen
toimintaa sy6ton katkoksen jalkeen.
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Jannitteen ohjaus- ja laukaisurajat

Valipiirin tasajannitteen saatajan ohjaus- ja laukaisurajat maaraytyvat syottdéjannit-
teen ja taajuusmuuttajan tyypin mukaan. Tasajannite (Upc) on noin 1,35-kertainen
paajannitteeseen nahden ja nakyy parametrissa 01.11 Tasajdnnite(Ohjelmointiopas,

osa 2).

Seuraavassa taulukossa on annettu valittujen tasajannitetasojen arvot. Huomaa, etta
absoluuttiset jannitteet vaihtelevat taajuusmuuttajan tai vaihtosuuntaajan tyypin ja
AC-syéttdjannitealueen mukaan. Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta

Tasajannite [V]

Katso 95.01 Syéttdjéannite.

AC-syoéttojannitealue [V]

AC-syottojannitealue [V]

0,85 x 1,41 x 380 = 455 2)

380...415 440...480
Ylijannitevikaraja 840 840
Ylijannitteen ohjausraja 780 780
Sisaisen jarrukatkojan kaynnistysraja 780 780
Sisaisen jarrukatkojan pyséaytysraja 760 760
Ylijannitteen varoitusraja 745 745
Alijannitteen varoitusraja 0,85 x 1,41 ;L\)Iir?)metrin 95.03 | 0,85 x 1,41 zrsta)r?)metrin 95.03

0,85 x 1,41 x 440 = 527 2

Alijannitteen ohjausraja

0,75 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,75 x 1,41 x 380 = 402 )

0,75 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,75 x 1,41 x 440 = 465 2)

Latausreleen sulkemisraja

0,75 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo )

0,75 x 1,41 x 380 = 402 2

0,75 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,75 x 1,41 x 440 = 465 2)

Latausreleen avausraja

0,65 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,65 x 1,41 x 380 = 348 2

0,65 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,65 x 1,41 x 440 = 403 2)

Tasajannite syottdjannitealueen ylarajalla
(UDCmax)

560

648

Tasajannite syottdjannitealueen
alarajalla (Upcpmin)

513

594

Latauksen aktivoinnin / valmiustilan
raja

0,65 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,65 x 1,41 x 380 = 348 2

0,65 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,65 x 1,41 x 440 = 403 2

Alijannitevikaraja

0,45 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo )

0,45 x 1,41 x 380 = 241 2)

0,45 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo !

0,45 x 1,41 x 440 = 279 2)

2)

) Parametrin 95.01 Syéttdjénnite arvona on Automaattinen / ei valittu ja parametrin95.02 Adaptiiviset

Jénniterajat arvona on Kaytéssd, parametrin 95.03 Arvioitu AC-syéttéjdnnite arvoa kaytetaan,

Muussa tapauksessa kaytetaan parametrilla 95.01 Syétt6jdnnite valitun alueen alarajaa.

3) Kun valmiustila aktivoidaan, taajuusmuuttajan modulointi pysaytetaan, puhallin pysaytetaan ja
esivarauspiiri aktivoituu. Jos jannite ylittda taman tason uudelleen, taajuusmuuttajan on suoritettava lataus
loppuun ennen toiminnan automaattista jatkamista.
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Seuraavassa taulukossa on annettu ACH580-31-taajuusmuuttajan valittujen tasajan-
nitetasojen arvot.

Kaikki tasot ovat suhteessa parametrilla 95.01 Syéttdjdnnite valittuun syoéttdjannitealuee-
seen. Seuraava taulukko kuvaa valittujen DC-jannitetasojen arvot voltteina ja prosent-
teina arvosta Upcmax (DC-jannite syéttojannitealueen ylarajalla).

ACH580-31 Syéttojannitealue [V AC] (katso 95.01 Sydéttojannite)

Taso [V DC (% arvosta 208...240 | 380...415 | 440...480| 500 525...600 | 660...690
UDCmax)]

Yiijannitevikaraja 489/440* | 800 878 880 1113 1218

Ylijannitteen ohjausraja 405 (125) | 700 (125) | 810 (125) | 810 (120) | 1013 (125)| 1167 (125)

——— , "
Siséinen jarrukatkoja 100 % 403 (124) | 697 (124) | 806 (124) | 806 (119) | 1008 (124)| 1159 (124)
pulssinleveydessa

Siséinen jarrukatkoja 0 %

lEsimioraydoass 375 (116) | 648 (116) | 749 (116) | 780 (116) | 936 (116) | 1077 (116)
Ylijannitteen varoitusraja 373 (115) | 644 (115) | 745 (115)| 776 (115)| 932 (115) | 1071 (115)
Uncmay = Tasajannite 324 (100) | 560 (100) | 648 (100) | 675 (100)| 810 (100) | 932 (100)
syottdjannitealueen ylarajalla

Tasajannite syoéttdjannitealueen

aloraalla 281 513 594 675 709 891
Alijannitteen ohjaus- ja 239(85) | 436 (85) | 505(85) | 574 (85) | 602(85) | 757 (85)
varoitusraja

Latauksen aktivoinnin /
valmiustilan raja

Alijannitevikaraja 168 (60) | 308 (60) | 356 (60) | 405 (60) | 425 (60) 535 (60)
*489 V (runkokoot R1...R3), 440 V (runkokoot R4...R8).

225(80) | 410 (80) | 475(80) | 540 (80) | 567(80) | 713 (80)

Asetukset

* Parametrit 01.11 Tasajénnite, 30.30 Ylijénnitesdéatd, 30.31 Alijénnitesééto, 95.01
Syéttdjannite ja 95.02 Adaptiiviset janniterajat (Ohjelmointiopas, osa 2).

Jarrukatkoja

Jarrukatkojan avulla moottorin jarrutuksessa syntyva sahkoenergia voidaan johtaa
jarruvastukseen. Kun tasajannite nousee riittavan korkeaksi, jarrukatkoja kytkee tasa-
jannitevalipiirin ulkoiseen jarruvastukseen. Katkoja toimii pulssinleveysmodulaatiope-
riaatteella.

Taajuusmuuttajan sisaiset jarrukatkojat (rungot R0...R3) alkavat johtaa, kun tasajan-
nitevalipiirin jannite on noin 1,15 x Upcmax- Sadan prosentin maksimipulssinleveys
saavutetaan, kun jannite on noin 1,2 x Upcmax- (Ubcmax ©n tasajannite, joka vastaa
AC-sydttdjannitealueen maksimijannitettd.) Lisatietoja ulkoisista jarrukatkojista saat
niiden kayttéohjeista.

Huomautus: Ylijannitesaatd on poistettava kaytdsta, jotta jarrukatkoja voi toimia.




Ohjelman ominaisuudet 145

Asetukset

» Parametri 01.11 Tasajédnnite; parametriryhma 43 Jarrukatkoja (Ohjelmointiopas,
osa 2).
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Valvonta

Signaalin valvonta

Talla toiminnolla voidaan valvoa kuutta signaalia. Kun valvottu signaali ylittaa tai alit-
taa maaritetyn rajan, parametrin 32.07 Valvontatila (Ohjelmointiopas, osa 2) bitti akti-
voituu ja muodostaa varoituksen tai vian.

Valvottu signaali on alipaastdsuodatettu.

Asetukset

» Parametriryhma 32 Valvonta (Ohjelmointiopas, osa 2).

Sovellusesimerkki 1: Likainen suodatin

Valvontatoimintoa voidaan kayttaa ilmoittamaan likaisesta suodattimesta. Koska pai-
nehavio suodattimen kohdalla kasvaa suodattimen likaantuessa, voidaan asentaa
anturi, joka mittaa paine-eroa suodattimen eri puolilla. Anturin I&htésignaali on analo-
ginen arvo, joka palaa taajuusmuuttajan analogiatuloon. Taajuusmuuttajan valvonta-
toiminto on maaritetty valvomaan tata analogista arvoa.

Kayttaja voi esimerkiksi haluta ilmoituksen, kun ilmanvaihtolaitteiston suodatin on
vaihdettava. Puhtaan suodattimen painehavion perusteella maaritetaan arvo, joka
vastaa likaista suodatinta. Taajuusmuuttaja maaritetdan valvomaan anturin analo-
gista I&htosignaalia. Asetuksella maaritetaan valvontataso, joka ilmaisee, milloin
likaista suodatinta tarkoittava kynnysarvo on ylitetty. Taajuusmuuttajan relelahtéa voi-
daan kayttaa erillisen releen sijasta ilmaisemaan suodattimen tilaa. Valvonta voidaan
myd0s suorittaa kenttavaylan, esimerkiksi BACnetin, kautta.

Taajuusmuuttajan kayttamiselld tdhan toimintoon on se etu, etta saatimessa ei silloin
tarvita analogista anturituloa tata toimintoa varten. limanvaihtolaitteistoa ohjaava
rakennusautomaation saadin voi siten olla edullisempi.

Sovellusesimerkki 2: Korkea virta

Valvontatoiminnolla voidaan seurata moottorin virtaa, joka kertoo kasvavasta tai liian
suuresta kuormituksesta. Kuormituksen kasvu voi johtua mekaanisesta vioittumi-
sesta tai kulumisesta. Valvontatoiminto voi kayttaa yksittaista korkean virran kynnys-
arvoa. Vaihtoehtoisesti taméan tilanteen havaitsemiseen koko nopeusalueella voidaan
kayttaa parametriryhmaa 37 Kaytt. kuormituskdyra (Ohjelmointiopas, osa 2), kuten
on esitetty kohdassa Kayttédjan kuormituskayré (sivu 147).

Puhaltimen laakeri voi esimerkiksi olla pettamassa voitelun puutteen vuoksi. Laakerin
pinnat eivat enaa luista kunnolla, ja moottorin virta alkaa ylittda normaalin tason. Val-
vontatoiminto ilmaisee, ettd kuorma vie normaalia enemman virtaa. Huoltohenkilosto
voi talléin tutkia ongelman. Tavoitteena on 16ytaa vika ennen suurten ongelmien syn-
tymista.
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Kayttdjan kuormituskayra

Kayttajan kuormituskayra on valvontatoiminto, joka valvoo tulosignaalia taajuuden tai
nopeuden ja kuormituksen funktiona. Se nayttaa valvotun signaalin tilan ja voi antaa
varoituksen tai vian kayttajan maarittaman profiilin rikkomisen perusteella.

Kuormituskayra koostuu ylikuormitus- ja alikuormituskayrasta (tai vain toisesta
niistd). Kukin kéyra muodostuu viidesta pisteesta, jotka edustavat valvottua signaalia
taajuuden funktiona.

Alla olevassa esimerkissa kuormituskayra on muodostettu moottorin nimellismomen-
tista, johon on lisatty ja josta on vahennetty 10 %:n marginaali. Marginaalikayrat maa-
rittdvat moottorin toiminta-alueen, jotta alueelta poistumisia voidaan valvoa, ajoittaa
ja havaita.

Moottorin momentti / nimellismomentti

1,2

1,0

os Z
0.4 /

0.2

00 ——2)—

LI N N N R RN R RN RN N Ry R E RN RN

1 = Ylikuormituskéayra (viisi pistetta) Lahtdtaajuus (Hz)

2 = Nimellinen prosessin kuormituskayra
3 = Alikuormituskayra (viisi pistetta)

Ylikuormituksen varoitus ja/tai vika voidaan maarittda aktivoitumaan, jos valvottu sig-
naali pysyy jatkuvasti ylikuormituskayran ylapuolella maaritetyn ajan. Alikuormituksen
varoitus ja/tai vika voidaan maarittaa aktivoitumaan, jos valvottu signaali pysyy jatku-
vasti alikuormituskayran alapuolella maaritetyn ajan.

Ylikuormituksella voidaan valvoa esimerkiksi puhaltimen kuormitusprofiilien kasva-
mista liilan korkeiksi.

Alikuormituksella voidaan valvoa esimerkiksi kuorman putoamista ja kuljetushihnojen
tai kuljettimen tai puhaltimen hihnan katkeamista.

Asetukset

» Parametriryhma 37 Kéytt. kuormituskdyrd (Ohjelmointiopas, osa 2).
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Sovellusesimerkki: Virtauksen todennus

Kayttajan kuormituskayraa voidaan kayttaa virtauksen todennuksessa. Yleisimmin
virtauksen todennuksella pyritddn havaitsemaan hihnakayttéisen puhaltimen rikkou-
tunut hihna. Tdma taajuusmuuttajan toiminto poistaa ulkoisen virtareleen tarpeen ja
kustannuksen, ja on sita luotettavampi. Ulkoisen virtareleen toiminta perustuu moot-
torin virranoton eroon kahden tilanteen valilla: taysi nopeus ilman kuormaa (rikkoutu-
nut hihna) ja hidas nopeus kuorma kytkettyna. Tdma ero on hyvin pieni, koska suuri
osa moottorin virrankulutuksesta muodostuu moottorin magnetointivirrasta, eika se
vaihtele kuorman mukaan. Taajuusmuuttajan kayttajan kuormituskayra on saadet-
tava ja sopii erinomaisesti virtauksen todennukseen sovelluksissa, joissa nopeus ja
momentti vaihtelevat.

Puhaltimen kayttédnoton aikana moottorin momentti tallennetaan esimerkiksi hihnan
ollessa asennettuna ja puhaltimen toimiessa 50 %:n nopeudella. Taajuusmuuttajan
paneeli voi nayttdd moottorin momentin. Katso parametri 01.10 Moottorin momentti
(Ohjelmointiopas, osa 2). Tata arvoa viitearvona kayttden maaritetdan alhaisen
momentin kynnysarvo, joka ilmaisee rikkoutuneen hihnan. Nain voidaan todentaa,
ettd sen lisaksi, ettd taajuusmuuttaja kayttda moottoria, moottori myoskin kayttaa
sovelluskuormaa. Jarjestelman muuttujien niin vaatiessa voidaan maarittad myos
aikaviive. Kayttajan kuormituskayran (virtauksen todennuksen) tilatiedolle voidaan
maarittaa relelahto.
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Prosessi-PID-saato

Taajuusmuuttajassa on kaksi integroitua prosessi-PID-saadinta (PID-sarja 1 ja PID-
sarja 2). Saadinta voidaan kayttaa prosessin muuttujien ohjaamiseen, esimerkiksi
paineen, putken virtauksen ja sailion pinnan korkeuden saatamiseen.

PID-saatda kaytettdessa taajuusmuuttajaan kytketdan prosessin ohje (asetusarvo)
nopeusohjeen sijaan. Prosessin oloarvo (takaisinkytkentd) tuodaan myds taajuus-
muuttajalle. PID-s&at6 ohjaa taajuusmuuttajan nopeutta, jotta mitattu prosessimuut-
tuja (oloarvo) pysyy halutulla tasolla (asetusarvossa). Tama tarkoittaa, etta kayttajan
ei tarvitse asettaa taajuus-/nopeus-/momenttiohjetta taajuusmuuttajaan, vaan taa-
juusmuuttaja sdataa toimintaansa PID:n mukaan.

Seuraava yksinkertaistettu lohkokaavio kuvaa PID-s&atoéa. Yksityiskohtaiset lohko-
kaaviot ovat sivuilla 328 ja 330.

Asetusarvo ————
Rajoitus
PID- Nopeus, momentti
Suodin S44tS —>7~£—> tai taajuusohje-
ketju

AT =B b sessi B C —
AlzZ — oloarvot
KVA —P»

Taajuusmuuttaja sisaltaa kaksi valmista prosessi-PID-saatimen asetussarjaa, joita
voidaan tarvittaessa vaihdella. Katso parametri 40.57 PID-sarja 1/ 2 valinta (Ohjel-
mointiopas, osa 2).

Huomaa: Prosessi-PID-saatd on kaytettavissa vain ulkoisessa ohjauspaikassa
ULK2. Katso kohta Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus (sivu 87).

Prosessi-PID-sadadon nukkumis- ja tehostustoiminnot

Nukkumistoiminto soveltuu PID-saatdsovelluksiin, joissa kulutus vaihtelee, kuten
puhtaan veden pumppausjarjestelmiin. Kun toiminto on kaytdssa, se pysayttaa pum-
pun kokonaan vahaisen tarpeen aikana sen sijaan, ettd pumppu kavisi hitaasti tehok-
kaan kayttdalueensa ulkopuolella. Seuraava esimerkki havainnollistaa toimintoa.

Esimerkki: Taajuusmuuttajalla ohjataan paineenkorotuspumppua. Veden kulutus
vahenee yolla. Sen seurauksena prosessi-PID-sdadin vahentdd moottorin nopeutta.
Koska putkistossa on luonnollista havikkia ja keskipakopumppu ei toimi tehokkaasti
pienilla nopeuksilla, moottori ei kuitenkaan pysahdy koskaan kokonaan. Nukkumistoi-
minto havaitsee hitaan py6rimisen ja keskeyttaa tarpeettoman pumppauksen, kun
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nukkumisviive on kulunut. Taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan, mutta valvoo yha
painetta. Pumppaus alkaa uudelleen, kun paine laskee maaritetyn minimitason alle ja
herdamisviive on kulunut.

Kayttaja voi pidentaa PID:n nukkumisaikaa tehostustoiminnolla. Tehostustoiminto
kasvattaa prosessin asetusarvoa ennalta maaritetyksi ajaksi, ennen kuin taajuus-
muuttaja siirtyy nukkumistilaan.

Asetusarvo Nukkumisen tehostusaika (40.45)
- »
1 1
Nukkumisen tehostusohje (40.465)- T
. L » Aika
Oloarvo ! ; Heraamisviive (40.48)
“ 1 1
Ei kdénteinen ! :
(40.31 = Ei kdénteinen (Ohje - Tak.)) |
Hergémistaso '
(Asetusarvo - Heraamisen eroarvo [40.47])
Aika
Oloarvo
A
Hergémistaso . __
(Asetusarvo + Heraamisen eroarvo [40.47]}
1
Kaénteinen (40.31 = Kéénteinen (Tak. - Ohje))
. - Aika
Moottorin nopeus : : X X
1 1 1 1
I l I l
t.g = Nukkumisviive (40.44) " Nukkumistila
I -—
t<tsq ' ' tsq ! !
-~ l
I : l
[ Nukiumistaso \ o . '
(40.43) :
m - > Aika
' PYSAYTYS ' START

Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Ohitus

Ohitustilassa PID-lohkon 1&aht6 asetetaan suoraan parametrin 40.50 (tai 471.50) Sarja
1 ohitusohjeen valinta (Ohjelmointiopas, osa 2) arvoon. PID-saatimen sisainen l-osa
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asetetaan niin, etta |1&8htodn ei paase transientteja, joten kun ohitustila paattyy, nor-
maalia prosessin saatda voidaan jatkaa ilman merkittavia heilahduksia.

Asetukset

Parametriryhméat 40 Prosessi PID sarja 1 ja 41 Prosessi PID sarja 2 (Ohjelmointi-
opas, osa 2).
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Usean pumpun/puhaltimen ohjaus

Tassa tarkoitetuissa usean pumpuntai puhaltimen jarjestelmissa kukin pumppu tai
puhallin on kytketty erilliseen taajuusmuuttajaan. Tama jarjestely mahdollistaa erittain
joustavan kuormanjaon, kayntiajan jakamisen pumppujen tai puhaltimien kesken
seka kunkin pumpun tai puhaltimen optimaalisen kaytén. Jos aktiiviset pumput tai
puhaltimet eivat pysty tayttdmaan tarvetta, jarjestelma kaynnistaa tai pysayttaa
pumppuja tai puhaltimia automaattisesti yksitellen.

Pumppujen tai puhaltimien kayttojarjestys voidaan maarittaa tasapainottamaan kayn-
tiaikoja (pumput tai puhaltimet, jotka ovat kayneet vahiten, kaynnistyvat ensin) tai ne
voidaan jarjestaa kunkin pumpun tai puhaltimen tehokkuusluokan mukaan (esimer-
kiksi tehokkaimmat pumput tai puhaltimet kdynnistetdan ensin).

Usean pumpuntai puhaltimen jarjestelmissa on runsaasti redundanssia. Jos yksi
pumppu tai puhallin vikaantuu tai tarvitsee huoltoa, muut pumput tai puhaltimet huo-
lehtivat jarjestelman toiminnasta. Tehokkuus, toiminnan turvaaminen ja helppo huolto
ovat ominaisuuksia, joiden ansiosta tallaisia usean pumpun tai puhaltimen jarjestel-
mia kaytetdan monissa sovelluksissa.

Pumppujen ja puhaltimien yhteisohjaus (PFC)

Pumppujen ja puhaltimien yhteisohjausta (PFC) kaytetdan pumppu- tai puhallinjarjes-
telmissa, jotka koostuvat yhdesta taajuusmuuttajasta ja useista pumpuista tai puhalti-
mista. Taajuusmuuttaja ohjaa yhden pumpun/puhaltimen nopeutta ja kytkee lisaksi
muut pumput/puhaltimet suoraan syéttéverkkoon kontaktorien kautta (ja kytkee ne irti).

PFC-ohjauslogiikka kytkee apumoottorit paalle ja pois paalta prosessin kapasiteetti-
muutosten vaatimalla tavalla. Esimerkiksi pumppusovelluksessa taajuusmuuttaja
ohjaa ensimmaisen pumpun moottoria muuttaen moottorin nopeutta pumpun [ahtévir-
tauksen saatédmiseksi. Tama pumppu on nopeussaadetty pumppu. Kun tarve (pro-
sessi-PID-ohjeen mukaan) ylittdd ensimmaisen pumpun kapasiteetin (kayttajan
maarittdma nopeus-/taajuusraja), PFC-logiikka kdynnistdad automaattisesti apupum-
pun. Logiikka myds pienentaa taajuusmuuttajan ohjaaman ensimmaisen pumpun
nopeutta vastatakseen apupumpun koko jarjestelman tehoon tuomaan lisaykseen.
Sen jalkeen, kuten aiemmin, PID-sdadin sdatda ensimmaisen pumpun nopeutta/taa-
juutta niin, etta jarjestelman teho vastaa prosessin tarpeita. Jos tarve edelleen kas-
vaa, PFC-logiikka lisda uusia apupumppuja edella kuvatulla tavalla.

Kun tarve pienenee niin, ettd ensimmaisen pumpun nopeus laskee minimirajan ala-
puolelle (kayttajan maarittama nopeus-/taajuusraja), PFC-logiikka pysayttada auto-
maattisesti apupumpun. Liséksi PFC-logiikka lisaa taajuusmuuttajan ohjaaman
pumpun nopeutta vastatakseen pysaytetyn apupumpun tehon menetykseen.

Pumppujen ja puhaltimien yhteisohjaus (PFC) on mahdollinen vain ulkoisessa
ohjauspaikassa ULK2.
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Esimerkki: Vakiopaineinen vesijarjestelma, kolme pumppua

Syottoverkko

N
N
N
N
N\
N
A\
\\

Apumoottori 3 |
1

Ohjattu Apumoottori 1
moottori

Apumoottori 2

r— - = - — — — — —

Pumppu 1 on kytketty ohjattuun moottoriin (taajuusmuuttajaohjaus).
Pumppu 2 on kytketty apumoottoriin 1.
Pumppu 3 on kytketty apumoottoriin 2.

Virtaus vs. pumppujen tila

Virtaus Pumppu 1 Pumppu 2 Pumppu 3
Pieni Ohjattu Off Off
J Ohjattu Verkossa Off

Suuri Ohjattu Verkossa Verkossa
J Ohjattu Verkossa Off
Pieni Ohjattu Off Off

Ohjattu= Taajuusmuuttaja ohjaa nopeutta PID-sdadén mukaan.
Verkossa= Kytketty syéttdverkkoon. Pumppu kay jatkuvasti moottorin nimellisnopeudella.
Off = Ei kdynnissad. Pumppu on pysahtynyt.

Pehmea pumppu- ja puhallinohjaus (SPFC)

Pehmea pumppu- ja puhallinohjaus on PFC-logiikkamalli pumppujen ja puhaltimien
vuorottelusovelluksiin, joissa uuden apumoottorin kaynnistyksen ei haluta tuottavan
voimakasta painepiikkid. SPFC-logiikka on helppo tapa toteuttaa verkkojannitteeseen
kytkettyjen apumoottoreiden pehmea kaynnistys.

PFC- ja SPFC-logiikan olennaisin ero on siina, miten SPFC-logiikka kytkee apumoot-
toreita verkkojannitteeseen. Kun uuden moottorin kdynnistysehdot tayttyvat (katso
ylld), SPFC-logiikka kytkee taajuusmuuttajan ohjaaman moottorin verkkovirtaan len-
tavalla lahdolla eli moottorin pydriessa yha vapaasti. Taajuusmuuttaja kytkeytyy
taman jalkeen seuraavaan kaynnistettdvaan pumppuun tai puhaltimeen ja ottaa sen
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nopeuden hallintaansa. Edellinen taajuusmuuttajalla ohjattu yksikkd kyt
vaiheessa suoraan verkkoon kontaktorin kautta.

Seuraavat apumoottorit kaynnistetddn samalla tavalla. Moottoreiden py
on samanlainen kuin tavallisessa PFC-logiikassa.

Joissakin tapauksissa SPFC mahdollistaa kaynnistysvirran pehmentam

moottoreita verkkovirtaan kytkettaessa. Nain putkistojen ja pumppujen painehuiput

voivat olla pienempia.

Esimerkki: Vakiopaineinen vesijarjestelma, kolme pumppua

ketaan tassa

saytysrutiini

isen apu-

Syottoverkko

S
g
A

Moottori 1 Moottori 2

Pumppu 1 on kytketty moottoriin 1.
Pumppu 2 on kytketty moottoriin 2.
Pumppu 3 on kytketty moottoriin 3.

Moottori 3
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Virtaus vs. pumppujen tila
Virtaus Pumppu 1 Pumppu 2 Pumppu 3
Pieni Ohjattu Off Off
J Verkossa Ohjattu Off
Suuri Verkossa Verkossa Ohjattu
J Verkossa Off Ohjattu
Pieni Off Off Ohjattu
J Ohjattu Off Verkossa
Suuri Verkossa Ohjattu Verkossa
J Verkossa Ohjattu Off
Pieni Off Ohjattu Off
J Ohjattu Verkossa Off
; Suuri Verkossa Verkossa Ohjattu

Ohjattu = Taajuusmuuttaja ohjaa nopeutta PID-s&4&addén mukaan.

Verkossa = Kytketty sy6ttdverkkoon. Pumppu kéy jatkuvasti moottorin
nimellisnopeudella.

Off = Ei kdynnissa. Pumppu on pyséahtynyt.

Automaattinen muutos

Kaynnistysjarjestyksen automaattinen kierratys (Automaattinen muutos -toiminto)
palvelee kahta paatarkoitusta monissa PFC-tyyppisissa jarjestelmissa. Ensinnakin
silla pidetdan pumppujen/puhaltimien kayntiajat samoina pitkalla aikavalilla niiden
kulumisen tasaamiseksi. Lisaksi silla estetddn mitdadn pumppua/puhallinta seiso-
masta liian kauan paikallaan, mika saisi yksikon tukkeutumaan. Joissakin tapauk-
sissa kaynnistysjarjestysta halutaan kierrattda vain, kun kaikki yksikot ovat
pysahtyneet, esimerkiksi prosessiin kohdistuvan vaikutuksen minimoimiseksi.

Automaattinen muutos voidaan mydés kaynnistaa ajastetulla toiminnolla (katso
sivu 123).

Automaattisen muutoksen tapoja on kolme sen mukaan, millainen PFC tai SPFC
seka apupiiri on kaytdssa.
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1. PFC, vain apumoottorien automaattinen muutos

Esimerkki: Vakiopaineinen vesijarjestelma, kolme pumppua.

Kaksi pumppua tayttaa pitkdaikaisen virtaustarpeen ja kolmatta kaytetaan vuorotte-
luun. Tassa kayttétavassa vain apumoottorit, pumppu 2 ja pumppu3, vuorottelevat.

Syottoverkko

%

g
A

Ohjattu Apumoottori 1 Apumoottori 2 | Apumoottori 3 |
moottori
L — — 1
Pumppu 1 on kytketty ohjattuun moottoriin (taajuusmuuttajaohjaus).
Pumppu 2 on kytketty apumoottoriin 1.
Pumppu 3 on kytketty apumoottoriin 2.
Virtaus vs. pumppujen tila
Virtaus Pumppu 1 Pumppu 2 Pumppu 3
Pieni Ohjattu Off Off
Normaali Ohjattu Verkossa Off
N Ohjattu off Verkossa
J Ohjattu Verkossa off
Normaali Ohjattu Off Verkossa

Ohjattu = Taajuusmuuttaja ohjaa nopeutta PID-sd4dén mukaan.
Verkossa= Kytketty syéttdverkkoon. Pumppu kay jatkuvasti moottorin nimellisnopeudella.

Off = Ei kdynnissa. Pumppu on pysahtynyt.
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2. PFC, kaikkien moottorien automaattinen muutos
Esimerkki: Vakiopaineinen vesijarjestelma, kolme pumppua

Kaksi pumppua tayttaa pitkaaikaisen virtaustarpeen ja kolmatta kaytetaan vuorotte-
luun. Koska kaikki pumput vuorottelevat automaattisesti, tarvitaan erityinen apupiiri,
joka on samanlainen kuin SPFC-jarjestelmassa.

Tassa tilassa kukin moottori on vuorollaan taajuusmuuttajaohjattu, mutta apumootto-
rina oleva moottori on aina kytketty suoraan syoéttéverkkoon. Kaikkia kolmea pump-
pua kaytetdan kuitenkin vuorotteluun.

Syoéttoverkko

Jiiiiinin '
» 1=

Moottori 1 Moottori 2 Moottori 3

Pumppu 1 on kytketty moottoriin 1.
Pumppu 2 on kytketty moottoriin 2.
Pumppu 3 on kytketty moottoriin 3.

Virtaus vs. pumppujen tila
Virtaus Pumppu 1 Pumppu 2 Pumppu 3
Pieni Ohjattu Off Off
Normaali Ohjattu Verkossa Off
J Off Ohjattu Verkossa
J Verkossa Off Ohjattu
Normaali Ohjattu Verkossa Off

Ohjattu = Taajuusmuuttaja ohjaa nopeutta PID-sdadén mukaan.

Verkossa= Kytketty syéttdverkkoon. Pumppu kay jatkuvasti moottorin
nimellisnopeudella.

Off = Ei kdynnissa. Pumppu on pysahtynyt.
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3. Automaattinen muutos SPFC-jarjestelmassa

Apumoottorilla ei ole merkitystd SPFC-jarjestelmassa. Ei siis ole valia, valitaanko
Kaikki moottorit vai Vain apumoottorit.

Esimerkki: Vakiopaineinen vesijarjestelma, kolme pumppua

Kaksi pumppua tayttaa pitkdaikaisen virtaustarpeen ja kolmatta kaytetaan vuorotte-

luun.

SPFC tukee luonnostaan automaattista muutosta. Lisakomponentteja ei tarvita, jos
SPFC on jo toiminnassa. Tassa tilassa taajuusmuuttaja kdynnistaa aina pumput
samoin kuin tavallisessa SPFC-tilassa.

Syottoverkko

%

g
A

Moottori 1 Moottori 2 Moottori 3
Pumppu 1 on kytketty moottoriin 1.
Pumppu 2 on kytketty moottoriin 2.
Pumppu 3 on kytketty moottoriin 3.
Virtaus vs. pumppujen tila
Virtaus Pumppu 1 Pumppu 2 Pumppu 3
Pieni Ohjattu Off Off
Normaali Verkossa Ohjattu Off
N} Off Verkossa Ohjattu
N Ohjattu Off Verkossa
Normaali Verkossa Ohjattu Off
Ohjattu = Taajuusmuuttaja ohjaa nopeutta PID-sdadén mukaan.

Verkossa= Kytketty syéttdverkkoon. Pumppu kay jatkuvasti moottorin
nimellisnopeudella.

Off = Ei kdynnissa. Pumppu on pysahtynyt.
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Lukitukset

PFC-jarjestelmassa voidaan maarittda jokaiselle moottorille lukitussignaalit. Jos
moottorin lukitussignaalin arvona on Kaytettavissa, moottori osallistuu PFC-kaynnis-
tysjaksoon. Jos signaalin arvona on Lukittu, moottori jatetaan pois. Nain voidaan
ilmoittaa PFC-logiikalle, ettd moottori ei ole kaytettavissa (esimerkiksi huollon tai
manuaalisen suoran verkkokytkennan kautta tapahtuvan kaynnistyksen takia).

Asetukset

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

» Parametriryhma 70 Vakio DI, RO

* Parametriryhma 40 Prosessi PID sarja 1

» Parametriryhmat 76 PFC-konfiguraatio ja 77 PFC-huolto ja -valvonta.
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Sovellusesimerkki 1: Syottopuhallin, peruskokoonpano:

nopeusohjattu orja

Syéttdpuhaltimen taajuusmuuttajassa voidaan kayttda monia erilaisia tulo- ja ohjaus-
kokoonpanoja. Seuraavassa esimerkissa on esitetty yksinkertainen kokoonpano.
Seuraavilla sivuilla esimerkkia laajennetaan kehittyneempiin kokoonpanoihin. Tassa

esimerkissa:

» Kay/seis-koskettimen sulkeminen rakennusautomaatiojarjestelmasta
* 0...10 V DC:n analoginen nopeuskomentosignaali rakennusautomaatiojarjestel-

masta

» Eiturvakytkentdja taajuusmuuttajaan eika tilan takaisinkytkentaa rakennusauto-

maatioon

Kytkentidkaavio

X

0...10 V DC:n nopeus-
ohjesignaali

Kay/seis-signaali

Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdét

SCR Ohjauskaapelin suoja

Al1 Léhtotaajuuden/nopeuden ohjearvo: 0...10 V
AGND Analogiatulopiirin maa

+10V Ohjejannite 10 V DC

Al2 Oloarvon takaisinkytkenté: 0 ... 20 mA
AGND Analogiatulopiirin maa

AO1 Léhtotaajuus: 0...10 V

AO2 Moottorin virta: 0 ... 20 mA
AGND Analogialdhtépiirin maa

+24V Apujanniteldhtd +24 V DC, enint. 250 mA)
DGND Apujannitemaa
DCOM Kaikille yhteinen digitaalitulo

DI1 Seis (0) / Kay (1)

DI2 Ei maaritetty

DI3 Vakiotaajuuden/-nopeuden valinta

Di4 Ei méaritetty

DI5 Ei méaritetty

DI6

Ei méaritetty

RO1C | Séaatopellin ohjaus | Saatopellin
:1 250 V AC /30 V DC | aktivointi
—! 2A 19 yhdistyy 21:een
Kéynnissa

‘ Kay
: 250 VAC /30 V DC
- 2A

22 yhdistyy 24:een

‘ Vika (1)
: 250 VAC /30 V DC
S 2A

Vikatila
25 yhdistyy 26:een
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Pikaohje — Ohjelmoinnin yhteenveto
Tassa luetellut asetukset muutetaan taajuusmuuttajan tehdasasetuksista sovelluksen
vaatimuksia vastaaviksi.

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Lukituk-
set/kdyntiluvat
» Poista valinta [0 Kayta kdaynnistyksen lukitusta 1
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nopeusohjattu orja, lukitus ja tilatieto

Sovellusesimerkki 2: Syottopuhallin, peruskokoonpano:

Syéttdpuhallinta ohjaavassa taajuusmuuttajassa voidaan kayttda monia erilaisia
tulo- ja ohjauskokoonpanoja. Tasséa esimerkissa:

Kay/seis-koskettimen sulkeminen rakennusautomaatiojarjestelmasta
0...10 V DC:n analoginen nopeuskomentosignaali rakennusautomaatiojarjestel-

masta

Kanavan korkean staattisen paineen turvatoiminnon (Ylipaine) kosketin kytketty

taajuusmuuttajaan

Kay/seis-tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon
Vika/ei vikaa -tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon.

Kytkentidkaavio

0...10 V DC:n nopeus-

X

Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdét

SCR

Ohjauskaapelin suoja

Al

Léhtotaajuuden/nopeuden ohjearvo: 0...10 V

ohjesignaali AGND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejénnite 10 V DC

Al2

Oloarvon takaisinkytkenté: 0 ... 20 mA

AGND

Analogiatulopiirin maa

AO1

Léhtotaajuus: 0...10 V

AO2

Moottorin virta: 0 ... 20 mA

AGND

Analogialdhtépiirin maa

+24V

Apujanniteldhtd +24 V DC, enint. 250 mA)

DGND

Apujénnitemaa

DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo

Kay/seis-signaali DI1

Seis (0) / Kay (1)

DI2

Ei maaritetty

DI3

Vakiotaajuuden/-nopeuden valinta

Korkea staattinen

Dl4

Kaynnistyslukitus 1 (1 = salli kdynnistys)

paine (Ylipaine) DI5

Ei méaritetty

DI6

Ei méaritetty

RO1C

| Saatopellin ohjaus
:l 250 VAC/30VDC
= 2A

Saatopellin
aktivointi
19 yhdistyy 21:een

Kaynnissa-tila

‘ Kay
:. 250 VAC/30V DC
— 2A

Kéynnissa
22 yhdistyy 24:een

Vikatila

‘ Vika (1)
:l 250 VAC /30 V DC
)

Vikatila
25 yhdistyy 26:een
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Pikaohje — Ohjelmoinnin yhteenveto

Tassa luetellut asetukset muutetaan taajuusmuuttajan tehdasasetuksista sovelluksen
vaatimuksia vastaaviksi.

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Lukituk-
set/kdyntiluvat
. Kayta kaynnistyksen lukitusta 1

* Muokkaa Kuvausteksti: Ylipaine
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Sovellusesimerkki 3: Syottopuhallin: nopeusohjattu orja, taysi
integraatio

Syéttdépuhallinta ohjaavassa taajuusmuuttajassa voidaan kayttda monia erilaisia tulo-
ja ohjauskokoonpanoja. Tassa esimerkissa:

Kay/seis-koskettimen sulkeminen rakennusautomaatiojarjestelmasta

0...10 V DC:n analoginen nopeuskomentosignaali rakennusautomaatiojarjestel-
masta

Saatopellista taajuusmuuttajaan kytketty asentokytkin ilmaisee, onko pelti auki vai
kiinni

Kanavan korkean staattisen paineen turvatoiminnon (Ylipaine) kosketin kytketty
taajuusmuuttajaan

Tuloilman savuhalytystoiminto kytketty taajuusmuuttajaan

Kay/seis-tilan takaisinkytkentd taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon
Vika/ei vikaa -tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon
Relelahtd ulkoiseen toimilaitteen ohjauspiiriin saatdpellin avaamista varten

0...10 V DC:n analoginen lahtdsignaali taajuusmuuttajasta ilmoittamaan taajuus-
muuttajan I&htétaajuuden rakennusautomaatioon.

Kytkentidkaavio

X

Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdét

SCR Ohjauskaapelin suoja
0...10 V DC:n nopeus- Al Liht6taajuuden/nopeuden ohjearvo: 0...10 V
ohjesignaali AGND Analogiatulopiirin maa
+10V Ohjejannite 10 V DC
Al2 Oloarvon takaisinkytkenté: 0 ... 20 mA
AGND Analogiatulopiirin maa
0...10 v DC AO1 Lahtoétaajuus: 0...10 V
lahtétaajuus AO2 Moottorin virta: 0 ... 20 mA
AGND Analogialdhtépiirin maa

+24V Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA)
Kay/seis-signaali DGND Apujannitemaa
DCOM Kaikille yhteinen digitaalitulo
Sastopellin paan_ T bt Seis (0) / Kéy (1)
kytkin - DI2 Kayntilupa (1 = kdynnistys sallittu)
K DI3 Vakiotaajuuden/-nopeuden valinta
Korkea ?ﬁftgﬂg;_ Di4 Kaynnistyslukitus 1 (1 = salli kaynnistys)
P s DI5 Kaynnistyksen lukitus 2 (1 = salli kdynnistys)
SavuhélytVS/ DI6 Ei maaritetty

RO1C Séaatopellin ohjaus | Saatopellin
Saéatopellin :; 250 V AC /30 V DC | aktivointi
toimilaite I~ 2A 19 yhdistyy 21:een
| Kay Kaynnissa
Kaynnissa-tila : 250 V AC /30 V DC |22 yhdistyy 24:een
= 2A
Vikatila | Vika (-1) Vikatila
:; 250 V AC /30 V DC | 25 yhdistyy 26:een
— 2A
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Pikaohje — Ohjelmoinnin yhteenveto

Tassa luetellut asetukset muutetaan taajuusmuuttajan tehdasasetuksista sovelluksen
vaatimuksia vastaaviksi.

Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Lukitukset/kdayntiluvat

* Valitse Kayta kayntilupasignaalia
* Muokkaa Kaynti sallittu kun: D/2 aktiivinen
* Muokkaa Kuvausteksti: Saatopellin paan kytkin
. Kayta kaynnistyksen lukitusta 1
* Muokkaa Kuvausteksti: Ylipaine
* Valitse Kayta kaynnistyksen lukitusta 2
* Muokkaa Kaynnistys sallittu kun: DI5 aktiivinen
* Muokkaa Kuvausteksti: Savuhélytys
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Sovellusesimerkki 4: Syottopuhallin, PID-saato

Taajuusmuuttajaa voidaan kayttaa syottopuhaltimen kanssa yllapitamaan vakaata
painetta ilmanvaihtokanavassa. Taajuusmuuttaja kiihdyttda, kun paine on liian alhai-
nen, ja hidastaa, kun paine on liian korkea. Tassa esimerkissa:

Kay/seis-koskettimen sulkeminen rakennusautomaatiojarjestelmasta

4...

*« 4mA=0,0kPa

¢ 20mA=0,5kPa

4...

muuttajaan, painealue 0...1,25 kPa

4 mA=0,0 kPa
20 mA = 1,25 kPa

20 mA:n asetusarvosignaali rakennusautomaatiojarjestelmasta

20 mA:n analoginen paineanturin takaisinkytkentasignaali kytketty taajuus-

Kanavan korkean staattisen paineen turvatoiminnon (Ylipaine) kosketin kytketty

taajuusmuuttajaan
Jaatymiskytkin kytketty taajuusmuuttajaan

Kay/seis-tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon

Vika/ei vikaa -tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon.

Kytkentidkaavio

X

Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdét

Ohjauskaapelin suoja

Nopeusohje: 4 ... 20 mA

Analogiatulopiirin maa

Ohjejannite 10 V DC

Oloarvon takaisinkytkenté: 4 ... 20 mA

Analogiatulopiirin maa

Léhtotaajuus: 0...10 V

Moottorin virta: 0 ... 20 mA

SCR

4...20 mA:n paine- Al1
komentosignaali AGND
+10V

4...20 mA:n paineen Al2
takaisinkytkenta- AGND

signaali AO1

AO2
AGND

Analogialdhtdpiirin maa

Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA)

Apujénnitemaa

Kaikille yhteinen digitaalitulo

Seis (0) / Kay (1)

Ei méaritetty

Vakiotaajuuden/-nopeuden valinta

Kaynnistyslukitus 1 (1 = salli kdynnistys)

Kaynnistyksen lukitus 2 (1 = salli kdynnistys)

+24V

DGND

Kav/seis-si i DCOM
ay/seis-signaali DI
DI2
Korkea staattinen DI3
paine (Ylipaine) Dl4
Jaatymiskytkin DIS

DI6

Ei méaritetty

Kéynnissa-tila

Vikatila

RO1C | Séaatopellin ohjaus | Saatopellin
:; 250 V AC /30 V DC | aktivointi
— 2A 19 yhdistyy 21:een
| Kay Kéynnissa
:; 250 VAC /30 V DC |22 yhdistyy 24:een
— 2A
| Vika (-1) Vikatila
: 250 V AC /30 V DC | 25 yhdistyy 26:een
— 2A
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Pikaohje — Ohjelmoinnin yhteenveto

Tassa luetellut asetukset muutetaan taajuusmuuttajan tehdasasetuksista sovelluksen
vaatimuksia vastaaviksi.

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje >
Lukitukset/kayntiluvat
. Kayta kaynnistyksen lukitusta 1
* Muokkaa Kuvausteksti: Ylipaine
* Valitse Kayta kaynnistyksen lukitusta 2
* Muokkaa Kuvausteksti: Jaatymiskytkin

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus

« Valitse ¥ Kayta PID-ohjausta

* Muokkaa Kaynn./pysdyt./suunnan ldhde: DI/1 kdynnistys/pyséytys
+ Muokkaa ¥ Yksikké: kPa

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus > Takaisinkytkenta
* Muokkaa Lahde: Al2 skaalattu

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus > Takaisinkytkentd > Al2-skaalaus
* Muokkaa Alue: 4 ... 20 mA

* Muokkaa Skaalattu minimi: 0 kPa

¢ Muokkaa Skaalattu maksimi: 7,25 kPa

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus > Asetusarvo
* Muokkaa Lahde: Al1 skaalattu

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus > Takaisinkytkentd > Al1-skaalaus
* Muokkaa Alue: 4 ... 20 mA

* Muokkaa Skaalattu minimi: 0,0 kPa

* Muokkaa Skaalattu maksimi: 0,5 kPa

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus
» Saato (sdada PID:n vahvistus ja integrointiaika sovelluksen tarpeen mukaan)
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Sovellusesimerkki 5: Jaahdytystornin puhallin, nopeusohjattu orja

Jaahdytystornia ohjaavassa taajuusmuuttajassa voidaan kayttaa monia erilaisia tulo-

ja ohjauskokoonpanoja. Tassa esimerkissa:

» Kay/seis-koskettimen sulkeminen rakennusautomaatiojarjestelmasta

* 4...20 mA:n analoginen nopeuskomentosignaali rakennusautomaatiojarjestel-

masta
» Tarinakytkin kytketty taajuusmuuttajaan

» Kay/seis-tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon

» Vika/ei vikaa -tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon

* Minimitaajuus ohjelmoitu 30 Hz:iin kyseisen puhaltimen suorakulmavaihteiston

voitelutarpeen vuoksi.

Kytkentidkaavio

X

1 Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdét

SCR

Ohjauskaapelin suoja

4...20 mA:n nopeus- Al1

Léhtotaajuuden/nopeuden ohjearvo: 4 ... 20 mA

komentosignaali AGND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejénnite 10 V DC

Al2

Oloarvon takaisinkytkenta:

0...20mA

AGND

Analogiatulopiirin maa

AO1

Léhtotaajuus: 0...10 V

AO2

Moottorin virta: 0 ... 20 mA

WoOoNOOGORWN=

AGND

Analogialdhtépiirin maa

X2 ja X3 Apujanniteldhté ja ohjelmoitavat digitaalitulot

+24V

Apujanniteldhtd +24 V DC, enint. 250 mA)

DGND

Apujannitemaa

DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo

Kay/seis-signaali DI1

Seis (0) / Kay (1)

DI2

Ei méaritetty

DI3

Vakiotaajuuden/-nopeuden valinta

Varinakytkin Di4

Kaynnistyslukitus 1 (1 = salli kdynnistys)

DI5

Ei méaritetty

DI6

Ei maaritetty

Kaynnissa-tila

RO1C | Saatopellin ohjaus | Saatopellin
:l 250 V AC/ 30 V DC| aktivointi
— 2A 19 yhdistyy 21:een
‘ Kay Kéynnissa
:l 250 V AC /30 V DC| 22 yhdistyy 24:een
— 2A
Vika (-1) Vikatila

Vikatila

250 VAC/30VDC

2A

25 yhdistyy 26:een
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Pikaohje — Ohjelmoinnin yhteenveto

Tassa luetellut asetukset muutetaan taajuusmuuttajan tehdasasetuksista sovelluksen
vaatimuksia vastaaviksi.

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Ensisijainen
automaattisen ohjauksen paikka > Al1-skaalaus
* Muokkaa Alue: 4 ... 20 mA
Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Lukitukset/kdayntiluvat
. Kayta kdynnistyksen lukitusta 1
* Muokkaa Kuvausteksti: Tarindkytkin
Ensisijaiset asetukset > Rajat
* Muokkaa Minimitaajuus: 30,00 Hz
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Sovellusesimerkki 6: Jaahdytystorni, PID

Jaahdytystornia ohjaavassa taajuusmuuttajassa voidaan kayttaa monia erilaisia tulo-
ja ohjauskokoonpanoja. Tassa esimerkissa:
» Kay/seis-koskettimen sulkeminen rakennusautomaatiojarjestelmasta

* Veden lampdtilan asetusarvo kiinteasti 24 °C. Taajuusmuuttaja kiihdyttaa puhal-
linta, kun lampétila on liilan korkea, ja hidastaa sita, kun Iampédtila on liian viilea.

* 4...20 mA:n analoginen lampétila-anturin takaisinkytkentasignaali kytketty suo-
raan taajuusmuuttajaan, lampétila-alue -30...50 °C.

*+ 4mA=-30°C
* 20mA=50"°C
» Tarinakytkin kytketty taajuusmuuttajaan
» Kay/seis-tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon
» Vikalei vikaa -tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon

* Minimitaajuus ohjelmoitu 20 Hz:iin kyseisen puhaltimen suorakulmavaihteiston
voitelutarpeen vuoksi.

* Taajuusmuuttaja pysayttda puhaltimen ja siirtyy nukkumistilaan, kun moottorin
nopeus putoaa alle 25 Hz:iin yli 30 sekunnin ajaksi.

* Taajuusmuuttaja heraa nukkumistilasta, kun veden lampétila nousee yli
26 °C:een, mika tarkoittaa samalla 2 °C:een eroarvoa asetusarvosta (24 °C).




Kytkentidkaavio

X
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Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdét

SCR

Ohjauskaapelin suoja

Al

Léhtotaajuuden/nopeuden ohjearvo: 0...10 V

AGND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejannite 10 V DC

4...20 mA:n lamp. Al2

Oloarvon takaisinkytkenté: 4 ... 20 mA

takaisinkytkentésig-

Analogiatulopiirin maa

naali

Léhtotaajuus: 0...10 V

Moottorin virta: 0 ... 20 mA

Analogialdhtdpiirin maa

Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA)

Apujannitemaa

Kaikille yhteinen digitaalitulo

Kay/seis-signaali

Seis (0)/ Kay (1)

Ei maaritetty

Vakiotaajuuden/-nopeuden valinta

Varinakytkin

Kaynnistyslukitus 1 (1 = salli kdynnistys)

Ei maaritetty

Ei maaritetty

Kaynnissa-tila

Vikatila

250 VAC/30VDC
2A

25 yhdistyy 26:een

Séaatopellin ohjaus | Saatopellin

:1 250 V AC /30 V DC | aktivointi

— 2A 19 yhdistyy 21:een
Kay Kaynnissa

:| 250 VAC /30 V DC |22 yhdistyy 24:een

— 2A

{I Vika (-1) Vikatila

—
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Pikaohje — Ohjelmoinnin yhteenveto

Tassa luetellut asetukset muutetaan taajuusmuuttajan tehdasasetuksista sovelluksen
vaatimuksia vastaaviksi.

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kdynnistys, pysaytys, ohje > Lukituk-
set/kayntiluvat
. Kayta kaynnistyksen lukitusta 1

* Muokkaa Kuvausteksti: Tarindkytkin

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Rajat
* Muokkaa Minimitaajuus: 20 Hz

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus

« Valitse ¥ Kayti PID-ohjausta

* Muokkaa Kaynn./pysayt./suunnan lahde: D/1 kdynnistys/pyséytys
* Muokkaa Yksikko: °C

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus > Takaisinkytkenta
* Muokkaa Lahde: Al2 skaalattu

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus > Takaisinkytkenta > Al2-skaalaus
* Muokkaa Alue: 4 ... 20 mA

¢ Muokkaa Skaalattu minimi: -30,0 °C

¢ Muokkaa Skaalattu maksimi: 50,0 °C

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus > Asetusarvo
¢ Muokkaa Lahde: Vakioasetusarvo
*« Muokkaa Vakioasetusarvo 1: 24,0 °C

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus >
* Saato (saada PID:n vahvistus ja integrointiaika sovelluksen tarpeen mukaan)
* Muokkaa Lisaa lahtoa: Takaisinkytkentd > asetusarvo

Valikko > Ensisijaiset asetukset > PID-ohjaus > Nukkumistoiminto
* Valitse Kaytd nukkumistoimintoa

* Muokkaa Kayttoonottotaso: 25 Hz

¢ Muokkaa Viive: 30,0 s

* Muokkaa Herdamisen eroarvo: 2 °C
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Sovellusesimerkki 7: Kylmavesipumppu

Kylmavesipumpun taajuusmuuttajassa voidaan kayttda monia erilaisia tulo- ja
ohjauskokoonpanoja. Tassa esimerkissa:

» Kay/seis-koskettimen sulkeminen rakennusautomaatiojarjestelmasta

* 0...10 V DC:n analoginen nopeuskomentosignaali rakennusautomaatiojarjestel-
masta

» Kay/seis-tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon

» Vika/ei vikaa -tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon

* 4...20 mA:n analoginen lahtésignaali taajuusmuuttajasta ilmoittamaan taajuus-
muuttajan Iahtévirta rakennusautomaatioon.

* Kun taajuusmuuttaja saa pysaytyskomennon, se pysayttaa moottorin rampilla,
jotta paineiskua ei synny.

Kytkentidkaavio

Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdét
SCR Ohjauskaapelin suoja
Al1 Léhtotaajuuden/nopeuden ohjearvo: 0...10 V
AGND Analogiatulopiirin maa
+10V Ohjejénnite 10 V DC
Al2 Oloarvon takaisinkytkenté: 0 ... 20 mA
AGND Analogiatulopiirin maa
AO1 Léhtotaajuus: 0...10 V
AO2 Moottorin virta: 4 ... 20 mA
AGND Analogialahtdpiirin maa

0...10 V DC:n nopeus-
ohjesignaali

4 ...20 mAn
lahtovirta

+24V Apujanniteldhtd +24 V DC, enint. 250 mA)
DGND Apujannitemaa
DCOM Kaikille yhteinen digitaalitulo

Kay/seis-signaali DI1 Seis (0) / Kay (1)
DI2 Ei maaritetty
DI3 Vakiotaajuuden/-nopeuden valinta
DI4 Ei maaritetty
DI5 Ei maaritetty
DI6 Ei maaritetty

RO1C Séaatopellin ohjaus | Saatopellin

250 V AC /30 V DC | aktivointi

2A 19 yhdistyy 21:een
Ka Kaynnissa

250 VAC /30 V DC | 22 yhdistyy 24:een
2A
Vika (-1) Vikatila

250 V AC /30 V DC | 25 yhdistyy 26:een
2A

Kéynnissa-tila

Vikatila

dd|a
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Pikaohje — Ohjelmoinnin yhteenveto

Tassa luetellut asetukset muutetaan taajuusmuuttajan tehdasasetuksista sovelluksen
vaatimuksia vastaaviksi.

Valikko > 1/0 > AO2
¢ Muokkaa Alue: 4 ... 20 mA

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Rampit
* Muokkaa Pysaytystapa: Rampilla

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kaynnistys, pysaytys, ohje > Lukituk-
set/kdyntiluvat

» Poista valinta [0 Kayta kaynnistyksen lukitusta 1
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Sovellusesimerkki 8: Lauhdevesipumppu

Lauhdevesipumpun taajuusmuuttajassa voidaan kayttda monia erilaisia tulo- ja

ohjauskokoonpanoja. Tassa esimerkissa:

» Kay/seis-koskettimen sulkeminen rakennusautomaatiojarjestelmasta

* 4...20 mA:n analoginen nopeuskomentosignaali rakennusautomaatiojarjestel-

masta

» Kay/seis-tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon
» Vika/ei vikaa -tilan takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta rakennusautomaatioon
* Kun taajuusmuuttaja saa pysaytyskomennon, se pysayttdad moottorin rampilla,

jotta paineiskua ei synny.
* Minimitaajuudeksi on asetettu 20 Hz.

Kytkentidkaavio

X1 Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdét

SCR

4..20 mAn nopeus- gt

Al

Ohjauskaapelin suoja
Lahtotaaj peuden ohjearvo: 4...20 mA0...10 VDC

ohjesignaali AGND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejénnite 10 V DC

Oloarvon takaisinkytkenta: 0 ... 20 mA

Analogiatulopiirin maa

Léhtotaajuus: 0...10 V

1
2
3
4
5 Al2
6
7
8

Moottorin virta: 4 ... 20 mA

9 AGND

Analogialahtopiirin maa

X2 ja X3 Apujanniteldhto ja ohjelmoitavat digitaalitulot

Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA)

Apujannitemaa

Kaikille yhteinen digitaalitulo

Kay/seis-signaali

Seis (0)/ Kay (1)

Ei maaritetty

Vakiotaajuuden/-nopeuden valinta

Ei maaritetty

Ei maaritetty

Ei maaritetty

| Saatopellin ohjaus | Saatopellin
:; 250 V AC /30 V DC | aktivointi
—

Kaynnissa-tila

2A 19 yhdistyy 21:een
| Kay Kéynnissé
:; 250 V AC /30 V DC | 22 yhdistyy 24:een
I~ 2A

Vikatila

| Vika (-1) Vikatila
:; 250 VAC /30 V DC |25 yhdistyy 26:een
—

2A




176 Ohjelman ominaisuudet

Pikaohje — Ohjelmoinnin yhteenveto

Tassa luetellut asetukset muutetaan taajuusmuuttajan tehdasasetuksista sovelluksen
vaatimuksia vastaaviksi.

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kdynnistys, pyséaytys, ohje > Ensisijainen
automaattisen ohjauksen paikka > Al1-skaalaus

* Muokkaa Alue: 4 ... 20 mA

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kdynnistys, pysaytys, ohje > Lukituk-
set/kayntiluvat

» Poista valinta [0 Kayta kaynnistyksen lukitusta 1

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Rampit
* Muokkaa Pysaytystapa: Rampilla

Valikko > Ensisijaiset asetukset > Rajat
* Muokkaa Minimitaajuus: 20 Hz
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Energiatehokkuus

Energian optimointi

Toiminto optimoi moottorin vuon, jotta energian kokonaiskulutus ja moottorin melu-
taso pienenevat moottorin toimiessa nimelliskuormitusta pienemmalla kuormituksella.
Kokonaishy6tysuhdetta (moottori ja taajuusmuuttaja) voidaan parantaa 1...20 %
kuormitusmomentin ja nopeuden mukaan. Energian optimointi on oletuksena kay-
tossa.

Huomaa: Kestomagneettimoottorissa ja reluktanssimoottorissa energian optimointi
on aina kaytossa.

Asetukset

* Valikko > Energiatehokkuus
» Parametri 45.11 Energian optimointi (Ohjelmointiopas, osa 2).

Energiansaastolaskurit

Tama ominaisuus sisaltda seuraavat toiminnot:

* energiankulutuksen optimoinnin, joka saataa moottorivuota niin, etta jarjestelman
kokonaishybtysuhde on paras mahdollinen

» laskurin, joka seuraa moottorin kayttdmaa ja saastamaa energiaa ja nayttaa
kyseiset arvot kilowattitunteina, valuuttana tai hiilidioksidipaastéjen tilavuutena

» kuormitusanalyysin, jossa nakyy taajuusmuuttajan kuormitusprofiili (katso erillinen
kappale sivulla 7178).

Lisaksi kaytettavissa on laskurit, jotka nayttavat kuluvan ja edellisen tunnin seka kulu-
van ja edellisen paivan energiankulutuksen (kWh).

Taajuusmuuttajan lapi kumpaan tahansa suuntaan kulkenut energiamaara lasketaan
ja nakyy taysina gigawatteina, megawatteina ja kilowatteina. Kumulatiivinen energia-
maara nakyy lisdksi taysina kilowatteina. Kaikki laskurit ovat nollattavia.

Huomautus: Energiansaastolaskelmien tarkkuus maaraytyy suoraan parametrissa
45.19 Vertailuteho (Ohjelmointiopas, osa 2) maaritetyn moottorin viitetehon mukaan.

Asetukset

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.
* Valikko > Energiatehokkuus
* Parametriryhma 45 Energiatehokkuus

* Parametrit 01.50 Kuluva tunti kWh, 01.51 Edellinen tunti kWh, 01.52 Kuluva péivéa
kWh ja 01.53 Edellinen péiva kWh.

» Parametrit 01.55 Vaihtosuuntaajan GWh-laskuri (nollattavissa), 01.56 Vaih-
tosuuntaajan MWh-laskuri (nollattavissa), 01.57 Vaihtosuuntaajan kWh-laskuri
(nollattavissa) ja 01.58 Kumul. vaihtosuuntaajan energia (nollattavissa).
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Kuormitusanalyysi

Huippuarvon kirjaus

Kayttaja voi valita signaalin, jota huippuarvon kirjaustoiminto valvoo. Kirjaustoiminto
tallentaa signaalin huippuarvon seka ajan, jolloin huippuarvo esiintyi. Muita tallennet-
tavia tietoja ovat moottorin virta, tasajannite ja moottorin nopeus huippuarvon het-
kelld. Huippuarvoa seurataan 2 millisekunnin valein.

Amplitudin kirjaukset
Ohjausohjelmassa on kaksi amplitudin kirjaustoimintoa.

Amplitudin kirjaustoiminnolla 2 kayttaja voi valita signaalin, jota seurataan 200 ms:n
valein. Kayttaja voi myds maarittda arvon, joka vastaa sataa prosenttia. Keratyt nayt-
teet lajitellaan amplitudin mukaan kymmeneen kirjoitussuojattuun parametriin. Kukin
parametri edustaa 10 prosenttiyksikdn levyista amplitudialuetta ja nayttaa kyseiselle
alueelle osuneiden kerattyjen naytteiden prosenttiosuuden.

Naet tdman graafisessa muodossa Assistant-paneelissa tai Drive composer -PC-ty6-
kalussa.

Naytteiden ika

xR xR X xR xR X X X X xR
o o o o o o o o o o
- N ® < © © ™~ o @ 2
o o o o o o o o o

- I & < fre) © = ©

Amplitudialueet
(parametrit 36.40...36.49, Ohjelmointiopas, osa 2)

Amplitudin kirjaustoiminto 1 on kiinnitetty valvomaan moottorin virtaa, eika sita voi
nollata. Amplitudin kirjaustoiminnossa 1 signaalin arvo 100 % vastaa taajuusmuutta-
jan maksimilahtdvirtaa (/54 lueteltu taajuusmuuttajan /aiteoppaassa). Mitattu virta
kirjautuu jatkuvasti muistiin. Naytteiden jakauma nakyy parametreissa 36.20...36.29
(Ohjelmointiopas, osa 2).
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Asetukset

» Valikko > Vianmaaritys > Lataa profiili
» Parametriryhma 36 Kuormitusanalyysi (Ohjelmointiopas, osa 2).
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Asetusten hallinta

Kayttajan parametrisarjat

Taajuusmuuttaja tukee neljaa kayttajan parametrisarjaa, jotka voidaan tallentaa pysy-
vaismuistiin ja ottaa kayttéon taajuusmuuttajan parametrien avulla. Lisaksi kayttajan
parametrisarjoja voidaan vaihtaa digitaalitulojen kautta.

Kayttdjan parametrisarja sisaltda kaikki parametriryhmien 10...99 (katso Ohjelmointi-

opas, osa 2) muokattavat arvot lukuun ottamatta seuraavia:

» pakotetut I/O-arvot, kuten parametrit 70.03 DI pakotus valinta ja 10.04 DIl:n pako-
tetut tiedot

* |/O-laajennusmoduulin asetukset (ryhma 15)

» tiedontallennusparametrit (ryhma 47)

» kenttavaylatiedonsiirron kayttddnottoparametri (50.07 KVS A kayttéén)

* muut kenttavaylatiedonsiirron asetukset (ryhméat 51...53 ja 58)

» jotkin laiteasetukset ryhméassa 95 Laitteiston konfigurointi (esimerkiksi parametri
95.01 Sydttojénnite,

» kayttajan parametrisarjan valintaparametrit 96.77...96.73.

Koska moottorin asetukset sisaltyvat kayttajan parametrisarjoihin, varmista, etta ase-

tukset vastaavat sovelluksessa kaytettyd moottoria, ennen kuin otat kayttajan para-

metrisarjan kayttdon. Sovelluksessa, jossa taajuusmuuttajan kanssa kaytetaan eri

moottoreita, moottorin ID-ajo on suoritettava jokaiselle moottorille ja tulokset tallen-

nettava eri parametrisarjoihin. Oikea parametrisarja voidaan sitten ottaa kayttoon,
kun moottoria vaihdetaan.

Jos yhtaan parametrisarjaa ei ole tallennettu, sarjan lataamisen yrittdminen luo kaikki
sarjat aktiivisena olevista parametriasetuksista.

Sarjojen valilla voi vaihtaa vain taajuusmuuttajan ollessa pysaytettyna.

Asetukset

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kehittyneet toiminnot > Kayttdjan para-
metrisarjat

» Parametrit 96.70...96.13 (Ohjelmointiopas, osa 2).
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Turvallisuus ja suojaukset

Kiintedt suojaukset / vakiosuojaukset

Ylivirta

Jos lahtovirta ylittaa sisaisen ylivirtarajan, IGBT:t sammutetaan heti taajuusmuuttajan
suojelemiseksi.

DC-ylijannite

Katso kohta Yilijjannitesaéato sivulla 141.

DC-alijannite

Katso kohta Alijénnitesédéaté (verkkokatkossééto) sivulla 141.

Taajuusmuuttajan lampaétila

Jos lampétila nousee riittdvan korkeaksi, taajuusmuuttaja alkaa rajoittaa ensin kyt-
kentataajuutta ja sen jalkeen virtaa suojellakseen itsedan. Jos kuumeneminen jatkuu
esimerkiksi puhaltimen vian vuoksi, jarjestelma muodostaa ylildmpdvian.

Oikosulku

Oikosulun tapauksessa IGBT:t sammutetaan heti taajuusmuuttajan suojelemiseksi.

Ohjelmoitavat suojaustoiminnot

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Moottorin vaiheen katkoksen tunnistus (parametri 37.79)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi moottorin vaihekatkokseen.

Maasulun valvonta (parametri 37.20)

Huomaa, etta

* syottékaapelin maasulku ei aktivoi suojausta

* kun sy6ttdé on maadoitettu, suojaus aktivoituu 2 millisekunnin kuluessa

» kun sy6tto ei ole maadoitettu, syéton kapasitanssin on oltava vahintaan 1 mikrofa-
radi

* enintdan 300 metrin pituisten suojattujen moottorikaapelien aiheuttamat kapasitii-
viset virrat eivat aktivoi suojausta

* suojaus poistuu, kun taajuusmuuttaja pysaytetaan.

Syottovaiheen katkoksen tunnistus (parametri 31.217)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi sy6tdn vaihekatkokseen.
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Safe torque off -valvonta (parametri 31.22)

Taajuusmuuttaja valvoo Safe torque off -toiminnon tulon tilaa. Talla parametrilla vali-
taan, mitka ilmoitukset jarjestelma antaa, kun signaalit menetetaan. (Parametri ei vai-
kuta Safe torque off -toiminnon varsinaiseen toimintaan.) Lisatietoja Safe torque off -
toiminnosta on taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Sdhkbasennuksen suunnittele-
minen kohdassa Safe torque off -toiminnon toteuttaminen.

Vaihtuneet sy6tt6- ja moottorikaapelit (parametri 37.23)

Taajuusmuuttaja havaitsee, jos sy6ttd- ja moottorikaapelit ovat vahingossa vaihtuneet
(esimerkiksi syottokaapeli on kytketty taajuusmuuttajan moottoriliitintaan). Paramet-
rilla maaritetdan, muodostuuko tassa tapauksessa vika.

Jumisuoja (parametrit 37.24...31.28)

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

Ylinopeussuoja (parametrit 37.30...31.31)

Kayttaja voi asettaa ylinopeus- ja ylitaajuusrajat maarittamalla marginaalin, joka lisa-
taan kaytdssa oleviin nopeuden ja taajuuden maksimi- ja minimirajoihin.

Paikallisohjauksen katkoksen tunnistus (parametri 49.05)

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

Al-valvonta (parametrit 12.03...72.04)

Parametreilla valitaan, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun analogiatulosignaali siirtyy
tulolle maaritetyn minimi- tai maksimirajan ulkopuolelle. Tama voi johtua vikaantu-
neesta I/0-kytkennasta tai anturista.

Hatapysaytys

Hatapysaytyssignaali on kytketty parametrilla 21.05 Héatépyséytyksen ldhde valittuun
tuloon.06.01 Paaohjaussana, bitit 0...2). Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan
osasta 2.

Hatapysaytystapa valitaan parametrilla 27.04 Hatédpyséytystapa. Kaytettavissa ovat
seuraavat tilat:

» Off1: Pysaytys kayttssa olevaa ohjetyyppia varten maaritetylla vakiohidastusram-
pilla

» Off2: Pysaytys vapaasti pyorien

» Off3: Pysaytys parametrilla 23.23 Hatdpyséaytyksen aika maaritettyad hatapysay-
tysramppia kayttaen.

*  Pysaytysmomentti.
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Off1- ja Off3-hatapysaytystapoja kaytettdessad moottorin nopeuden hidastusramppia
voidaan valvoa parametreilla 31.32 Hatdrampin valvonta ja 31.33 Héatdrampin valvon-
taviive (Ohjelmointiopas, osa 2).

Huomautuksia:

» Laitteiston asentaja vastaa hatapysaytyslaitteiden ja muiden hatapysaytyksessa
tarvittavien laitteiden asentamisesta vaadittujen hatapysaytysluokitusten mukai-
sesti. Lisatietoja saa ABB:n paikalliselta edustajalta.

* Kun jarjestelma havaitsee hatapysaytyssignaalin, hatapysaytystoimintoa ei voi
enaa peruuttaa, vaikka signaali peruutettaisiin.

» Jos minimimomenttirajaksi (tai maksimimomenttirajaksi) on asetettu 0 %, taajuus-
muuttajaa ei valttamatta pysty pysayttamaan hatapysaytystoiminnolla.

Asetukset

* Parametrit 21.04 Hatépyséytystapa, 21.05 Hatapyséytyksen léhde, 23.23 Hatapy-
sdytyksen aika, 31.32 Hatdrampin valvonta and 31.33 Héatdrampin valvontaviive
(Ohjelmointiopas, osa 2).
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Vianmaaritys

Vianmaaritys-valikko

Vianmaadritys-valikon kautta saat nopeasti tietoja taajuusmuuttajan aktiivisista
vioista, varoituksista ja estoista seka ohjeita niiden korjaamiseen ja kuittaamiseen.
Sen avulla voit myds selvittaa, miksi taajuusmuuttaja ei kaynnisty, pysahdy tai toimi
halutulla nopeudella.

0¢ ™ ACHEED 0.0 Hz
Vianmiiritys

Wika- ja tapahtumaloki >

Takaisin 13:03 Valitse

* Taajuusmuuttajan oloarvot

» Aktiiviset viat: Tassa ndkymassa naet aktiivisena olevat viat seka niiden kor-
jaus- ja kuittausohjeet.

» Aktiiviset varoitukset: Tassa nakymassa naet aktiivisena olevat varoitukset
seka niiden korjausohjeet.

» Aktiiviset estot: Tassa nakymassa naet aktiivisena olevat estot seka niiden kor-
jausohjeet. Kello, alue, naytto6 -valikossa voit lisaksi poistaa kaytosta (oletuksena
kaytossa) ja ottaa kayttédn ponnahdusndytot, joissa nakyy tietoja estoista, kun
yritat kaynnistaa taajuusmuuttajan mutta se on estetty.

* Vika- ja tapahtumaloki: Sisaltaa listan vikatiloista ja muista tapahtumista.

» Kaynnistys-/pysdytys-/ohjeyhteenveto: Taman nidkyman avulla voit selvittaa,
mista ohjaus tulee, jos taajuusmuuttaja ei kaynnisty tai pysahdy odotetulla tavalla
tai toimii muulla kuin halutulla nopeudella.

* Rajatila: Tdman nakyman avulla voit selvittda, onko rajoituksia aktiivisena, jos
taajuusmuuttaja toimii muulla kuin halutulla nopeudella.

» Tiedonsiirron tila: Tassa nakymassa nakyvat tilatiedot seka kenttavaylaan lahe-
tetty ja kenttavaylasta vastaanotettu data.

* Moottorin yhteenveto: Tassa nakymassa nakyvat moottorin nimellisarvot,
ohjaustila ja tieto siita, onko ID-ajo suoritettu.

Asetukset

» Valikko > Vianmaaritys

» Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kello, alue, ndytto > Nayta eston ponnah-
dusikkuna
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Lisatietoja
Varmuuskopiointi ja palautus

Voit tehdd asetuksista manuaalisesti varmuuskopioita Assistant-paneeliin. Lisaksi
Assistant-paneeli sailyttdd yhden automaattisen varmuuskopion. Voit palauttaa var-
muuskopion toiseen taajuusmuuttajaan tai uuteen taajuusmuuttajaan, joka korvaa
viallisen yksikon. Voit tehda varmuuskopioita ja palauttaa niita paneelin tai Drive com-
poser -PC-tydkalun avulla.

Varmuuskopiointi

Manuaalinen varmuuskopiointi

Tee varmuuskopio tarvittaessa, esimerkiksi kun olet ottanut taajuusmuuttajan kayt-
t66n tai kun haluat kopioida asetukset toiseen taajuusmuuttajaan.

Kenttavaylaliittymista tulevat parametrimuutokset jatetdan huomiotta, paitsi jos para-
metrien tallennus on pakotettu parametrilla 96.07 Parametrin tallennus késin (Ohjel-
mointiopas, osa 2).

Automaattinen varmuuskopiointi

Assistant-paneelissa on varattu tila yhdelle automaattiselle varmuuskopiolle. Auto-
maattinen varmuuskopio luodaan kaksi tuntia viimeisen parametrimuutoksen jalkeen.
Varmuuskopion valmistuttua paneeli odottaa 24 tuntia, ennen kuin se tarkistaa, onko
uusia parametrimuutoksia tapahtunut. Jos on, se luo uuden varmuuskopion ja korvaa
aiemman, kun kaksi tuntia on kulunut viimeisimmasta muutoksesta.

Viiveaikaa ei voi saataa, eika automaattista varmuuskopiointitoimintoa voi poistaa
kaytosta.

Kenttavaylaliittymista tulevat parametrimuutokset jatetdan huomiotta, paitsi jos para-
metrien tallennus on pakotettu parametrilla 96.07 Parametrin tallennus késin (Ohjel-
mointiopas, osa 2).

Palautus

Varmuuskopiot nakyvat paneelissa. Automaattiset varmuuskopiot on merkitty kuvak-
keella 8] ja manuaaliset kuvakkeella [1. Voit palauttaa varmuuskopion valitsemalla
sen ja painamalla (»}-painiketta. Seuraavassa naytdssa voit tarkastella varmuusko-
pion sisdltdéa ja palauttaa kaikki parametrit tai valita palautettavan osajoukon.

Huomautus: Varmuuskopion palauttamista varten taajuusmuuttajan on oltava paikal-
lisohjauksessa.

Huomautus: QR-koodi-valikkokohta voi poistua kokonaan, jos taajuusmuuttajaan,
jonka laiteohjelmiston paivays on lokakuu 2014 tai uudempi, palautetaan varmuusko-
pio taajuusmuuttajasta, jossa on vanha laiteohjelmisto tai vanha ohjauspaneelin laite-
ohjelmisto.
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[T (™ ACHAB0 00Hz| [Cfe (™ ACHAB0 0.0Hz
Yarmuuskopiot ACH580 05.02.2016

Luo varmuuskopio > Y

[&] ACHBE0 (2) 08.09.2015 autam. ..w % Palauta kaikki parametric

[ ACH5B0 05.02.2016 . Valitse parametrien palautusry..  »
[ ACHB80 08.09.2015 3 Yalitse kgyajan parametrisarjat »

Yalitse tuotetietokohtest >

Takaisin 16:01 Yalitse | |Takaisin 16:02 Yalitse

Asetukset

* Valikko > Varmuuskopiot
» Parametri 96.07 Parametrin tallennus késin (Ohjelmointiopas, osa 2).

Tietojen tallennusparametrit

Kaksitoista (kahdeksan 32-bittista ja nelja 16-bittistd) parametria on varattu tietojen
tallennusta varten. Parametrit ovat oletusarvoisesti kytkemattémia, ja niita voidaan
kayttaa litantdan, testaukseen ja kayttéonottoon. Ne voidaan kirjoittaa ja lukea kayt-
tamalla muiden parametrien kohde- tai lahdevalintoja.

Asetukset

» Parametriryhma 47 Muistipaikat (Ohjelmointiopas, osa 2).

Parametrien tarkistussumman laskenta

Parametrijoukoista voidaan laskea kaksi tarkistussummaa (A ja B), joiden avulla taa-
juusmuuttajan kokoonpanoa voidaan valvoa muutosten varalta. Tarkistussummien A
ja B parametrijoukot eroavat toisistaan. Kumpaakin tarkistussummaa verrataan vas-
taavaan referenssisummaan. Mikali tarkistussumma ei tdsmaa, muodostetaan tapah-
tuma (puhdas tapahtuma, varoitus tai vikatila). Laskettu tarkistussumma voidaan
asettaa uudeksi referenssisummaksi.

Tarkistussumman A parametrijoukko ei sisalla kenttavaylaasetuksia.

Tarkistussumman A laskentaan sisaltyvat parametrit ovat kayttajan muutettavissa
olevat parametrit parametriryhmissa 10...13, 15, 19...25, 28, 30...32, 34...37,
40...41, 43, 45...46, 70...74, 76, 80, 94...99.

Tarkistussumman B parametrijoukko ei sisalla

* kenttavaylaasetuksia,

* moottoritietojen asetuksia eika

* energiatietojen asetuksia.
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Tarkistussumman B laskentaan sisaltyvat parametrit ovat kayttadjan muutettavissa
olevat parametrit parametriryhmissa 10...13, 15, 19...25, 28, 30...32, 34, 35...37,
40...41, 43,46, 70...74, 76, 80, 94...97.

Asetukset

» Parametrit 96.54...96.69, 96.71...96.72 (Ohjelmointiopas, osa 2).
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Kayttajalukitus

Tietoturvan parantamiseksi laitteeseen on suositeltavaa maarittaa paasalasana, jolla
voidaan estaa esimerkiksi parametriarvojen muuttaminen seka laiteohjelmiston tai
muiden tiedostojen lataaminen.

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

VAROITUS! ABB ei vastaa vahingoista tai menetyksista, jotka aiheutuvat kayt-
tajalukituksen aktivoimisen tai salasanan vaihtamisen laiminlydmisesta. Katso
Kyberturvallisuutta koskeva vastuuvapauslauseke (sivu 14).

« Kayttajalukituksen aktivointi ensimmaisen kerran:

* Syo6ta oletuskoodi 10000000 parametriin 96.02 Salasana. 96.100...96.102 tulevat
talldin nakyviin.

» Kirjoita uusi salasana kohtaan 96.100 Vaihda kéyttédjén salasana. Koodissa on

aina oltava kahdeksan numeroa. Jos kaytéssa on Drive Composer -PC-tydkalu,
paata koodin syottdé Enter-nappaimella.

* Vahvista uusi salasana kohdassa 96.7100 Vahvista kéyttédjan salasana.

VAROITUS! Sailyta lukituskoodi turvallisessa paikassa! Edes ABB ei voi pois-
taa lukitusta, jos koodi katoaa.

* Maarita kohdassa 96.102 Kéyttéjan lukitustoiminto toiminnot, jotka haluat estaa.
Suositeltavaa on valita kaikki toiminnot, mikali sovellus ei edellytd muuta.

» Syo0ta vaara salasana parametriin 96.02 Salasana..

» Aktivoi 96.08 Ohjauskortin uudelleenkéynnistys tai katkaise ja kytke taajuusmuut-
tajan virta.

» Tarkista, ettd parametrit 96.700...96.102 ovat piilotettuina. Jos parametrit naky-
vat, kirjoita toinen virheellinen salasana parametriin 96.02.

Voit avata lukon kirjoittamalla oikean salasanan parametriin 96.02 Salasana. Para-
metrit 96.700...96.102 tulevat talléin jalleen nakyviin.

Asetukset

» Parametrit 96.02 ja 96.100...96.102 (Ohjelmointiopas, osa 2).

Sinisuotimen tuki

Ohjausohjelmassa on asetus, joka sallii ABB:n sinisuotimien kaytén (suotimet saata-
vana erikseen). Kun taajuusmuuttajan [&ht66n on kytketty sinisuodin, parametrin
95.15 Erit. laiteasetukset (Ohjelmointiopas, osa 2) bitin 1 on oltava paalla. Asetus
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pakottaa taajuusmuuttajan kayttdmaan moottorin skalaarisaatétilaa ja rajoittaa kyt-
kenta- ja lahtétaajuuksia, jotta

taajuusmuuttaja ei voi toimia suotimen resonanssitaajuuksilla ja
* suodin ei ylikuumene.

Ota yhteys ABB:n edustajaan ennen kuin kytket jarjestelmaan toisen valmistajan sini-
suotimen.

Asetukset

Parametri 95.15 Erit. laiteasetukset (Ohjelmointiopas, osa 2).
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Vianetsinta

Yleista

Tassa luvussa on luettelo kaikista varoituksista ja vikailmoituksista seka niiden mah-
dollisista syista ja ratkaisukeinoista. Useimmat varoitusten ja vikojen syyt voidaan
tunnistaa ja korjata tassa luvussa esitettyjen tietojen avulla. Ota tarvittaessa yhteys
ABB:n huollon edustajaan. Jos Drive composer -PC-tytkalun kaytté on mahdollista,
laheta Drive composer -tydkalulla luotu tukipaketti ABB:n huollon edustajalle.

Varoitukset ja viat on lueteltu jaljempana erillisissa taulukoissa. Taulukot on jarjestetty
varoitus- tai vikakoodin mukaan.

Turvallisuus

VAROITUS! Taajuusmuuttajaa saa huoltaa vain pateva sahkdalan ammattilai-
nen. Tutustu taajuusmuuttajan Laiteoppaan alussa olevan luvun Turvaohjeet
sisaltamiin ohjeisiin ennen taajuusmuuttajan kasittelemista.

limoitukset

Varoitukset ja viat

Varoitukset ja viat ovat ilmoituksia taajuusmuuttajan epanormaalista tilasta. Aktiivis-
ten varoitusten ja vikojen koodit ja nimet nakyvat taajuusmuuttajan ohjauspaneelissa
seka Drive composer -PC-tyokalussa. Kenttavaylan kautta saatavissa ovat vain
varoitusten ja vikojen koodit.

Varoituksia ei tarvitse kuitata, vaan ne poistuvat, kun varoituksen syy poistuu. Varoi-
tukset eivat aiheuta vikalaukaisua, ja taajuusmuuttaja jatkaa moottorin kayttoa.
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Viat aiheuttavat taajuusmuuttajassa sisaisen lukituksen. Taajuusmuuttaja laukeaa
vikaan ja moottori pysahtyy. Kun vian syy on poistettu, vika voidaan kuitata paneelista
tai valittavasta lahteesta (parametri 31.117 Vian kuittauksen valinta (Ohjelmointiopas,
osa 2)). Lahde voi olla esimerkiksi taajuusmuuttajan digitaalitulo. Vian kuittaaminen
luo tapahtuman 64FF Vian kuittaus. Kuittauksen jalkeen taajuusmuuttaja voidaan
kaynnistaa uudelleen.

Huomaa, etta jotkin viat vaativat ohjausyksikdn uudelleenkaynnistyksen joko katkai-
semalla ja kytkemalla sen virta tai kayttamalla parametria 96.08 Ohjauskortin
uud.kéynnistys (Ohjelmointiopas, osa 2). Jos ohjausyksikon uudelleenkaynnistys on
tarpeen, siitd mainitaan vikaluettelossa.

Puhtaat tapahtumat

Varoitusten ja vikojen liséksi on puhtaita tapahtumia, jotka pelkastaan tallentuvat taa-
juusmuuttajan tapahtumalokiin. Naiden tapahtumien koodit ovat taulukossa Varoitus-
viestit sivulla 194.

Muokattavat viestit

Ulkoisten tapahtumien toimintoa (vika tai varoitus), nimea ja viestin tekstia voidaan
muokata. Voit maarittda ulkoisia tapahtumia valitsemalla Valikko > Ensisijaiset ase-
tukset > Kehittyneet toiminnot > Ulkoiset tapahtumat.

Muokattavaan tekstiin voidaan sisallyttda myds yhteystietoja. Voit maarittaa yhteys-
tiedot valitsemalla Valikko > Ensisijaiset asetukset > Kello, alue, ndytté > Yhteys-
tiedot.

Varoitus- ja vikamuisti

Tapahtumaloki
Kaikki ilmoitukset tallentuvat tapahtumalokiin aikaleiman ja muiden tietojen kanssa.
Tapahtumalokiin tallentuu tiedot

» viimeisimmistd kahdeksasta vikatapahtumasta (taajuusmuuttajan laukaisseista
vioista tai vikojen kuittauksista)

* viimeisimmistd kymmenesta varoituksesta tai puhtaasta tapahtumasta.
Katso kohta Varoitus-/vikatietojen tarkasteleminen sivulla 193.

Voit tyhjentaa vika- ja tapahtumalokin valitsemalla Valikko > Ensisijaiset asetukset
> Palauta oletukset > Kuittaa vika- ja tap.lokit tai asettamalla parametrin 96.571
Kuittaa vika- ja tap.lokit (Ohjelmointiopas, osa 2) arvoksi Tyhjenna.

Apukoodit

Jotkin tapahtumat luovat apukoodin, joka usein auttaa paikantamaan ongelman.
Ohjauspaneelissa apukoodi tallennetaan osana tapahtuman tietoja, Drive composer -
PC-tydkalussa apukoodi nékyy tapahtumaluettelossa.
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Varoitus-/vikatietojen tarkasteleminen

Taajuusmuuttaja voi tallentaa luettelon aktiivisista vioista, jotka aiheuttavat kyseisella
hetkella vikalaukaisun. Lisaksi taajuusmuuttaja tallentaa luettelon aiemmin esiinty-
neista vioista ja varoituksista.

Paneeli nayttaa kunkin tallennetun vian vikakoodin, ajan ja yhdeksan eri parametrin
arvot, jotka on tallennettu vian sattuessa. Viimeisimman vian parametriarvot ovat
parametreissa 05.80...05.89 (Ohjelmointiopas, osa 2).

Aktiiviset viat ja varoitukset nakyvat kohdissa

» Valikko > Vianmaaritys > Aktiiviset viat

» Valikko > Vianmaadritys > Aktiiviset varoitukset

» parametrit ryhmassa 04 Varoitukset ja viat (Ohjelmointiopas, osa 2).

Aiemmin esiintyneet viat ja varoitukset nakyvat kohdissa
» Valikko > Vianmaaritys > Vika- ja tapahtumaloki
» parametrit ryhmassa 04 Varoitukset ja viat (Ohjelmointiopas, osa 2).

Tapahtumaloki voidaan avata (ja nollata) myos Drive composer -PC-tydkalun avulla.
Lisatietoja on oppaassa Drive composer PC tool user’s manual (3AUA0000094606
[englanninkielinen]).

QR-koodin luominen mobiililaitteessa kaytettavaa
huoltosovellusta varten

Taajuusmuuttaja voi muodostaa QR-koodin (tai QR-koodien sarjan) naytettavaksi
ohjauspaneelissa. QR-koodi siséltda taajuusmuuttajan tunnistetiedot, tiedot viimei-
simmista tapahtumista seka tila- ja laskuriparametrien arvoja. Koodi voidaan lukea
mobiililaitteella, jossa on ABB:n huoltosovellus. Laite l1ahettaa tiedot ABB:lle analysoi-
taviksi. Lisatietoja sovelluksesta saat ABB:n paikalliselta edustajalta.

Voit muodostaa QR-koodin valitsemalla Valikko > Jarjestelmitiedot > QR-koodi.

Huomautus: Jos kaytdssa on ohjauspaneeli, joka ei tue QR-koodien muodostusta
(versio on vanhempi kuin v6.4x), QR-koodi-valikkokohta katoaa kokonaan eika ole
kaytettavissd edes QR-koodien muodostusta tukevissa ohjauspaneeleissa.

Huomautus: QR-koodi-valikkokohta voi poistua kokonaan, jos taajuusmuuttajaan,
jonka laiteohjelmiston paivays on lokakuu 2014 tai uudempi, palautetaan varmuusko-
pio taajuusmuuttajasta, jossa on vanha laiteohjelmisto tai vanha ohjauspaneelin laite-
ohjelmisto.
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Varoitusviestit

Huomautus: Luettelo sisaltdad myds tapahtumia, jotka nakyvat vain
tapahtumalokissa.

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Koodi
(heksa)

Varoitus/apukoodi

Syy

Korjaustoimet

64FF

Vian kuittaus

Vika on kuitattu paneelista,
Drive composer -PC-tyoka-
lusta, kenttavaylasta tai
1/O:sta.

Tapahtuma. Vain tiedoksi.

A2B1

Ylivirta

Lahtdvirta on ylittanyt sisaisen
vikarajan.

Varsinaisen ylivirtatilanteen
liséksi tman varoituksen voi
aiheuttaa maasulku tai sy6ton
vaihekatkos.

Tarkista moottorin kuorma.

Tarkista kiihdytysajat parametriryhméasta
23 Nopeusohjeen ramppi (nopeussaato)
tai 28 Taajuusohjeketju (taajuussaato).
Tarkista myds parametrit 46.07 Nopeu-
den skaalaus, 46.02 Taajuuden skaa-
laus ja 46.03 Momentin skaalaus.
Tarkista moottori ja moottorikaapeli
(mukaan lukien vaiheistus ja kolmio-/tah-
tikytkenta).

Tarkista, ettd moottorissa tai moottorikaa-
pelissa ei ole maasulkua. Mittaa mootto-
rikaapelin ja moottorin eristysvastukset.
Lisatietoja on taajuusmuuttajan Laiteop-
paan luvun Séhkdliiténnét kohdassa
Asennuksen eristysmittaukset.

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
avautuvia tai sulkeutuvia kontaktoreja.
Tarkista, etta kayttoonottotiedot paramet-
riryhméasséa 99 Moottorin tiedot vastaavat
moottorin arvokilven arvoja.

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.

A2B3

Maavuoto

Taajuusmuuttaja on havainnut
kuormituksen epatasapainon,
joka johtuu tavallisesti mootto-
rissa tai moottorikaapelissa
olevasta maasulusta.

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.

Tarkista, ettd moottorissa tai moottorikaa-
pelissa ei ole maasulkua. Mittaa mootto-
rikaapelin ja moottorin eristysvastukset.
Lisatietoja on taajuusmuuttajan Laiteop-
paan luvun Séhkdliiténnét kohdassa
Asennuksen eristysmittaukset. Jos maa-
sulku l6ytyy, korjaa tai vaihda moottori-
kaapeli ja/tai moottori.

Jos maasulkua ei 16ydy, ota yhteys
ABB:n paikalliseen edustajaan.
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet

A2B4 | Oikosulku Moottorikaapelissa tai mootto- | Tarkista moottori ja sen kaapeli kaape-
rissa on oikosulku. lointivirheiden varalta.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli
(mukaan lukien vaiheistus ja kolmio-/tah-
tikytkentd). Tarkista, ettd moottorissa tai
moottorikaapelissa ei ole maasulkua.
Mittaa moottorikaapelin ja moottorin eris-
tysvastukset. Lisatietoja on taajuusmuut-
tajan Laiteoppaan luvun Sdhkdliitdnnét
kohdassa Asennuksen eristysmittaukset.
Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.

A2BA | IGBT:n ylikuormitus IGBT:n liitoslampétila on liian Tarkista moottorikaapeli.
korkea. Tama varoitus suojaa | Tarkista kéyttolosuhteet.

IGBT:té ja voi aktivoitua moot- | Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
torikaapelin oikosulun seurauk- | minta. Tarkista, etteivat jaahdytysele-
sena. mentin rivat ole polyyntyneet.
Tarkista, ettd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

A3A1 | Valipiirin ylijannite Valipiirin tasajannite on liian Tarkista syottojannitteen asetus (para-
suuri (kun taajuusmuuttaja on | metri 95.01 Syéttdjannite). Huomaa, etta
pysahtynyt). véaara parametriasetus voi saada mootto-

A3A2 | Valipirin alijannite Valipiirin tasajannite on liian ”I’.‘krynta?ma?” hallitsemattomasti tai voi
pieni (kun taajuusmuuttaja on yli u9rm|tta§ J"a.r.!'uk.atkqan tai -vastuksen.

5 Tarkista syéttéjannite.
pysahtynyt).
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n

A3AA | DC ei varaudu Tasajannitevalipiirin jannite ei paikalliseen edustajaan.
ole viela noussut toimintata-
solle.

A490 | Vaara lampdtila-antu- | Lampétilan valvonta ei onnistu | Tarkista Iampétilalahteen parametrien

rin asetus virheellisten sovitinasetusten 35.11 ja 35.21 asetukset.

vuoksi.
A491 | Ulkoinen lampétila 1 Mitattu 1ampdtila 1 on ylittdnyt | Tarkista parametrin 35.02 Mitattu Iémpd-

(Muokattava viestiteksti) | varoitusrajan. tila 1 arvo.
Tarkista moottorin (tai muun lampétilan-
mittauksen kohteena olevan laitteen)
jaahdytys.
Tarkista parametrin 35.13 Valvonnan 1
varoitusraja arvo.

A492 | Ulkoinen ldmpétila 2 Mitattu 1ampdtila 2 on ylittdnyt | Tarkista parametrin 35.03 Mitattu Iémpd-

(Muokattava viestiteksti) | varoitusrajan. tila 2 arvo.
Tarkista moottorin (tai muun lampétilan-
mittauksen kohteena olevan laitteen)
jaahdytys.
Tarkista parametrin 35.23 Valvonnan 2
varoitusraja arvo.

A4AOQ | Ohjauskortin Iampétila | Ohjauskortin Iampétila on liian | Katso apukoodi. Seuraavassa on annettu

korkea.

eri koodien vaatimat toimenpiteet.

(ei mitédan) | Lampétila on ylittdnyt varoitus- | Tarkista kayttdolosuhteet.
rajan. Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta. Tarkista, etteivat jaahdytysele-
mentin rivat ole pdlyyntyneet.
1 | Termistori on rikki. Ota yhteys ABB:n edustajaan ohjauskor-

tin vaihtoa varten.
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Koodi
(heksa)

Varoitus/apukoodi

Syy

Korjaustoimet

Ad4A1

IGBT:n ylilampo

Taajuusmuuttajan IGBT:n [am-
pétila on liian korkea.

Tarkista kayttéolosuhteet.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta. Tarkista, etteivat jadhdytysele-
mentin rivat ole pdlyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

A4A9

Jaahdytys

Taajuusmuuttajamoduulin [&m-
pétila on liian korkea.

Tarkista ympariston 1ampétila. Jos se ylit-
taa 40 °C (IP21-rungot R4...R9) tai jos
se ylittda 50 °C (IP21-rungot RO...R9),
varmista, ettéd kuormitusvirta ei ylité taa-
juusmuuttajan alennettua kuormitetta-
vuutta. Jos kaytdssa on P55-runko,
tarkista lampétilakertoimet. Lisatietoja on
taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Tek-
niset tiedot kohdassa Kuormitettavuu-
den lasku.

Tarkista taajuusmuuttajamoduulin jaah-
dytysilmavirta ja puhaltimen toiminta.
Tarkista, onko laitekaapin sisélle ja taa-
juusmuuttajamoduulin jdadhdytyselement-
tiin kertynyt pélya. Puhdista tarvittaessa.

A4BO

Liian korkea lampétila

Tehoyksikkémoduulin 1ampo-
tila on liian korkea.

Tarkista kayttéolosuhteet.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta. Tarkista, etteivat jadhdytysele-
mentin rivat ole pdlyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

A4B1

Liian suuri Iampétila-
ero

Liian suuri Iampétilaero eri vai-
heiden IGBT-yksikoiden valilla.

Tarkista moottorin kaapelointi.
Tarkista taajuusmuuttajamoduulien jaéh-
dytys.

A4F6

IGBT:n lampdtila

Taajuusmuuttajan IGBT:n [am-
pétila on liian korkea.

Tarkista kayttéolosuhteet.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta. Tarkista, etteivat jaédhdytysele-
mentin rivat ole pdlyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

A581

Puhallin

Puhaltimen takaisinkytkenta
puuttuu.

Apukoodi ilmoittaa, mista puhaltimesta
on kysymys. Koodi 0 tarkoittaa paapuhal-
linta 1. Muut koodit (muotoa XYZ): X
iimaisee tilakoodin (1: ID-ajo, 2: nor-
maali). Y = 0, Z ilmaisee puhaltimen
numeron (1: paapuhallin 1, 2: paapuhal-
lin 2, 3: paapuhallin 3).

Tarkista puhaltimen toiminta ja kytkenta.
Vaihda puhallin, jos se on viallinen.

A582

Lisépuhallin puuttuu

Lisépuhallin (siséinen IP55-
puhallin) on jumissa tai irro-
tettu.

Katso apukoodi.

Tarkista lisdpuhallin ja kytkenta.

Vaihda viallinen puhallin.

Varmista, ettd taajuusmuuttajan etukansi
on paikallaan ja kiristetty. Jos taajuus-
muuttajan kannen on oltava poissa pai-
kaltaan kayttdonoton aikana, tdma
varoitus muodostuu myds siina tapauk-
sessa, ettd vastaava vika on poistettu.
Katso vika 5081 Lisdpuhallin viallinen
(sivu 208).
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet

ABAOQ | Safe torque off Safe torque off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja
Ohjelmoitava varoitus: aktiivinen, toisin sanoen liitti- on taajuusmuuttajan Laiteoppaan
31.22 STO-ilmoitus meen STO kytketty suojapiirin | luvussa Safe torque off -toiminto seka
kéy/seis signaali on havinnyt. parametrikuvauksessa 31.22 STO-ilmoi-

tus kay/seis.
Tarkista parametrin 95.04 Ohjauskortin
syotté arvo.

ASBEA | Mittauspiirin lampétila | Ongelma taajuusmuuttajan Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-

sisaisen lampdtilan mittauk- jaan.
sessa.

A5EB | Tehoyksikon teholéh- | Tehoyksikdn teholédhdevika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
devika jaan.

A5ED | Mittauspiirin ADC Mittauspiirin vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-

jaan.

A5EE | Mittauspiirin DFF Mittauspiirin vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-

jaan.

ABEF | Tehoyksikon takaisin- | Tilan takaisinkytkenta lahtovai- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
kytkenta heista ei vastaa ohjaussignaa- | jaan.

leja.

A5F0 | Varauksen takaisinkyt- | Varauksen takaisinkytkentasig- | Tarkista varausjarjestelmasta tuleva
kenta naali puuttuu. takaisinkytkentasignaali.

AB82 | Flash-muistin tyhjen- | Muistiyksikon flash-muisti on Vaéltéa parametrien tarpeetonta pakotet-
nysnopeus Yylitetty tyhjennetty liian usein, mika tua tallentamista parametrilla 96.07 ja

lyhentaa muistin kayttoikaa. syklisia parametrikirjoituksia (kuten kayt-
tajan lokitoiminnon kdynnistamista para-
metreilla).).
Katso apukoodi (muotoa XYYY YZZZ). X
maarittda varoituksen lahteen (1: yleinen
flash-muistin tyhjennyksen valvonta).
Z7Z7 maarittaa varoituksen muodosta-
neen flash-alasektorin numeron.

AB86 | Tarkistussumma ei Parametreista laskettava tar- | Tarkista, etta kaikki tarvittavat hyvaksytyt
tdsmaa kistussumma ei tdsméaa min- (ohjeen) tarkistussummat (96.71
Ohjelmoitava varoitus: k&an kaytdssé olevan ...96.72) on otettu kayttoon parametrissa
96.54 Tarkistussumman viitesumman kanssa. 96.55 Tark.summan ohjaussana.
toiminto Tarkista parametrikokoonpano. Ota tar-

kistussummaparametri kayttéon para-
metrilla 96.55 Tark.summan ohjaussana
ja kopioi todellinen tarkistussumma
kyseiseen parametriin.

AB87 | Tarkistussummako- Parametrien tarkistussumma- | Ota yhteys lahimpaan ABB:n edustajaan
koonpano virheelle on méaritetty toi- ominaisuuden maarittdmista varten tai

minto, mutta ominaisuutta ei poista ominaisuus kaytosta parametrilla
ole méaritetty. 96.54 Tarkistussumman toiminto.

ABA4 | Moottorin nimellisarvo | Moottorin parametrit on ase- Katso apukoodi. Seuraavassa on annettu

tettu vaarin.

Taajuusmuuttajan mitoitus ei
ole oikea.

eri koodien vaatimat toimenpiteet.
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet
0001 | Jattamataajuus on liian pieni. | Tarkista ryhmiin 98 ja 99 sisaltyvat moot-
0002 | Synkroninen ja nimellinen torin lfonfngun'.plntu.)arametrlt. . o
nopeus eroavat toisistaan lii- Varmls"ta, etEa Eaajuusmuyttaja on m'tc_’"
Kaa. tettu kaytettdvan moottorin mukaisesti.
0003 | Nimellisnopeus on synkronista
nopeutta suurempi yhdella
napaparilla.
0004 | Nimellisvirta on raja-arvojen
ulkopuolella.
0005 | Nimellisjannite on raja-arvojen
ulkopuolella.
0006 | Nimellisteho on suurempi kuin
néenndisteho.
0007 | Nimellisteho ei ole yhdenmu-
kainen nimellisnopeuden ja -
momentin kanssa.

ABA5 | Ei moottorin tietoja Ryhman 99 parametreja ei ole | Tarkista, etté kaikki vaaditut ryhmén 99
asetettu. parametrit on asetettu.

Huomautus: On taysin normaalia, etta
tdma varoitus muodostuu kayttddnoton
aikana ja pysyy voimassa, kunnes moot-
toritiedot syotetaan.

ABA6 | Janniteluokkaa ei ole | Janniteluokkaa ei ole maéri- Aseta janniteluokka parametrissa 95.01

valittu tetty. Syéttéjannite.

ABA7 | Jarj. aikaa ei ole aset. | Jarjestelman kellonaikaa ei ole | Maarité jarjestelman aika manuaalisesti
asetettu. Ajastettuja toimintoja | tai synkronoi kello yhdistdamalla paneeli
ei voi kayttaa ja vikalokin pai- | taajuusmuuttajaan. Jos kéytossa on
vamaarat ovat vaarat. peruspaneeli, synkronoi kello siséisen

kenttavaylan tai kenttavayldmoduulin
kautta.

Jos ajastettuja toimintoja ei kayteta,
poista ne kaytosta asettamalla paramet-
rin 34.10 Ajastetut toiminnot kéytdssé
arvoksi Ei kdytdssé.

A6B0 | Kayttajan lukitus on Kayttajan lukitus on auki eli Sulje kayttajalukitus kirjoittamalla muu

auki. kayttajalukituksen asetuspara- | kuin oikea salasana parametriin 96.02
metrit 96.700...96.102 ovat Salasana. Lisatietoja on kohdassa Para-
nakyvissa. metrien tarkistussumman laskenta (sivu

186).

A6B1 | Kayttajasalasanaa ei Uusi kayttéjan salasana on kir- | Vahvista uusi salasana kirjoittamalla

vahvistettu joitettu parametriin 96.700, sama salasana parametriin 96.7017.
mutta sité ei ole vahvistettu Peruuta sulkemalla kayttajalukitus vah-
parametrilla 96.7017. vistamatta uutta salasanaa. Lisatietoja on

kohdassa Parametrien tarkistussumman
laskenta (sivu 186).
A6D1 | Kenttavaylasov. A Taajuusmuuttajassa ei ole Tarkista ohjelmoitavan logiikan ohjel-

param.ristiriita

ohjelmoitavan logiikan vaati-
maa toiminnallisuutta tai toi-
minnallisuutta ei ole otettu
kayttéon.

mointi.
Tarkista asetukset parametriryhméssa 50
Kenttavaylasovitin (KVS).
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet
ABE5 | Al-parametrit Analogiatulon virran/jannitteen | Tarkista, onko tapahtumalokissa apu-
laitteellinen asetus ei vastaa koodi. Koodi yksil6i analogiatulon, jonka
parametriasetuksia. asetuksissa on ristiriita.
Muuta joko kytkimen asetusta (taajuus-
muuttajan ohjausyksikdssa) tai paramet-
ria 12.15/12.25.
Huomaa: Kaikki laiteasetusten muutok-
set on vahvistettava ohjauskortin uudel-
leenkaynnistyksella (kytkemalla virta pois
ja takaisin paalle tai parametrilla 96.08
Ohjauskortin uud.kdynnistys).
ABE6 | Kayttajan kuormitus- Kéayttajan kuormituskéyran Katso apukoodi (muotoa XXXX 2ZZZ).
kéyran kokoonpano maaritysvirhe. Z7Z77 iimaisee ongelman (koodien vaati-
mat toimenpiteet on annettu alla).
0000 | Epayhteensopivat nopeuspis- | Tarkista, ettd kunkin nopeuspisteen
teet. (parametrit 37.11...37.15) arvo on suu-
rempi kuin edellisen nopeuspisteen arvo.
0001 | Epayhteensopivat taajuuspis- | Tarkista, ettd kunkin taajuuspisteen
teet. (parametrit (37.20...37.16) arvo on suu-
rempi kuin edellisen taajuuspisteen arvo.
0002 | Alikuormituspiste suurempi Tarkista, etté kunkin ylikuormituspisteen
kuin ylikuormituspiste. (37.31...37.35) arvo on suurempi kuin
0003 | Ylikuormituspiste pienempi vastaavan alikuormituspisteen arvo
e . - (37.21...37.25).
kuin alikuormituspiste.
A780 | Moottorin jumi Moottori toimii jumialueella. Tarkista moottorin kuorma ja taajuus-
Ohjelmoitava varoitus: Syyna voi olla esimerkiksi liian | muuttajan arvot.
31.24 Moottorin jumisuoja | suuri kuorma tai moottorin riit- | Tarkista vikafunktioryhméan parametrit.
tamaton teho.
A783 | Moottorin ylikuormitus | Moottorin virta on liilan korkea. | Tarkista, onko jarjestelmassa ylikuormit-
tunut moottori.
S&ada moottorin ylikuormitustoiminnon
parametreja (35.517...35.53) ja
35.55...35.56.
A792 | Jarruvastuksen kaape- | Jarruvastuksen oikosulku tai Tarkista jarrukatkojan ja jarruvastuksen
lointi jarrukatkojan ohjauksen vika. kytkenta.
Runkokoko R6 ja suuremmat. | Varmista, ettei jarruvastus ole vaurioitu-
nut.
A793 | Jarruvastuksen yli- Jarruvastuksen lampétila on Pyséaytéa taajuusmuuttaja. Anna vastuk-
1ampd ylittanyt parametrilla 43.12 Jar- | sen jaahtya.
ruvastuksen varoitusraja vali- | Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauk-
tun varoitusrajan. sen asetukset (parametriryhmé 43 Jarru-
katkoja).
Tarkista varoitusraja-asetus, parametri
43.12 Jarruvastuksen varoitusraja.
Tarkista, etté vastus on mitoitettu oikein.
Tarkista, etta jarrutusjakso on sallituissa
rajoissa.
A794 | Jarruvastuksen tiedot | Jarruvastuksen tietoja ei ole Vahintdan yksi vastuksen data-asetus

maaritetty.

(parametrit 43.08...43.10) on virheelli-
nen. Parametri on maaritetty apukoodilla.

0000 0001

Vastusarvo on liian pieni.

Tarkista parametrin 43.70 arvo.

0000 0002

Lampdaikavakiota ei ole
annettu.

Tarkista parametrin 43.08 arvo.
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet
0000 0003 | Suurinta jatkuvaa tehoa ei ole | Tarkista parametrin 43.09 arvo.
annettu.

A79C | Jarrukatkojan IGBT- Jarrukatkojan IGBT:n [dmpo6- Anna katkojan jaahtya.
ylilampo tila on ylittanyt siséisen varoi- | Tarkista kayttéymparistn lampotila.

tusrajan. Tarkista mahdollinen jadhdytyspuhallin-
vika.
Tarkista mahdolliset ilmanvirtauksen
esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja ja&hdytys.
Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauk-
sen asetukset (parametrit 43.06...43.10).
Tarkista kéytdssa oleva katkojan pienin
sallittu vastuksen arvo.
Tarkista, etta jarrutusjakso on sallituissa
rajoissa.
Tarkista, ettd taajuusmuuttajan syoton
vaihtojannite ei ole liian suuri.

A7AB | I/O-laajennuksen kon- | Asennettu CMOD-moduuli ei | Tarkista, ettd asennettu moduuli (nakyy
figurointivika ole sama kuin konfiguroitu parametrissa 15.02 Havaittu laajennus-

moduuli. moduuli) on sama kuin parametrilla 15.07
Laajennusmoduulin tyyppi valittu
moduuli.

A7C1 | Kenttavaylasov. Atie- | Syklinen tiedonsiirto taajuus- Tarkista kenttavéaylatiedonsiirron tila.
donsiirto muuttajan ja kenttdvaylasovi- | Katso kayttdoppaista lisatietoja kentta-
Ohjelmoitava varoitus: tinmoduulin A tai ohjelmoitavan | vaylalitdnnasta.

50.02 KVS A tiedonsiirron | logiikan ja kenttévaylasovitin- | Tarkista asetukset parametriryhmissa 50
valvonta moduulin A valillé on katken- Kenttévaylasovitin (KVS),51 KVS A ase-
nut. tukset, 52 KVS A datatulo ja 53 KVS A
dataléhté.
Tarkista kaapelikytkennat.
Tarkista, ettd isdntdasema kommunikoi.

A7CE | SKV:n tiedonsiirtokat- | Katkos sisdanrakennetun kent- | Tarkista kenttavaylaisannan tila (ver-
kos tavaylan (SKV) tiedonsiirrossa. | kossa / ei verkossa / virhe jne.).
Ohjelmoitava varoitus: Tarkista ohjausyksikén EIA-485/X5-liitti-
58.14 Tiedonsiirtokatkos- mien 29, 30 ja 31 kaapelikytkennét.
toiminto

ATEE | Paneelivika Taajuusmuuttajan aktiiviseksi | Tarkista PC-tyokalun tai ohjauspaneelin
Ohjelmoitava varoitus: ohjauspaikaksi valitussa kytkenta.

49.05 Tiedonsiirtokatkos- | ohjauspaneelissa tai PC-tyoka- | Tarkista ohjauspaneelin liitin.

foiminto lussa on tiedonsiirtohairic. Tarkista kiinnitysalusta, jos sellainen on
kaytossa.
Irrota ohjauspaneeli ja kytke se takaisin.

A88F | Jaahdytyspuhallin Huoltoajastimen rajoitus on yli- | Harkitse jadhdytyspuhaltimen vaihtoa.

tetty. Parametri 05.04 Puhaltimen kéyttbaika-
laskuri nayttaa jaahdytyspuhaltimen
kayntiajan.

A8AO0 | Al-valvonta Jokin analoginen signaali on Tarkista analogiatulon signaalin taso.
Ohjelmoitava varoitus: ylittényt tai alittanut analogiatu- | Tarkista tuloon kytketyt johdot.

12.03 Al-valvontatoiminto | lolle asetetut rajat. Tarkista parametriryhmassa 12 Vakio-Al
méaaritetyt tulon minimi- ja maksimirajat.

A8A1 | RO-elinikévaroitus Rele on vaihtanut tilan suosi- | Vaihda ohjauskortti tai lopeta releldhdén

teltua maaraa useammin.

kayttd.

0001

Relelahto 1

Vaihda ohjauskortti tai lopeta releldahddn
1 kaytto.
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet
0002 | Relelahtd 2 Vaihda ohjauskortti tai lopeta relelahdén
2 kéaytto.
0003 | Relelahtd 3 Vaihda ohjauskortti tai lopeta relelahdon
3 kaytto.

A8A2 | RO-kytkentavaroitus Rele vaihtaa tilaa suositeltua Korvaa releldhtéon kytketty signaali har-
nopeammin jos siihen on esi- | vemmin muuttuvalla signaalilla.
merkiksi kytketty nopeasti
muuttuva taajuussignaali.

Releen kayttoika ylitetdan
piakkoin.
0001 | Relelahtd 1 Valitse toinen signaali parametrilla 70.24
RO1 ldhde.
0002 | Relelahtd 2 Valitse toinen signaali parametrilla 10.27
RO2 ldhde.
0003 | Relelahtd 3 Valitse toinen signaali parametrilla 70.30
RO3 ldhde.
A8BO | ABB Signaalin val- Signaalin valvontatoiminnon 1 | Tarkista varoituksen lahde (parametri
vonta 1 antama varoitus. 32.07 Valvonnan 1 signaali).
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.06 Valvonnan 1 toi-
minto
A8B1 | ABB Signaalin val- Signaalin valvontatoiminnon 2 | Tarkista varoituksen lahde (parametri
vonta 2 antama varoitus. 32.17 Valvonnan 2 signaali).
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.16 Valvonnan 2 toi-
minto
A8B2 | ABB Signaalin val- Signaalin valvontatoiminnon 3 | Tarkista varoituksen lahde (parametri
vonta 3 antama varoitus. 32.27 Valvonnan 3 signaali).
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.26 Valvonnan 3 toi-
minto
A8B3 | ABB Signaalin val- Signaalin valvontatoiminnon 4 | Tarkista varoituksen lahde (parametri
vonta 4 antama varoitus. 32.37 Valvonnan 4 signaali).
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.36 Valvonnan 4 toi-
minto
A8B4 | ABB Signaalin val- Signaalin valvontatoiminnon 5 | Tarkista varoituksen lahde (parametri
vonta 5 antama varoitus. 32.47 Valvonnan 5 signaali).
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.46 Valvonnan 5 toi-
minto
A8B5 | ABB Signaalin val- Signaalin valvontatoiminnon 6 | Tarkista varoituksen lahde (parametri

vonta 6

(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.56 Valvonnan 6 toi-
minto

antama varoitus.

32.57 Valvonnan 6 signaali).
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Koodi . . . .

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet

A8BE | KK-ylikuormitusvaroi- | Valittu signaali on ylittanyt Tarkista kayttdehdot, jotka voivat vaikut-
tus kayttajan ylikuormituskayran. | taa valvottuun signaaliin lisdavasti (esi-
Ohjelmoitava vikatoiminto: merkiksi moottorin kuorma, jos
37.03 KK-ylikuormitustoi- valvottava signaali on momentti tai virta).
minnot Tarkista kuormituskéyran maaritykset

(parametriryhméa 37 Kéytt. kuormitus-
kéyréa).

A8BF | KK-alikuormitusvaroi- | Valittu signaali on alittanut Tarkista kayttdehdot, jotka voivat vaikut-
tus kayttajan alikuormituskayran. | taa valvottuun signaaliin vahentavasti
Ohjelmoitava vikatoiminto: (esimerkiksi moottorin kuorma, jos val-
37.04 KK-alikuormitustoi- vottava signaali on momentti tai virta).
minnot Tarkista kuormituskéyran maaritykset

(parametriryhméa 37 Kéytt. kuormitus-
kéyra).

A981 | Ulkoinen varoitus 1 Vika ulkoisessa laitteessa 1. Tarkasta ulkoinen laite.

(Muokattava viestiteksti) Tarkista asetus parametrissa 31.01 Ulkoi-
Ohjelmoitava varoitus: sen tapahtuman 1 Idhde.

31.01 Ulkoisen tapahtu-

man 1 ldhde

31.02 Ulkoisen tapaht. 1

tyyppi

A982 | Ulkoinen varoitus 2 Vika ulkoisessa laitteessa 2. Tarkasta ulkoinen laite.

(Muokattava viestiteksti) Tarkista asetus parametrissa 31.03 Ulkoi-
Ohjelmoitava varoitus: sen tapahtuman 2 lihde.

31.03 Ulkoisen tapahtu-

man 2 ldhde

31.04 Ulkois. tapahtuman

2 tyyppi

A983 | Ulkoinen varoitus 3 Vika ulkoisessa laitteessa 3. Tarkasta ulkoinen laite.

(Muokattava viestiteksti) Tarkista asetus parametrissa 31.05 Ulkoi-
Ohjelmoitava varoitus: sen tapahtuman 3 ldhde.

31.05 Ulkoisen tapahtu-

man 3 ldhde

31.06 Ulkois. tapahtuman

3 tyyppi

A984 | Ulkoinen varoitus 4 Vika ulkoisessa laitteessa 4. Tarkasta ulkoinen laite.

(Mgokatt_ava viesti_teksti) Tarkista asetus parametrissa 31.07 Ulkoi-
Ohjelmoitava varoitus: sen tapahtuman 4 lihde.

31.07 Ulkoisen tapahtu-

man 4 ldhde

31.08 Ulkois. tapahtuman

4 tyyppi

A985 | Ulkoinen varoitus 5 Vika ulkoisessa laitteessa 5. Tarkasta ulkoinen laite.

(Mgokatt_ava viesti_teksti) Tarkista asetus parametrissa 31.09 Ulkoi-
Ohjelmoitava varoitus: sen tapahtuman 5 lihde.
31.09 Ulkoisen tapahtu-
man 5 ldhde
31.10 Ulkois. tapahtuman
5 tyyppi
AF80 [ INU-LSU:n tiedonsiir- | Suuntaajien (esimerkiksi vaih- | Vain mallissa ACH580-31.

tovirhe

Ohjelmoitava varoitus:
60.79 INU-LSU-tiedonsiir-
tokatkostoiminto

tosuuntaajayksikon ja sy6tto-
yksikon) vélinen DDCS-yhteys
(valokuituyhteys) on poikki.
Huomaa, etté vaihtosuuntaaja-
yksikkd jatkaa toimintaa toi-
sesta suuntaajasta viimeksi
saadun tilatiedon perusteella.

Tarkista toisen suuntaajan tila (parametrit
06.36 ja 06.39).

Tarkista asetukset parametriryhméssa 60
DDCS-tiedonsiirto.Tarkista vastaavat
asetukset toisen suuntaajan ohjausohjel-
masta.

Tarkista kaapelikytkennét. Vaihda kaape-
lit tarvittaessa.
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet
AF85 | Verkkopuolen yksikon | Syottdyksikko (tai muu suun- | Vain mallissa ACH580-31.
varoitus taaja) on muodostanut varoi- | Apukoodi ilmaisee syéttdyksikén ohjaus-
tuksen. ohjelman alkuperaisen varoituskoodin.
Katso vianmaaritysta kéasitteleva luku
oppaassa ACS880 IGBT supply control
program firmware manual
(3AUA0000131562
, englanninkielinen).
AF88 | Kauden maaritysvaroi- | Olet maarittanyt kauden, joka | Maarita kaudet niin, etta niiden alkupai-
tus alkaa ennen edellisté kautta. vamaarat kasvavat koko ajan. Katso
parametrit 34.60 Kauden 1 alkupéivé-
mééré...34.63 Kauden 4 alkupéaivéa-
ma&ara.

AF8C | PID-nukkumistila Taajuusmuuttaja siirtyy nukku- | limoitusluontoinen varoitus. Katso kohta

mistilaan. Prosessi-PID-s&&ddn nukkumis- ja
tehostustoiminnot (sivu 149) ja paramet-
rit 40.43...40.48.

AFAA | Automaattinen kuit- Vika kuittautuu automaatti- limoitusluontoinen varoitus. Katso ase-

taus sesti. tukset parametriryhméssa 31 Vikatoimin-
not.

AFE1 | Hatapysaytys (Off2) Taajuusmuuttaja on vastaanot- | Varmista, etta kayttda on turvallista jat-
tanut hatapysaytyskomennon | kaa. Palauta hatépysaytyspainike nor-
(tilan valinta Off2). maaliin asentoon. Kaynnista

AFE2 | Hatapysaytys (Off1 tai | Taajuusmuuttaja on vastaanot- taajuq§TuutEaja uuqelleen. .

Off3) tanut hatapysaytyskomennon Jos hatapysaytys oli 't_a'r)ator} tarkista
(tilan valinta Off1 tai Off3). p__arametr!lla 2__1.05 Hétépyséytyksen
lahde valittu lahde.

AFE9Q | Kéaynnistysviive Kéynnistysviive on aktiivinen, | limoitusluontoinen varoitus. Katso para-
ja taajuusmuuttaja kdynnistéd | metri 21.22 Kéynnistysviive.
moottorin maaritetyn viiveen
jalkeen.

AFED | Kéyntilupa Kéyntilupatoiminto estaa taa- | Tarkista parametrin 20.40 Kéyntilupa
juusmuuttajaa kayttamasta asetus (ja parametrilla valittu lahde).
moottoria.

AFEE | Kéynnistyksen lukitus 1 | K&dynnistyksen lukitus 1 estda | Tarkista parametrilla 20.41 Kédynnistyk-
taajuusmuuttajaa kaynnisty- sen lukitus 1 valittu signaalilahde.
masta.

AFEF | Kéynnistyksen lukitus 2 | K&dynnistyksen lukitus 2 estdé | Tarkista parametrilla 20.42 Kédynnistyk-
taajuusmuuttajaa kaynnisty- sen lukitus 2 valittu signaalilahde.
masta.

AFFO | Kéynnistyksen lukitus 3 | Kaynnistyksen lukitus 3 estdé | Tarkista parametrilla 20.43 Kéynnistyk-
taajuusmuuttajaa kadynnisty- sen lukitus 3 valittu signaalilahde.
masta.

AFF1 | Kéynnistyksen lukitus 4 | K&dynnistyksen lukitus 4 estda | Tarkista parametrilla 20.44 Kédynnistyk-
taajuusmuuttajaa kadynnisty- sen lukitus 4 valittu signaalilahde.
masta.

AFF2 | Pakotetun ké@yntiluvan | Pakotettua digitaalituloa kdyte- | Jos 20.40 Kéyntilupa -parametrin 18h-

varoitus

tadan parametrin 20.40 Kéynti-
lupa |ahteena.

teena on digitaalitulo, tarkista, onko sita
vastaavan bitin arvona 1 parametrissa
10.03 DI pakotus valinta.
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::g:(:la) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet
AFF3 | Pakotetun kdynnistyk- | Yhté tai useaa pakotettua digi- | Tarkista kaikki parametrit 20.41 Kéynnis-
sen lukituksen varoitus | taalituloa kaytetéan lahteena tyksen lukitus 1 ... 20.44 Kéynnistyksen
yhdelle tai usealle paramet- lukitus 4. Jos mika tahansa naista para-
reista 20.41 Kédynnistyksen metreista kayttaa lahteena digitaalituloa,
lukitus 1 ... 20.44 Kéynnistyk- | tarkista, onko tuloa vastaavan bitin
sen lukitus 4. arvona 1 parametrissa 10.03 DI pakotus
valinta.
AFF5 | Ohitus, uusi kdynnis- | Safe torque off -toiminto on Taajuusmuuttaja kdynnistyy vasta, kun
tys tarvitaan aktivoitunut ja kuitattu ohitusti- | se saa uuden kaynnistyssignaalin.
lan aikana.
AFF6 | Tunnistusajo Moottorin tunnistusajo (ID-ajo) | limoitusluontoinen varoitus.
suoritetaan seuraavan kayn-
nistyksen yhteydessa.
AFF8 | Moottorin lamm. k&y- | Esilammitys on meneillaan. limoitusluontoinen varoitus.
téssé Moottorin esilammitys on kéytdssa.
Moottorin 1&pi johdetaan parametrissa
21.16 Esildmmitysvirta maaritetty virta.
AFFE | Ohitus aktiivinen Taajuusmuuttaja on ohitusti- limoitusluontoinen varoitus.
lassa.
B5A0 | STO-tapahtuma Safe torque off -toiminto on limoitusluontoinen varoitus.
Ohjelmoitava tapahtuma: | aktiivinen, toisin sanoen liitti- Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisétietoja
31.22 STO-ilmoitus meen STO kytketty suojapiirin | on taajuusmuuttajan Laiteoppaan
kaylsois signaali on havinnyt. luvussa Safe torque off -toiminto seka
parametrikuvauksessa 31.22 STO-ilmoi-
tus kdy/seis.
B686 | Tarkistussumma ei Parametreista laskettava tar- Katso A686 Tarkistussumma ei tdésméé
tasmaa kistussumma ei tdsméa min- (sivu 197).
Ohjelmoitava tapahtuma: | k&an kaytdssa olevan
96.54 Tarkistussumman viitesumman kanssa.
toiminto
D501 | Ei PFC-moott. kaytett. | Useampia PFC-moottoreita ei | Tarkista, ettei jarjestelmassa ole voi-
voi kdynnistaa, koska moottorit | massa olevia PFC-moottorien lukituksia
voivat olla lukittuina tai kasioh- | (katso parametrit 76.81...76.84.
jaustilassa. Jos kaikki moottorit ovat kéytésséd, PFC-
jarjestelmén mitoitus ei ole oikea suh-
teessa kuormitukseen.
D502 | Kaikki moottorit lukittu | Kaikki PFC-jarjestelman moot- | Tarkista, ettei jarjestelmassa ole voi-
torit on lukittu. massa olevia PFC-moottorien lukituksia.
Katso parametrit 76.81...76.84.
D503 | VSD-ohjattu PFC- Taajuusmuuttajaan liitetty Taajuusmuuttajaan liitetyn moottorin
moottori lukittu moottori on lukittu (ei kaytettd- | kdynnistys ei onnistu, koska moottori on
vissa). lukittu.
Taajuusmuuttajan ohjaama PFC-moottori
voidaan kéynnistaa, kun vastaava lukitus
on poistettu. Katso parametrit
76.81...76.84.
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Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

;::;okgla) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet

1080 | Varmuuskopioin- Tiedonsiirto paneelin tai PC- Pyydé& varmuuskopiointia tai palautusta
nin/palautuksen aika- | tydkalun ja taajuusmuuttajan uudelleen.
katkaisu valilla epdonnistui, kun var-

muuskopiota tehtiin tai palau-
tettiin.

1081 | Nimellisarvovika Taajuusmuuttajan ohjelmisto ei | Kuittaa vika, jotta taajuusmuuttaja yrittaa
ole pystynyt lukemaan taajuus- | nimellisarvotunnuksen lukemista uudel-
muuttajan nimellisarvotun- leen.
nusta. Jos vika toistuu, katkaise taajuusmuutta-

jasta hetkeksi virta. Tamé toimenpide on
ehka toistettava. Jos vika jatkuu, ota
yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

2310 | Ylivirta L&htdvirta on ylittanyt sisdisen | Tarkista moottorin kuorma.
vikarajan. Tarkista kiihdytysajat parametriryhmasté
Varsinaisen ylivirtatilanteen 23 Nopeusohjeen ramppi (nopeussaato)
liséksi tdman vian voi aiheuttaa | tai 28 Taajuusohjeketju (taajuussaato).
maasulku tai sy6ton vaihekat- | Tarkista myds parametrit 46.07 Nopeu-
kos. den skaalaus, 46.02 Taajuuden skaa-

laus ja 46.03 Momentin skaalaus.
Tarkista moottori ja moottorikaapeli
(mukaan lukien vaiheistus ja kolmio-/tah-
tikytkenta).

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
avautuvia tai sulkeutuvia kontaktoreja.
Tarkista, ettéd parametriryhméan 99 kayt-
téoénottotiedot vastaavat moottorin arvo-
kilven arvoja.

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.

Tarkista, ettd moottorissa tai moottorikaa-
pelissa ei ole maasulkua. Mittaa mootto-
rikaapelin ja moottorin eristysvastukset.
Lisatietoja on taajuusmuuttajan Laiteop-
paan luvun Séhkdliitdnnét kohdassa
Asennuksen eristysmittaukset.

2330 | Maavuoto Taajuusmuuttaja on havainnut | Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
Ohjelmoitava vikatoi- kuormituksen epétasapainon, | tehokertoimen korjauskondensaattoreita
minto: 31.20 Maasulku joka johtuu tavallisesti mootto- | tai ylijannitesuojia.

rissa tai moottorikaapelissa Tarkista, ettd moottorissa tai moottorikaa-

olevasta maasulusta. pelissa ei ole maasulkua. Mittaa mootto-
rikaapelin ja moottorin eristysvastukset.
Yrité kayttda moottoria skalaariohjausti-
lassa, mikali mahdollista. (Katso para-
metri 99.04 Moottorisdététapa.)
Jos maasulkua ei I6ydy, ota yhteys
ABB:n paikalliseen edustajaan.
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2340 | Oikosulku Moottorikaapelissa tai mootto- | Tarkista moottori ja sen kaapeli kaape-
rissa on oikosulku. lointivirheiden varalta.
Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.
Katkaise taajuusmuuttajan virta ja kytke
se uudelleen.
0080 | Tilan takaisinkytkenta lahtovai-
heista ei vastaa ohjaussignaa-
leja.
Runkokoot R6 ja R7.
2381 | IGBT:n ylikuormitus IGBT:n liitoslampdtila on liian Tarkista moottorikaapeli.
korkea. Tama vikailmoitus suo- | Tarkista kayttolosuhteet.
jaa IGBT14, ja se voi aktivoitua | Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
moottorikaapelin oikosulun minta.
seurauksena. Tarkista, etteivat jadhdytyselementin rivat
ole pélyyntyneet.
Tarkista, ettd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.
3130 | Syoton vaihekatkos Valipiirin tasajannite vaihtelee. | Tarkista verkkosulakkeet.
Ohjelmoitava vikatoi- Syyna voi olla verkkojannite- Tarkista tehokaapelien kiinnitykset.
minto: 31.21 Sy6ton vai- | vaiheen puuttuminen tai sulak- | Tarkista syGttoviran symmetria.
hekatkos keen palaminen.
3181 | Kaapelointi- tai maa- Vaara verkkokaapelin ja moot- | Tarkista verkkokytkennat.
sulkuvika torikaapelin kytkenté (verkko-
Ohjelmoitava vikatoi- kaapeli on ehké kytketty
minto: 31.23 Kaapelointi- | taajuusmuuttajan moottorilii-
tai maasulkuvika tantaan).
3210 | Valipiirin ylijannite Valipiirin tasajannite on liian Tarkista, etta ylijannites&até on toimin-
suuri. nassa (parametri 30.30 Ylijénnitesdato).
Tarkista, ettd verkkojannite vastaa taa-
juusmuuttajan nimellista tulojannitetta.
Tarkista, esiintyyko verkkojannitteessa
piikkeja.
Tarkista jarrukatkoja ja -vastus (jos kay-
tossa).
Tarkista hidastusaika.
Kéyta vapaasti pyorien tapahtuvaa
pysaytysta (jos kaytettavissa).
Jalkiasenna taajuusmuuttajaan jarrukat-
koja ja -vastus.
Tarkista, etta jarruvastus on mitoitettu
oikein ja resistanssi on taajuusmuuttajan
hyvaksytylla alueella.
3220 | Valipiirin alijannite Valipiirin tasajannite ei ole riit- | Tarkista sy6ttokaapelit, sulakkeet ja kyt-
tava, koska sydéttévaihe puut- | kinlaitteet.
tuu, sulake on palanut tai
tasasuuntaussillassa on vika.
3381 | L&hddn vaihekatkos Moottoripiirin vika, jonka syyna | Kytke moottorikaapeli.
Ohjelmoitava vikatoi- on moottorin vaiheen puuttumi-
minto: 31.19 Moottorin vai- | nen (kaikkia kolmea vaihetta ei
hekatkos ole kytketty).
4110 | Ohjauskortin lampétila | Ohjauskortin [dmpétila on liilan | Tarkasta taajuusmuuttajan jadhdytys.
korkea. Tarkista lisajaéhdytyspuhallin.
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Koodi
(heksa)

Vika/apukoodi

Syy

Korjaustoimet

4210

IGBT:n ylilampo

Taajuusmuuttajan IGBT:n arvi-
oitu Iampétila on liian korkea.

Tarkista kayttdolosuhteet.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.

Tarkista, etteivat jadhdytyselementin rivat
ole pélyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

4290

Jaahdytys

Taajuusmuuttajamoduulin 1&am-
pdtila on liian korkea.

Tarkista ympériston lampétila. Jos se ylit-
taa 40 °C (IP21-rungot R4...R9) tai jos
se ylittda 50 °C (IP21-rungot RO...R9),
varmista, ettd kuormitusvirta ei ylita taa-
juusmuuttajan alennettua kuormitetta-
vuutta. Jos kéaytdssa on P55-runko,
tarkista lampotilakertoimet. Lisatietoja on
taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Tek-
niset tiedot kohdassa Kuormitettavuu-
den lasku.

Tarkista taajuusmuuttajamoduulin jaéh-
dytysilmavirta ja puhaltimen toiminta.
Tarkista, onko laitekaapin sisélle ja taa-
juusmuuttajamoduulin jadhdytyselement-
tiin kertynyt polya. Puhdista tarvittaessa.

42F1

IGBT:n Iampdtila

Taajuusmuuttajan IGBT:n lam-
pdtila on liian korkea.

Tarkista kayttéolosuhteet.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.

Tarkista, etteivat jadhdytyselementin rivat
ole pélyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

4310

Liian korkea lampédtila

Tehoyksikkdmoduulin 1d8mpo-
tila on liian korkea.

Tarkista kayttdolosuhteet.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.

Tarkista, etteivat jadhdytyselementin rivat
ole pdlyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

4380

Liian suuri lampétila-
ero

Liian suuri Iampétilaero eri vai-
heiden IGBT-yksikoiden valilla.

Tarkista moottorin kaapelointi.
Tarkista taajuusmuuttajamoduulien jaéh-
dytys.

4981

Ulkoinen lampétila 1
(Muokattava viestiteksti)

Mitattu 1ampdtila 1 on ylittanyt
vikarajan.

Tarkista parametrin 35.02 Mitattu 1dmpé-
tila 1 arvo.

Tarkista moottorin (tai muun lampétilan-
mittauksen kohteena olevan laitteen)
jaahdytys.

4982

Ulkoinen lampétila 2
(Muokattava viestiteksti)

Mitattu 1ampdtila 2 on ylittanyt
vikarajan.

Tarkista parametrin 35.03 Mitattu 1dmpé-
tila 2 arvo.

Tarkista moottorin (tai muun lampétilan-
mittauksen kohteena olevan laitteen)
jaahdytys.

4990

CPTC-02 ei Idydy

CPTC-02-laajennusmoduulia
ei ole tunnistettu lisdvaruste-
paikassa 2.

Katkaise taajuusmuuttajan virta ja tar-
kasta, ettd moduuli on asennettu oikein
lisdvarustepaikkaan 2. Katso my6s opas
CPTC-02 ATEX-certified thermistor pro-
tection module, Ex Il (2) GD
(+L537+Q971) user's manual
(3AXD50000030058, englanninkielinen).
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(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet

4991 | Moottorin turvallinen CPTC-02-moduuli on ilmoitta- | Tarkista moottorin jaahdytys.

lampdtila nut ylikuumenemisesta. Tarkista moottorin kuorma ja taajuus-
* Moottorin lampétila on liilan | muuttajan arvot.
korkeatai | Tarkista lampétila-anturin kaapelointi.
+ termistori on oikosulussa tai | Tarvittaessa korjaa kaapelointi.
kytketty irti. Mittaa anturin resistanssi. Vaihda anturi,
jos se on viallinen.

5080 | Puhallin Puhaltimen takaisinkytkenta Katso A581 Puhallin (sivu 196).
puuttuu.

5081 | Lisapuhallin viallinen Jokin ohjausyksikén puhallinlii- | Katso apukoodi.
tantoihin kytketyista Tarkasta lisdpuhaltimet ja kytkennat.
lisdpuhaltimista on jumissa tai | Vaihda puhallin, jos se on viallinen.
kytketty irti. Varmista, ettd taajuusmuuttajan etukansi

on paikallaan ja kiristetty.
Jos kannen on oltava auki taajuusmuut-
tajan kayttdonoton aikana, voit poistaa
vikatilan valiaikaisesti aktivoimalla para-
metrin 31.36 Lisdpuh. vian ohitus 2
minuutin kuluessa ohjausyksikén uudel-
leenkaynnistyksesta.
Kéynnista ohjausyksikké uudelleen para-
metrilla 96.08 Ohjauskortin uud.kdynnis-
tys tai katkaisemalla ja kytkemalla virta.
0001 | Lisapuhallin 1 viallinen
0002 | Lisépuhallin 2 viallinen

5090 | STO-laitevika STO-laitediagnostiikka on Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
havainnut laitevian. jaan korvaavan laitteen hankkimiseksi.

5091 | Safe torque off Safe torque off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja

Ohjelmoitava vikatoi- aktiivinen, toisin sanoen liitti- on taajuusmuuttajan Laiteoppaan
minto: 31.22 STO-ilmoitus | meen STO kytketty suojapiirin | luvussa Safe torque off -toiminto seka
kéy/seis signaali on rikkoutunut kayn- parametrikuvauksessa 31.22 STO-ilmoi-
nistyksen tai kdynnin aikana. tus kdy/seis.
Tarkista parametrin 95.04 Ohjauskortin
syo6tté arvo.

5092 | Tehoyks. logiikkavirhe | Tehoyksikdn muisti on tyhjen- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
tynyt. jaan.

5093 | Nimellisarv. ristiriita Taajuusmuuttajan laitteisto ei | Katkaise taajuusmuuttajan virta ja kytke
vastaa muistiin tallennettua tie- | se uudelleen. Tama toimenpide on ehka
toa. Tama voi tapahtua esimer- | toistettava.
kiksi laiteohjelmiston
paivityksen jalkeen.

5094 | Mittauspiirin lampétila | Ongelma taajuusmuuttajan Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
sisaisen lampétilan mittauk- jaan.
sessa.

5098 | I/O-tiedonsiirto mene- | Siséinen vakio-1/O:n tiedonsiir- | Kokeile kuitata vika tai katkaista ja kytkea

tetty tovika. taajuusmuuttajan virta.

50A0 | Puhallin Jaahdytyspuhallin on jumissa | Tarkista puhaltimen toiminta ja kytkenta.
tai pois paalta. Vaihda puhallin, jos se on viallinen.

5681 | Tehoyks. tiedonsiirto Tiedonsiirtovirheitd havaittu Tarkista taajuusmuuttajan ohjausyksikdn
taajuusmuuttajan ohjausyksi- | ja tehoyksikén vélinen kytkenta. Tarkista
kon ja tehoyksikon valilla. parametrin 95.04 Ohjauskortin syétté

arvo.
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(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet

5682 | Tehoyks. yhteys poikki | Taajuusmuuttajan ohjausyksi- | Tarkista ohjausyksikon ja tehoyksikén
kon ja tehoyksikdn vélinen vélinen kytkenta.
yhteys on katkennut.

5691 | Mittauspiirin ADC Mittauspiirin vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

5692 | Tehoyksikon teholdh- | Tehoyksikon teholdhdevika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-

devika jaan.

5693 | Mittauspiirin DFF Mittauspiirin vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

5697 | Varauksen takaisinkyt- | Varauksen takaisinkytkentasig- | Tarkista varausjarjestelméasta tuleva

kenta naali puuttuu. takaisinkytkentasignaali.

5698 | Tunt. tehoyks. vika Tehoyksikon logiikka on muo- | Tarkista logiikan ja ohjelmiston yhteenso-

dostanut vikatilan, jota ohjel- pivuus.
misto ei tunne.

6181 | FPGA ei yhteensopiva | Ohjelmisto- ja FPGA-versiot Kaynnista ohjausyksikké uudelleen para-

eivat sovi yhteen. metrilla 96.08 Ohjauskortin uud.k&ynnis-
tys tai katkaisemalla ja kytkemalla virta.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

6200 | Tarkistussumma ei Parametreista laskettava tar- Katso A686 Tarkistussumma ei tdsméaa

tdsmaa kistussumma ei tdsméaa min- (sivu 197).
Ohjelmoitava vikatoi- k&an kaytdssé olevan

minto: 96.54 Tarkistus- viitesumman kanssa.

summan toiminto

6306 | KVS A kuvaustiedosto | Kenttéavaylasovittimen A Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-

kuvaustiedoston lukuvirhe. jaan.

6481 | Ohjelmiston ylikuormi- | Siséinen vika. Kaynnista ohjausyksikké uudelleen para-

tus metrilla 96.08 Ohjauskortin uud.k&ynnis-
tys tai katkaisemalla ja kytkemalla virta.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

6487 | Pinon ylivuoto Siséinen vika. Kaynnista ohjausyksikké uudelleen para-
metrilla 96.08 Ohjauskortin uud.k&ynnis-
tys tai katkaisemalla ja kytkemalla virta.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

64A1 | Sis. tiedoston lataus Tiedoston lukuvirhe. Kaynnista ohjausyksikké uudelleen para-
metrilla 96.08 Ohjauskortin uud.k&ynnis-
tys tai katkaisemalla ja kytkemalla virta.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

64A4 | Nimellisarvovika Arvotunnisteen latausvirhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

64A6 | Adaptiivinen ohjelma | Virhe adaptiivista ohjelmaa Katso apukoodi (muotoa XXYY Z2ZZZ2).

suoritettaessa.

XX ilmaisee tilanumeron (00=perusoh-
jelma), YY maarittda toimintolohkon
numeron (0000=yleinen virhe).

ZZ77 on varsinainen virhekoodi.

000A | Ohjelma on vioittunut tai loh- Palauta malliohjelma tai lataa ohjelma
koa ei ole taajuusmuuttajaan.

000C | Vaadittu lohkon syo6te puuttuu | Tarkista lohkon syétteet.

000E | Ohjelma on vioittunut tai loh- Palauta malliohjelma tai lataa ohjelma

koa ei ole

taajuusmuuttajaan.
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Koodi . . . .
(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
0011 | Ohjelma on liian suuri. Poista lohkoja, kunnes virhe poistuu.
0012 | Ohjelma on tyhja. Korjaa ohjelma ja lataa ohjelma taajuus-
muuttajaan.
001C | Ohjelmassa kaytetaan para- Korjaa parametriviittaus muokkaamalla
metria tai lohkoa, jota ei ole. ohjelmaa tai kéyta lohkoa, joka on ole-
massa.
001D | Parametrityyppi ei ole kelvolli- | Korjaa parametriviittaus muokkaamalla
nen valitulle liittimelle. ohjelmaa.
001E | Tuloksen kirjoittaminen para- | Tarkista parametriviittaus ohjelmassa.
metriin epdonnistui, koska Tarkista muut kohdeparametriin vaikutta-
parametri on kirjoitussuojattu. | vat Iahteet.
0023 | Ohjelmatiedosto ei ole yhteen- | Sovita ohjelma toimimaan nykyisen loh-
0024 sopiva laiteohjelman version kokirjaston ja laiteohjelman version
kanssa. kanssa.
Muu | - Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan ja mainitse apukoodi.

64B1 | Sisdinen SSW-vika Siséinen vika. Kaynnista ohjausyksikko uudelleen para-

metrilla 96.08 Ohjauskortin uud.kdynnis-
tys tai katkaisemalla ja kytkemalla virta.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.

64B2 | Kayttajan sarjan vika | Kayttajan parametrisarjan Varmista, etté kayttajan parametrisarja

lataaminen epaonnistui, koska | on olemassa. Jos et ole varma, lataa se
+ pyydettyja parametreja ei uudelleen.
ole olemassa
* parametrit eivat ole yhteen-
sopivia ohjausohjelman
kanssa
» taajuusmuuttaja kytkettiin
pois paalta lataamisen
aikana.
64E1 | Kayttojarj. ylikuormit. Kayttojarjestelman virhe. Kéynnista ohjausyksikké uudelleen para-
metrilla 96.08 Ohjauskortin uud.kdynnis-
tys tai katkaisemalla ja kytkemalla virta.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.
64B1 | Viankuittaus Vika on kuitattu. Vian syyté ei | Tiedoksi annettu vikakoodi.
enaa ole. Vian kuittausta on
pyydetty ja kuittaus on suori-
tettu.

6581 | Parametrijarjestelma Parametrin lataaminen tai tal- | Yritd pakotettua tallennusta parametrilla

lennus ei onnistunut. 96.07 Parametrin tallennus késin. Yrita
uudelleen.

6591 | Varmuuskopioin- Paneelin tai PC-tyokalun tie- Tarkista paneelin tai PC-tyokalun tiedon-
nin/palautuksen aika- | donsiirto taajuusmuuttajan siirto ja katso, onko laite edelleen var-
katkaisu kanssa ei ole toiminut oikein muuskopiointi- tai palautustilassa.

varmuuskopiota luotaessa tai
palautettaessa.

65A1 | Kenttavaylasov. A Taajuusmuuttajassa ei ole Tarkista ohjelmoitavan logiikan ohjel-
param.ristiriita ohjelmoitavan logiikan vaati- mointi.

maa toiminnallisuutta, tai toi- | Tarkista asetukset parametriryhmissa 50
minnallisuutta ei ole otettu Kenttavaylasovitin (KVS) ja 51 KVS A
kayttéon. asetukset.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
6681 | SKV:n tiedonsiirtokat- | Katkos sisdénrakennetun kent- | Tarkista kenttavaylaisannan tila (ver-
kos tavaylan (SKV) tiedonsiirrossa. | kossa / ei verkossa / virhe jne.).
Ohjelmoitava vikatoi- Tarkista ohjausyksikon EIA-485/X5-liitti-
minto: 58.14 Tiedonsiirto- mien 29, 30 ja 31 kaapelikytkennat.
katkostoiminto
6682 | SKV-konfig.tiedosto Siséanrakennetun kenttdvay- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
1an (SKV) konfigurointitiedos- | jaan.
toa ei voitu lukea.
6683 | SKV:n virheelliset Siséanrakennetun kenttdvay- | Katso asetukset parametriryhmassa 58
parametrit 1an (SKV) parametriasetukset | Sisddnrakennettu kenttéavayla.
ovat ristiriitaiset tai epayhteen-
sopivat valitun protokollan
kanssa.
6684 | SKV kuormitusvika Siséanrakennetun kenttdvay- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
1an (SKV) protokollan laiteoh- | jaan.
jelmistoa ei voitu ladata.
Versioristirita SKV:n protokol-
lan laiteohjelmiston ja taajuus-
muuttajan laiteohjelmiston
valilla.
6685 | SKV-vika 2 SKV:n protokollasovellusta Tarkista protokollan dokumentaatio.
varten varattu vika.
6686 | SKV-vika 3 SKV:n protokollasovellusta Tarkista protokollan dokumentaatio.
varten varattu vika.
6882 | 32-bitt. taul. ylivuoto Siséinen vika. Kuittaa vika. Jos vika jatkuu, ota yhteys
paikalliseen ABB:n edustajaan.
6885 | Tekstitiedoston yli- Siséinen vika. Kuittaa vika. Jos vika jatkuu, ota yhteys
vuoto paikalliseen ABB:n edustajaan.
7081 | Ohjauspaneelin katkos | Taajuusmuuttajan aktiiviseksi | Tarkista PC-tydkalun tai ohjauspaneelin
Ohjelmoitava vikatoi- ohjauspaikaksi valitussa kytkenta.
minto: 49.05 Tiedonsiirto- | ohjauspaneelissa tai PC-tyoka- | Tarkista ohjauspaneelin liitin.
katkostoiminto lussa on tiedonsiirtohirio. Irrota ohjauspaneeli ja kytke se takaisin.
7085 | Lisadvarustemoduuli ei | Kenttavaylamoduuli ei ole Korvaa moduuli tuetulla tyypilla.
ole yhteensopiva tuettu.
7100 | Heratevirta Heréatevirran takaisinkytken-
nan arvo on alhainen tai puut-
tuu
7121 | Moottorin jumi Moottori toimii jumialueella. Tarkista moottorin kuorma ja taajuus-
Ohjelmoitava vikatoi- Syyna voi olla esimerkiksi liian | muuttajan arvot.
minto: 31.24 Moottorin suuri kuorma tai moottorin riit- | Tarkista vikafunktioryhmén parametrit.
Jjumisuoja tamaton teho.
7122 | Moottorin ylikuormitus | Moottorin virta on liian korkea. | Tarkista, onko jarjestelméssa ylikuormit-
tunut moottori.
S&ada moottorin ylikuormitustoiminnon
parametreja (35.517...35.53) ja
35.55...35.56.
7181 | Jarruvastus Jarruvastus on vaurioitunut tai | Tarkista, etta jarruvastus on kytketty.

sita ei ole kytketty.

Tarkista jarruvastuksen kunto.
Tarkista jarruvastuksen mitoitus.
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::g:(:la) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
7183 | Jarruvastuksen yli- Jarruvastuksen lampétila on Pysayta taajuusmuuttaja. Anna vastuk-
1ampd ylittanyt parametrilla 43.11 Jar- | sen jaéhtya.
ruvastuksen vikaraja valitun Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauk-
vikarajan. sen asetukset (parametriryhma 43 Jarru-
katkoja).
Tarkista vikaraja-asetus, parametri 43.71
Jarruvastuksen vikaraja.
Tarkista, etté jarrutusjakso on sallituissa
rajoissa.
7184 | Jarruvastuksen kaape- | Jarruvastuksen oikosulku tai Tarkista jarrukatkojan ja jarruvastuksen
lointi jarrukatkojan ohjauksen vika. | kytkenta.
Varmista, ettei jarruvastus ole vaurioitu-
nut.
7191 | Jarrukatkojan oiko- Oikosulku jarrukatkojan Varmista, etté jarruvastus on kytketty
sulku IGBT:ssa. eiké se ole vaurioitunut.
Tarkista jarruvastuksen sahkétiedot taa-
juusmuuttajan Laiteoppaan luvun Vastus-
Jarrutus tietojen mukaisesti.
Vaihda jarrukatkoja (jos sen voi vaihtaa).
7192 | Jarrukatkojan IGBT- Jarrukatkojan IGBT:n [dmpo6- Anna katkojan jaahtya.
ylilampo tila on ylittanyt siséisen haly- | Tarkista kayttéymparistn lampotila.
tysrajan. Tarkista mahdollinen jadhdytyspuhallin-
vika.
Tarkista mahdolliset ilmanvirtauksen
esteet.
Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauk-
sen asetukset (parametriryhma 43 Jarru-
katkoja).
Tarkista, etta jarrutusjakso on sallituissa
rajoissa.
Tarkista, ettd taajuusmuuttajan syoton
vaihtojannite ei ole liian suuri.
7310 | Ylinopeus Moottori pyérii sallittua huip- Tarkista nopeuden minimi- ja maksimia-
punopeutta nopeammin. setukset, parametrit 30.77 Miniminopeus
Syyna voi olla vaarin asetettu | ja 30.72 Maksiminopeus.
minimi- tai maksiminopeus, riit- | Varmista moottorin sopiva jarrutusmo-
tdmaton jarrutusmomentti tai mentti.
kuorman vaihtelu momenttioh- | varmista, ettd momentinsaatd toimii
jetta kaytettaessa. oikein.
Tarkista, tarvitaanko jarrukatkojaa ja -
vastuksia.
73B0 | Hatéarampin virhe Hatapysaytysta ei suoritettu Tarkista asetukset parametreissa 31.32
loppuun odotetun ajan Hétdrampin valvonta ja 31.33 Héatédram-
kuluessa. pin valvontaviive.
Tarkista valmiiksi maaritetyt ramppiajat
(23.11...23.1523.15 Off1-tilalle, 23.23
Off3-tilalle).
73F0 | Ylitaajuus Suurin sallittu 1ahtétaajuus on | Katso apukoodi.
ylitetty.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet

00FA | Moottori pyérii suurinta sallittua | Tarkista taajuuden minimi- ja maksimia-
taajuutta nopeammin virheelli- | setukset, parametrit 30.13 Minimitaajuus
sesti asetetun minimi- tai mak- | ja 30. 14 Maksimitaajuus.
simitaajuuden vuoksi tai Tarkista kaytossa oleva syoéttjannite ja
moottori ryntaa liian suuren jénnitteenvalintaparametri 95.01 Syétté-
sy6ttojannitteen tai parametrin | jannite.
95.01 Syéttbjénnite virheelli-
sen syottdjanniteasetuksen
VUOKSi.

Muu | - Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan ja mainitse apukoodi.

7510 | KVS A tiedonsiirto Syklinen tiedonsiirto taajuus- Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila.
Ohjelmoitava vikatoi- muuttajan ja kenttavaylasovi- | Katso kayttdoppaista lisétietoja kentté-
minto: 50.02 KV'S A tie- tinmoduulin A tai ohjelmoitavan | vaylaliitannasta.
donsiirron valvonta logiikan ja kenttavaylasovitin- | Tarkista asetukset parametriryhmissa 50

moduulin A valilla on katken- | Kenttévéylésovitin (KVS), 51 KVS A ase-
nut. tukset, 52 KVS A datatulo ja 53 KVS A
dataléhto.
Tarkista kaapelikytkennét.
Tarkista, ettd isdntdasema kommunikoi.

7580 | INU-LSU:n tiedonsiir- | Vaihtosuuntaajayksikon ja Tarkista syottoyksikon tila (parametri-
tovirhe syottoyksikon valinen DDCS- | ryhmé 06 Ohjaus- ja tilasanat).
Ohjelmoitava vikatoi- yhteys on poikki. Tarkista asetukset parametriryhmass&60
minto: 60.79 INU-LSU-tie- DDCS-tiedonsiirto. Tarkista vastaavat
donsiirtokatkos asetukset syottéyksikén ohjausohjel-

masta.
Tarkista kaapelikytkennét. Vaihda kaape-
lit tarvittaessa.
7583 | Verkkopuolen yksikon | Vaihtosuuntaajayksikkd6n kyt- | Apukoodi iimaisee syéttoyksikon ohjaus-
vika ketty sy6ttoyksikkd on muo- ohjelman alkuperéisen vikakoodin. Katso
dostanut vian. vianmaéritysté kasittelevéa luku oppaassa
ACS880 IGBT supply control program fir-
mware manual (3AUA0000131562
, englanninkielinen).
7584 | LSU:n lataus epaon- Syottoyksikko ei ollut valmis Tarkista asetukset parametrissa 94.70
nistui odotetun ajan kuluessa (péa- | LSU:n latauksen maksimiaika. Tarkista,
kontaktorin tai katkaisijan sul- | ettd parametrin 60.71 INU-LSU-tiedon-
keminen ei onnistunut). siirtoportti asetuksena on DDCS (BC-
yksikén kautta).
Tarkista, etta sy6ttdyksikkd on kaytossa,
yksikdn kéaynnistys on sallittu ja vaih-
tosuuntaajayksikkd pystyy ohjaamaan
sitd (=yksikko ei ole esimerkiksi paikalli-
sohjaustilassa).
8001 | KK:n alikuormitusvika | Kuormituskayra: Signaali on Katso parametri 37.04 KK-alikuormitus-
ollut liilan kauan alikuormitus- | toiminnot.
kayran alapuolella.
8002 | KK:n ylikuormitusvika | Kuormituskayra: Signaali on Katso parametri 37.03 KK-ylikuormitus-
ollut liian kauan ylikuormitus- toiminnot.
kayran ylapuolella.
80A0 [ Al-valvonta Analoginen signaali on analo- | Tarkista analogiatulon signaalin taso.

Ohjelmoitava vikatoiminto:
12.03 Al-valvontatoiminto

giatulolle asetettujen rajojen
ulkopuolella.

Katso apukoodi.

Tarkista tuloon kytketyt johdot.

Tarkista parametriryhmésséa 12 Vakio-Al
méaaritetyt tulon minimi- ja maksimirajat.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi

Syy

Korjaustoimet

0001

Al1 ali minimin

0002

Al1 yli minimin

0003

Al2 ali minimin

0004

Al2 yli maksimin

80B0 | Signaalin valvonta 1

(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava vikatoiminto:
32.06 Valvonnan 1 toi-
minto

Signaalin valvontatoiminnon 1
muodostama vika.

Tarkista vian lahde (parametri 32.07 Val-
vonnan 1 signaali).

80B1 | Signaalin valvonta 2

(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava vikatoiminto:
32.16 Valvonnan 2 toi-
minto

Signaalin valvontatoiminnon 2
muodostama vika.

Tarkista vian lahde (parametri 32.17 Val-
vonnan 2 signaali).

80B2 | Signaalin valvonta 3

(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava vikatoiminto:
32.26 Valvonnan 3 toi-
minto

Signaalin valvontatoiminnon 3
muodostama vika.

Tarkista vian lahde (parametri 32.27 Val-
vonnan 3 signaali).

80B3 | Signaalin valvonta 4

(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava vikatoiminto:
32.36 Valvonnan 4 toi-
minto

Signaalin valvontatoiminnon 4
muodostama vika.

Tarkista vian lahde (parametri 32.37 Val-
vonnan 4 signaali).

80B4 | Signaalin valvonta 5
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava vikatoiminto:
32.46 Valvonnan 5 toi-

minto

Signaalin valvontatoiminnon 5
muodostama vika.

Tarkista vian lahde (parametri 32.47 Val-
vonnan 5 signaali).

80B5 | Signaalin valvonta 6
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava vikatoiminto:
32.56 Valvonnan 6 toi-

minto

Signaalin valvontatoiminnon 6
muodostama vika.

Tarkista vian lahde (parametri 32.57 Val-
vonnan 6 signaali).

9081 | Ulkoinen vika 1

(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava vikatoi-
minto: 31.07 Ulkoisen
tapahtuman 1 ldhde,
31.02 Ulkoisen tapaht. 1
tyyppi

Vika ulkoisessa laitteessa 1.

Tarkasta ulkoinen laite.

Tarkista asetus parametrissa 31.01 Ulkoi-
sen tapahtuman 1 ldhde.

9082 | Ulkoinen vika 2
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava vikatoi-
minto: 31.02 Ulkoisen
tapahtuman 2 l&hde,
31.04 Ulkois. tapahtuman

2 tyyppi

Vika ulkoisessa laitteessa 2.

Tarkasta ulkoinen laite.
Tarkista asetus parametrissa 31.03 Ulkoi-
sen tapahtuman 2 lahde.

9083 | Ulkoinen vika 3
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava vikatoi-
minto: 31.05 Ulkoisen
tapahtuman 3 ldhde,
31.06 Ulkois. tapahtuman

3 tyyppi

Vika ulkoisessa laitteessa 3.

Tarkasta ulkoinen laite.
Tarkista asetus parametrissa 31.05 Ulkoi-
sen tapahtuman 3 ldhde.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
9084 | Ulkoinen vika 4 Vika ulkoisessa laitteessa 4. Tarkasta ulkoinen laite.
(Muokattava viestiteksti) Tarkista asetus parametrissa 31.07 Ulkoi-
Ohjeimoitava vikatoi- sen tapahtuman 4 léhde.
minto: 31.07 Ulkoisen
tapahtuman 4 ldhde,
31.08 Ulkois. tapahtuman
4 tyyppi
9085 | Ulkoinen vika 5 Vika ulkoisessa laitteessa 5. Tarkasta ulkoinen laite.
(Mgokatt_ava vigstite_ksti) Tarkista asetus parametrissa 31.09 Ulkoi-
Ohjeimoitava vikatoi- sen tapahtuman 5 léhde.
minto: 31.09 Ulkoisen
tapahtuman 5 ldhde,
31.10 Ulkois. tapahtuman
5 tyyppi
FA81 | Safe torque off 1 Safe torque off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja
aktiivinen eli STO-piiri 1 on kat- | on taajuusmuuttajan Laiteoppaan
kennut. luvussa Safe torque off -toiminto seka
FA82 | Safe torque off 2 Safe torque off -toiminto on parametrikuvauksessa 31.22 STO-ilmoi-
L . - tus kay/seis.
aktiivinen eli STO-piiri 2 on kat- . . ) )
kennut. Tarkista parametrin 95.04 Ohjauskortin
syo6ttd arvo.
FF61 |ID-ajo Moottorin ID-ajo ei onnistunut. | Tarkista moottorin nimellisarvot paramet-

riryhméssa 99 Moottorin tiedot.

Tarkista, etta taajuusmuuttajaan ei ole lii-
tetty ulkoista ohjausjarjestelmaa.
Katkaise taajuusmuuttajan virta (ja sen
ohjausyksikon virta, jos silla on erillinen
syottd) ja kytke se uudelleen.

Tarkista, etta toimintarajat eivat esta ID-
ajon suorittamista. Palauta parametrit
oletusasetuksiin ja yritd uudelleen.
Tarkista, ettd moottorin akselia ei ole
lukittu.

Katso apukoodi. Koodin toinen numero
ilmaisee ongelman (kunkin koodin vaati-
mat toimenpiteet on annettu alla).

0001

Maksimivirran raja on liian
alhainen.

Tarkista asetukset parametreissa 99.06
Moottorin nimellisvirta ja 30.17 Maksimi-
virta. Varmista, etté 30.17 > 99.06.
Varmista, etta taajuusmuuttaja on mitoi-
tettu kaytettdvan moottorin mukaisesti.

0002

Maksiminopeusraja tai lasken-
nallinen kenténheikennyspiste
on liian alhainen.

Tarkista parametrien asetukset.
* 30.11 Miniminopeus
* 30.12 Maksiminopeus
* 99.07 Moottorin nimellisjénnite
* 99.08 Moottorin nimellistaajuus
* 99.09 Moottorin nimellisnopeus.
Varmista, etta
+ 30.12> (0,55 x 99.09) >
(0,50 x synkroninen nopeus)
*+ 30.11<0ja
+ syoéttdjannite > (0,66 x 99.07.

0003

Maksimimomentin raja on liian
alhainen.

Tarkista asetukset parametrissa 99.72
Moottorin nimellismomentti ja momentti-
rajat ryhméssa 30 Rajat.

Varmista, ettd maksimimomentin raja on
suurempi kuin 100 %.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
0004 | Virran mittauksen kalibrointia Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
ei suoritettu loppuun kohtuulli- | jaan.
sessa ajassa.
0005...0008 | Sisainen virhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.
0009 | (Vain epatahtimoottorit.) Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
Kiihdytys ei paattynyt kohtuulli- | jaan.
sessa ajassa.
000A | (Vain epatahtimoottorit.) Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
Hidastus ei paattynyt kohtuulli- | jaan.
sessa ajassa.
000B | (Vain epatahtimoottorit.) Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
Nopeus putosi nollaan ID-ajon | jaan.
aikana.
000C | (Vain kestomagneettimootto- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
rit.) jaan.
Ensimmainen kiihdytys ei paat-
tynyt kohtuullisessa ajassa.
000D | (Vain kestomagneettimootto- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
rit.) jaan.
Toinen kiihdytys ei paattynyt
kohtuullisessa ajassa.
000E...0010 | Sisainen virhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.
0011 | (Vain synkroniset reluktanssi- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
moottorit.) jaan.
Virhe pulssitestissa.
0012 | Moottori on liian suuri kehitty- | Tarkista, ettd moottori ja taajuusmuuttaja
nytta paikallaan suoritettavaa | ovat yhteensopivia.
ID-ajoa varten. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.
0013 | (Vain epatahtimoottorit.) Tarkista, ettd moottorin nimellisarvoase-
Virhe moottorin tiedoissa. tukset vastaavat moottorin tyyppikilven
tietoja.
Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

FF63 | STO CRC Ohjelmiston sisainen virhe. Kaynnista ohjausyksikko uudelleen para-
metrilla 96.08 Ohjauskortin uud.kdynnis-
tys tai katkaisemalla ja kytkemalla virta.

FF81 | KV A pakot. vikalau- Vikalaukaisukomento on vas- | Tarkista ohjelmoitavan logiikan antamat

kaisu taanotettu kenttavaylasovitti- vikatiedot.
men A kautta.
FF8E | SKV pakot. vikalau- Vikalaukaisukomento on vas- | Tarkista ohjelmoitavan logiikan antamat

kaisu

taanotettu sisdénrakennetun
kenttavaylaliitdnnan kautta.

vikatiedot.
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LSU-syottoyksikon varoitukset ja viat
Vain ACH580-31.

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Varoitusviestit
;::;okgla) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet
AEO1 | Ylivirta Lahtdvirta on ylittanyt sisdisen | Tarkista syéttdjannite.
vikarajan. Tarkista, ettd syéttokaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.
Tarkista moottorin kuorma ja kiihdytysajat.
Tarkista tehopuolijohteet (IGBT:t) ja virta-
muuntimet.
AEQ2 | Maavuoto IGBT-sy6ttd on havainnut Tarkista vaihtovirtasulakkeet.
kuorman epéatasapainon. Tarkista, ettei jarjestelméssé ole maa-
vuotoja.
Tarkista syéttokaapelointi.
Tarkista tehomoduulit.
Tarkista, etta syéttékaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.
AEO03 | Oikosulku IGBT-sy6ttd on havainnut oiko- | Tarkista syottokaapeli.
sulun. Tarkista, etta syéttdkaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.
AEO4 | IGBT:n ylikuormitus IGBT:n liitoslampdtila on liian Tarkista syéttokaapeli.
korkea.
AEQ9 | Valipiirin ylijannite Valipiirin tasajannite on liilan Tarkista, ettd parametrin 95.01 Syéttéjén-
suuri. nite arvo on méaaritetty kaytdssa olevan
Huomaa: T&mé varoitus voi syott6jannitteen mukaan.
tulla nakyviin vain, kun IGBT-
syottdyksikkd ei moduloi.
AEOQA | Vélipiirin alijannite Valipiirin tasajannite ei ole riit- | Tarkista verkkojannite ja sulakkeet.
tava. Syyna voi olla tulojannite-
vaiheen puuttuminen, palanut
sulake tai tasasuuntaussillan
sisdinen vika.
Huomaa: Tama varoitus voi
tulla nakyviin vain, kun IGBT-
syottdyksikkd ei moduloi.
AEOB | DC ei varaudu Tasajannitevalipiirin jannite ei | Tarkista tulojannitteen asetus paramet-
ole vield noussut toimintata- rissa 95.01 Syéttdjénnite.
solle. Tarkista tulojénnite.
Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
paikalliseen edustajaan.
AE14 | Liian korkea lampétila | Liian suuri lampétilaero eri vai- | Tarkista kayttdolosuhteet.

heiden IGBT-yksikoiden valilla.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.

Tarkista, etteivat jadhdytyselementin rivat
ole pdlyyntyneet.

Tarkista moottorin teho suhteessa IGBT-
syottdyksikon tehoon.
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::g:(:la) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet
AE24 | Janniteluokkaa ei ole | Syéttéjannitealuetta ei ole Maarita syottojannitealue (parametri
valittu maaritetty. 95.01 Syéttéjénnite).
AE3E | Paneelivika Aktiiviseksi ohjauspaikaksi Tarkista PC-tyokalun tai ohjauspaneelin
valitussa ohjauspaneelissa tai | kytkenta.
PC-tykalussa on tiedonsiirto- | Tarkista ohjauspaneelin liitin.
hairic. Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan
ja kiinnita se uudelleen.
AE78 | Verkkovika Verkkovika on havaittu. Synkronoi IGBT-sy6tt6 uudelleen verk-
koon verkkovian jalkeen.
AE79 | Tehonsycéttokatkostal- | Tehonsyéttokatkostallennusta | Tarkista syéttéjannite.
lennus on pyydetty lilan usein. Rajoite-
tun tallennusvalin vuoksi kaikki
pyynnét eivat kdynnista tallen-
nusta. Tehonsy6ton katkeami-
seen liittyvia tietoja voi tdman
vuoksi jaada tallentumatta.
Tama voi johtua DC-jannitteen
heilahteluista.
Vikailmoitukset
Koodi Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
(heksa)
2E00 | Ylivirta Lahtdvirta on ylittanyt sisaisen | Tarkista syoéttojannite.
vikarajan. Tarkista, ettd syottbkaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.
Tarkista moottorin kuorma ja kiihdytysajat.
Tarkista tehopuolijohteet (IGBT:t) ja virta-
muuntimet.
2E01 | Maavuoto IGBT-syo6ttoyksikko on havain- | Tarkista vaihtovirtasulakkeet.
nut maavian. Tarkista, ettei jarjestelméssa ole maa-
vuotoja.
Tarkista syéttokaapelointi.
Tarkista tehomoduulit.
Tarkista, etta sydttokaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.
Jos maasulkua ei 16ydy, ota yhteys
ABB:n paikalliseen edustajaan.
2E02 | Oikosulku IGBT-syo6ttoyksikko on havain- | Tarkista sy6ttokaapeli.
nut oikosulun. Tarkista, etté sy6ttékaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaattoreita
tai ylijannitesuojia.
2E04 | IGBT:n ylikuormitus IGBT:n liitoslampdtila on liian Tarkista kuormitus.
korkea.
3E00 | Syoton vaihekatkos IGBT-silta on havainnut sy6- Tarkista vaihtovirtasulakkeet.
tén vaihekatkoksen. Tarkista syéttévirran symmetria.
3E04 | Valipiirin ylijannite Valipiirin tasajannite on liian Tarkista, ettd parametrin 95.01 Syétt6jan-
suuri. nite arvo on méaritetty k&ytdssa olevan
syéttéjannitteen mukaan.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
3E05 | Vélipiirin alijannite Valipiirin tasajannite ei ole riit- | Tarkista syottokaapelit, sulakkeet ja kyt-
tava, koska syéttévaihe puut- | kinlaitteet.
tuu tai sulake on palanut.
3E08 | LSU latautuu. Valipiirin tasajannite ei ole riit- | Tarkista verkkojannite ja sulakkeet.
tavan korkea latauksen jal- Tarkista, onko tapahtumalokissa apu-
keen. koodi.
Apukoodi ilmoittaa oikean tapahtuman
(katso alla).
2 | DC-jannitteen taso ei ole Tarkista syottokytkenta.
hyvaksyttava.
4E01 | Jaahdytys Tehomoduulin I1&dmpétila on Tarkista ympéariston lampétila. Jos 1am-
liian korkea. pétila ylittad 40 °C, varmista, ettd kuormi-
tusvirta ei ylité alennettua
kuormituskapasiteettia. Lisatietoja on
sopivassa laiteoppaassa.
Tarkista tehomoduulin jadahdytysilmavirta
ja puhaltimen toiminta.
Tarkista, ettei kaapin siséosissa ja teho-
moduulin jdahdytyselementissa ole
pélya. Puhdista tarvittaessa.
4E02 | IGBT:n lampdtila IGBT:n Iampétila on liian kor- Tarkista kayttdolosuhteet.
kea. Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.
Tarkista, etteivat jadhdytyselementin rivat
ole pdlyyntyneet.
4EO03 | Liian korkea lampétila | Tehoyksikkdmoduulin lAmpo- | Tarkista kayttdolosuhteet.
tila on liian korkea. Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.
Tarkista, etteivat jadhdytyselementin rivat
ole pdlyyntyneet.
5E05 | Rating ID mismatch Syottoyksikon laitteisto ei vas- | Katkaise ja kytke sy6ttoyksikon virta.
taa muistiyksikkdon tallennet- | Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
tua tietoa. Tama voi tapahtua | paikalliseen edustajaan.
esimerkiksi laiteohjelmiston
paivityksen tai muistiyksikon
vaihdon jalkeen.
7E01 | Paneelivika Aktiiviseksi ohjauspaikaksi Tarkista PC-ty6kalun tai ohjauspaneelin
valitussa ohjauspaneelissa tai | kytkenta.
P_Q—_tyékalussa on tiedonsiirto- | Tarkista ohjauspaneelin liitin.
héirio. Irrota ohjauspaneeli kiinnitysalustastaan
ja kiinnitd se uudelleen.
8EO07 | Verkkovika Verkkovika on havaittu. Verk- | Synkronoi IGBT-sy6ttd uudelleen verk-

kovian kesto on ollut lilan pitka.

koon verkkovian jalkeen.
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Modbus RTU -ohjaus
sisaanrakennetun
kenttavaylaliitannan kautta

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla tiedonsiir-
toverkon (kenttéavaylan) kautta sisdanrakennetun kenttavaylaliitannan avulla.

Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaan tietoliikenneliitdnnan
kautta kenttavaylasovittimen tai sisdanrakennetun kenttavaylaliitdnnan avulla.

Sisdanrakennettu kenttavaylaliitanta tukee Modbus RTU -protokollaa. Taajuusmuut-
tajan ohjausohjelma voi kasitella kymmenta Modbus-rekisteria kymmenen millisekun-
nin aikatasolla. Jos taajuusmuuttaja esimerkiksi vastaanottaa pyynnén lukea 20
rekisteria, se kaynnistaa vastauksensa 22 ms:n kuluessa pyynnon vastaanottami-
sesta: pyynnon kasittelyyn kuluu 20 ms ja vaylan kasittelyyn 2 ms lisda. Todelliseen
vasteaikaan vaikuttavat myos muut tekijat, kuten baudinopeus (taajuusmuuttajassa
oleva parametriasetus).

Taajuusmuuttaja voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustiedot kenttavaylalii-
tannan kautta. Vaihtoehtoisesti ohjaus voidaan jakaa sisaanrakennetun kenttavayla-
litdnnan ja muiden kaytettavissa olevien lahteiden, esimerkiksi digitaali- ja
analogiatulojen kesken.
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Kenttavaylaohjain I

Pastevastus ON™)

Datavirta Kenttavayla

-¢——  Ohjaussana (CW)
«——— Ohjearvot

Prosessi-I/O (jaksoittainen)

Tilasana (SW) —
Oloarvot —
Parametrin luku-/kirjoitus- o
P Huoltoviestit (ei-
pyynnét/-vastaukset ! DS
- jaksoittainen)
/ / -7
m m m
(@] (@] (@]
X X X
i | I sl == -
@ X5 @ X5 @ X5
> 2 > g >0 g

Paatevastus OFF
Esijannite OFF

Paatevastus OFF
Esijannite OFF

Taajuusmuuttaja

Taajuusmuuttaja

Paatevastus ON"
Esijannite ON?

Taajuusmuuttaja

1) Paatevastuksen taytyy olla paalla kenttavaylan kummassakin paéssa olevassa laitteessa.
Yhdessa laitteessa, mieluiten kenttdvaylan kummassa tahansa paassa, taytyy olla esijannite paalla.

Taajuusmuuttajan kytkeminen kenttavaylaan

Kytke taajuusmuuttajan ohjausyksikon riviliitin X5, jossa on liittimet B+, A- and
DGND, kenttavaylaan. Kytkentakaavio on esitetty alla.

Katso my6s luku BACnet MS/TP -ohjaus sisdénrakennetun kenttéavaylaliitdnnéan
kautta (SKV), kohta Laitteiden asennus.
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Kayta kytkennassa kolmea johdinta ja vaippaa (suositus).

| Taajuusmuuttajan ohjausyksikkd |

Riviliitin X1 Riviliitin X5, SKV

1)
ON ON

TERM BIAS
| |s4s5

B + positiivi-
A - negatiivi-

SCR suoja
(vaippa)
11 © | nen

nen
DGND

w
o
w
g

TN

T
—
f

o

Vaippa 2)

1) Jos laite on kenttdvaylan jommassa kummassa

paassa, aseta paatevastus paalle kytkimesta (S4).

Yhdessa laitteessa, mieluiten jommassa kummassa

kenttavaylan paéssa, on oltava esijénnite paalla eli | ppaq 3)

esijannitteen kytkin (S5) ON-asennossa.

Jos laite ei ole kenttavaylan paassa, aseta ) 4)

padtevastuksen (S4) ja esijannitteen (S5) kytkimet | Ohjearvo

OFF-asentoon.

Sé&adin yleensa saa esijannitteen lahteesta.

Sido suojajohtimet yhteen taajuusmuuttajan

paassa. Ala terminoi vaippaan (SCR).

3) paata vaippa VAIN rakennusautomaation saatimen
maaliittimeen.

4) pasta DGND-johdin rakennusautomaation
saatimen ohjearvoliittimeen.

—

>

Fgu@

o

2) Rakennusautomaa-

tion saadin
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Sisaanrakennetun kenttavaylaliitannan asetukset

Maarita taajuusmuuttajan sisdanrakennetun kenttavaylan tiedonsiirtoasetukset
seuraavan taulukon parametrien avulla. Asetus kenttéavaylaohjausta varten -
sarakkeessa on kaytettava arvo tai oletusarvo. Toiminto/tietoja-sarakkeessa on
parametrin kuvaus.

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Parametri

Asetus
kenttdvayldoh-
jausta varten

Toimintol/tietoja

TIEDONSIIRRON ALUSTUS

58.01

Protokolla kéy-
téssé

Modbus RTU

Alustaa tiedonsiirron sisdanrakennetun kent-
tavaylan kautta.

SISAANRAKENNETUN M

ODBUS-KENTTAVAYLAN KONFIGUROINTI

58.03 Osoite 1 (oletusarvo) Osoite. Verkossa ei voi olla kahta asemaa,
joilla on sama osoite.
58.04 Véyldn nopeus | 19,2 kbps Maarittaa liitdnnan tiedonsiirtonopeuden.
(oletusarvo) Kéayta samaa asetusta kuin isdntdasemassa.
58.05 Pariteetti 8 parillinen 1 Valitsee pariteetti- ja stop-bitin asetuksen.
(oletusarvo) Kéyta samaa asetusta kuin isdntdasemassa.
58.14  Tiedonsiirtokat- | Ei Maarittda toiminnon, joka suoritetaan, kun tie-
kostoiminto (Oletusarvo) donsiirtokatkos havaitaan.
58.15  Tiedonsiirtokat- | Ohjaussana / Ottaa kayttdon / poistaa kaytdsta tiedonsiirto-
kostoiminto Ohje1 / Ohje2 katkoksen valvonnan ja maarittaa keinot,
(oletusarvo) joilla tiedonsiirtokatkoksen viivelaskuri nolla-
taan.
58.16  Tiedonsiirtokat- | 30,0 s (oletusarvo) | Maarittaa aikakatkaisurajan tiedonsiirron val-
koksen aika vonnalle.
58.17  Lé&hetysviive 0 ms (oletusarvo) | Maarittaa taajuusmuuttajan vasteviiveen.
58.25  Ohjausprofiili ABB Drives Valitsee taajuusmuuttajan kayttdman ohjaus-
(oletusarvo) profiilin. Lisatietoja on kohdassa Yleisté
sisdédnrakennetusta kenttéavaylaliitdnnésta
(sivu 227).
5826 SKV ohjeen 1 Nopeus tai taajuus | Maarittaa kenttavaylaohjeiden 1 ja 2 tyypit.
58.27 tyyppi (oletusarvo para- | Kunkin ohjetyypin skaalaus maaritetaéan para-

SKV ohjeen 2
tyyppi

metrissa 58.26),
Lépindkyva,
Yleinen, Nopeus,
Taajuus

metreilla 46.07...46.03. Jos asetus on
Nopeus tai taajuus, tyyppi valitaan automaat-
tisesti aktiivisena olevan taajuusmuuttajan
ohjaustilan mukaan.




Modbus RTU -ohjaus sisddnrakennetun kenttévayléliitdnnan kautta 225

Parametri

Asetus
kenttavaylaoh-
jausta varten

Toimintol/tietoja

58.28 SKV oloarvon 1 | Nopeus tai taajuus | Maarittaa oloarvojen 1 ja 2 tyypit. Kunkin olo-
58.29 tyyppi (oletusarvo para- | arvotyypin skaalaus maaritetaddn paramet-
SKV oloarvon 2 | metrissa 58.28), reilla 46.01...46.03. Jos asetus on Nopeus tai
tyyppi L&pindkyvé (ole- taajuus, tyyppi valitaan automaattisesti aktiivi-
tusarvo paramet- | sena olevan taajuusmuuttajan ohjaustilan
rissa 58.29), mukaan.
Yleinen, Nopeus,
Taajuus
58.31  SKV oloarvon 1 | Ei valittu Maarittda oloarvojen 1 ja 2 Iahteen, kun 58.26
58.32 lapindk.ldhde SKV ohjeen 1 tyyppi (68.27 SKV ohjeen 2
SKV oloarv. 2 tyyppi) on Lapin&kyva.
lapinék. ldhde
58.33  Osoitetila Tila O (oletusarvo) | Maarittda vastaavuuden parametrien ja pito-
rekisterien valilld Modbus-rekisterialueella
400001...465536 (100...65535).
58.34  Sanajérjestys ALA-YLA (oletus- | Maérittaé datasanojen jarjestyksen Modbus-
arvo) viestikehyksessa.
58.101 Data I/O 1 Esimerkiksi oletus- | M&arittéda osoitteen taajuusmuuttajaparamet-
asetukset (I/0:t rille, jota Modbus-isanta kayttéda tehdessaan
58.114 Data I/O 14 1...6 sisaltavat luku- tai kirjoitustoimintoa Modbus 1/O -para-
ohjaussanan, tila- | metreja vastaavaan rekisteriosoitteeseen.
sanan, kaksi Valitse parametrit, jotka haluat lukea tai joihin
ohjetta ja kaksi olo- | haluat kirjoittaa Modbus 1/O -sanojen avulla.
arvoa)
RO/DIO ohjaus- Nama asetukset kirjoittavat saapuvan datan
sana, AO1 muisti- | muistipaikkaparametreihin70.99 RO/DIO
paikat, AO2 ohjaussana, 13.91 AO1 muistipaikat, 13.92
muistipaikat, AO2 muistipaikat, 40.91 Tak.kytken. muisti-
Tak.kytken. muisti- | paikat tai 40.92 Ohjearvon muistipaikat.
paikat, Ohjearvon
muistipaikat
58.06  Tiedonsiirron Asetusten péivitys | Vahvistaa konfigurointiparametrien asetukset.
ohjaus

Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttajaan kytketaan virta seuraavan
kerran tai kun ne vahvistetaan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten
paivitys).

Taajuusmuuttajan ohjausparametrien asettaminen

Kun sisdanrakennettu kenttavaylaliitanta on maarita, tarkista ja sdada seuraavassa
taulukossa luetellut taajuusmuuttajan ohjausparametrit. Sarakkeessa Asetus
kenttavdyldaohjausta varten annetaan arvo (tai arvot), jota kdytetdan, kun
sisdanrakennetun kenttavaylan signaali on kyseisen taajuusmuuttajan
ohjaussignaalin haluttu Iahde tai kohde. Sarakkeessa Toiminto/tietoja on parametrin

kuvaus.
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Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Parametri

Asetus
kenttavayldaohjausta
varten

Toimintol/tietoja

KOMENNON LAHTEEN VALINTA

20.01 Ulk1 komennot | Sisdénrakennettu Valitsee kenttavaylan kadynnistys- ja
kenttéavéyla pysaytyskomentojen lahteeksi, kun ULK1 on
valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.
20.06 Ulk2 komennot | Sisédénrakennettu Valitsee kenttavaylan kaynnistys- ja
kenttéavéyla pysaytyskomentojen lahteeksi, kun ULK2 on

valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

NOPEUSOHJEEN VALINTA

22.11 Ulk1 SKV ohje 1 Valitsee sisdanrakennetun

nopeusohje 1 kenttavaylaliitannan kautta vastaanotetun
ohjeen nopeusohjeeksi 1.

22.18 Ulk2 SKV ohje 1 Valitsee sisdanrakennetun

nopeusohje 1

kenttavaylalitannan kautta vastaanotetun
ohjeen nopeusohjeeksi 2.

TAAJUUSOHJEEN VALINTA

28.11 Ulk1 SKV ohje 1 Valitsee sisdanrakennetun

taajuusohje 1 kenttavaylalitannan kautta vastaanotetun
ohjeen taajuusohjeeksi 1.

28.15 Ulk2 SKV ohje 1 Valitsee sisdanrakennetun

taajuusohje 1

kenttavaylalitannan kautta vastaanotetun
ohjeen taajuusohjeeksi 2.

MUUT VALINNAT

SKV:n ohjearvot voidaan valita lahteeksi kdytanndssa missa tahansa
signaalinvalintaparametrissa valitsemalla ensin arvo Muu ja sitten joko 03.09 SKV ohje 1 tai

03.10 SKV ohje 2.

JARJESTELMAOHJAUKSEN TULOT

96.07 Parametrin
tallennus kéasin

Tallenna (arvoksi
palaa Valmis)

Tallentaa parametriarvon muutokset (myos
kenttéavaylaohjauksen kautta tehdyt)
pysyvaismuistiin.




Modbus RTU -ohjaus sisdénrakennetun kenttévayléliitdnnén kautta 227

Yleista sisaanrakennetusta kenttavaylaliitannasta

Kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valinen jaksoittainen tiedonsiirto koostuu
16-bittisista tai 32-bittisistd datasanoista (lapinakyvalla ohjausprdfiililla).

Alla oleva kaavio kuvaa sisaanrakennetun kenttavaylaliitdnnan toimintaa. Jaksoittai-
seen tiedonsiirtoon siirrettavat signaalit on selitetty alempana kaaviossa.

Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.
Kenttavaylaverkko

1)
Jaksoittainen tiedonsiirto SVK-profiili ULK1/2
Kaynnistyskomen-|
not
VAL 1 SKV OHJ.SANA N
W N 03.09 SKV ohje 1
OHJET 1 =) 6370 5KV ohje 2 20.01
T . ohje .
OHJE2 3 20.06
58.25 —
SKV TILASANA
VAL Oloarvo 1 Onhjeen valinta
SwW = 0
2) Oloarvo 2
L OLO1 | :12 < H
o0z 43 L N
58.25
Ryhméat
Data I/0 - 22/26/28/40 jne.
oK valinta
Par. 01.01...255.255
1102 Ohjeen valinta
/103 - T
1/0 69 J — <\
58.101
58.114 Ryhmét
22/26/28/40 jne.
Parametritau-
L| Ei-jaksoittainen tiedonsiirto lukko

-

. Katso myds muut parametrit, joita kenttavaylan kautta voi ohjata.
2. Datan muunnos, jos parametrin 58.25 Ohjausprofiili arvoksi on asetettu ABB Drives. Lisatietoja on
kohdassa Tietoja ohjausprofiileista (sivu 230).
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Ohjaussana ja tilasana

Ohjaussana (CW) on 16- tai 32-bittinen pakatussa loogisessa muodossa oleva sana.
Sen avulla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajarjestelmasta. Kenttavaylaohjain
I&hettda ohjaussanan taajuusmuuttajaan. Kayttaja valitsee taajuusmuuttajan para-
metreilla sisddnrakennetun kenttavaylan ohjaussanan taajuusmuuttajan ohjausko-
mentojen lahteeksi (esimerkiksi kaynnistys/pysaytys, hatdpysaytys, valinta ulkoisten
ohjauspaikkojen 1 ja 2 valilla tai vian kuittaus). Taajuusmuuttaja siirtyy tilasta toiseen
ohjaussanan bittikoodattujen ohjeiden mukaisesti.

Kenttavaylan ohjaussana kirjoitetaan taajuusmuuttajaan sellaisenaan tai muunnet-
tuna. Lisatietoja on kohdassa Tietoja ohjausprofiileista (sivu 230).

Kenttavaylan tilasana (SW) on 16- tai 32-bittinen pakatussa loogisessa muodossa
oleva sana. Se sisaltaa taajuusmuuttajasta kenttavaylaohjaimeen siirrettavia tilatie-
toja. Taajuusmuuttajan tilasana kirjoitetaan kenttavaylan tilasanaan sellaisenaan tai
muunnettuna. Lisatietoja on kohdassa Tietoja ohjausprofiileista (sivu 230).

Ohjearvot

SKV-ohjeet 1 ja 2 ovat 16- tai 32-bittisia etumerkillisia kokonaislukuja. Kunkin ohjesa-
nan sisaltda voidaan kayttaa kaytannéssa minka tahansa signaalin, kuten nopeus-,
taajuus-, momentti- tai prosessiohjeen, lahteena. Sisdanrakennetun kenttavaylan tie-
donsiirrossa ohjeet 1 ja 2 naytetaan parametreissa 03.09 SKV ohje 1ja 03.10 SKV
ohje 2 (Ohjelmointiopas, osa 2). Ohjearvojen skaalaus riippuu parametrien 58.26
SKV ohjeen 1 tyyppi ja 58.27 SKV ohjeen 2 tyyppi (Ohjelmointiopas, osa 2) asetuk-
sista. Lisatietoja on kohdassa Tietoja ohjausprofiileista (sivu 230).

Oloarvot

Kenttavaylan oloarvot (OLO1 ja OLO2) ovat 16- tai 32-bittisia etumerkillisia kokonais-
lukuja. Ne siirtavat valitut taajuusmuuttajan parametriarvot taajuusmuuttajasta isan-
taan. Oloarvojen skaalaus riippuu parametrien 58.28 SKV oloarvon 1 tyyppi ja 58.29
SKV oloarvon 2 tyyppi (Ohjelmointiopas, osa 2) asetuksista. Lisatietoja on kohdassa
Tietoja ohjausprofiileista (sivu 230).

Datatulot/-lahdot

Datatulot/-lahd6t ovat 16- tai 32-bittisia sanoja, jotka sisaltavat valitut taajuusmuutta-
jan parametriarvot. Parametrit 58.101 Data I/O 1 ... 58.114 Data I/O 14 (Ohjelmointio-
pas, osa 2) maarittavat osoitteet, joista isdnta lukee datan (tulo) tai johon se kirjoittaa
datan (1ahto).

Rekisteriosoitteiden maarittaminen

Pitorekisterien Modbus-kayttdpyynnaille tarkoitettu osoitekenttd on 16-bittinen. Nain
Modbus-protokolla pystyy maarittamaan 65 536 pitorekisterin osoitetta.
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Aiemmin Modbus-isantalaitteiden viisinumeroiset pitorekisterien desimaaliosoitteet
olivat valilla 40001-49999. Viisinumeroisia pitorekisterin osoitteita voitiin maarittaa
vain 9 999.

Uusissa Modbus-isantalaitteissa kaytetaan tavallisesti osoitteiden maaritystapaa,
jolla voidaan hyddyntaa koko 65 536 osoitteen Modbus-pitorekiesterialuetta. Yksi tal-
lainen tapa on kuusinumeroisten desimaaliosoitteiden kaytto valilla 400001-465536.
Tassa oppaassa kaytetaan kuusinumeroisia Modbus-pitorekisterien desimaaliosoit-
teita.

Viisinumeroisia desimaaliosoitteita kayttavat Modbus-isantalaitteet voivat yha kayttaa
rekistereitd 400001-409999 viisinumeroisten osoitteiden 40001-49999 avulla. Ndama
isannat eivat voi kayttaa rekistereitd 410000—-465536.

Katso parametri 58.33 Osoitetila (Ohjelmointiopas, osa 2).

Huomautus: 32-bittisten parametrien rekisteriosoitteita ei voi kayttaa viisinumeroi-
silla rekisterinumeroilla.
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Tietoja ohjausprofiileista

Ohjausprofiili maarittda sdannot taajuusmuuttajan ja kenttavaylaisannan valiselle tie-
donsiirrolle, kuten

* onko pakatut loogiset sanat muunnettu, ja mika on niiden muuntamistapa

* onko signaaliarvot skaalattu, ja mika on niiden skaalaustapa

» kuinka taajuusmuuttajan rekisteriosoitteet on yhdistetty kenttavaylaisantaan.

Voit konfiguroida taajuusmuuttajan vastaanottamaan ja lahettdamaan viesteja valitse-
malla toisen seuraavista kahdesta profiilista:

* ABB Drives

*  DCU-profiili.

Jos valittuna on ABB Drives -profiili, taajuusmuuttajan sisdanrakennettu kenttavayla-
litdntd muuntaa kenttavaylan tiedot taajuusmuuttajassa kaytettyihin alkuperaisiin tie-

toihin ja painvastoin. DCU-profiiliin ei sisally tietojen muuntamista tai skaalausta.
Profiilin valinnan vaikutukset on kuvattu alla.

Profiilin valinta

Tiedot

muunto ja VAL

skaalaus
0

- - >
58.26...56.29 \_ _ _
Kenttavayld »o5 — Taajuusmuuttaja

58.25

Ohjausprofiilin valinta parametrilla 58.25 Ohjausprofiili on:

* (0) ABB Drives
* (5) DCU-profiili.

Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.
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Ohjaussana

ABB Drives -profiilin ohjaussana

Alla olevassa taulukossa on kenttavaylan ohjaussanan sisalté ABB Drives -ohjaus-
profiilissa. Sisaanrakennettu kenttavaylaliitantd muuntaa tdman sanan taajuusmuut-
tajassa kaytettdvaan muotoon. Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa kohdassa ABB
Drives -profiilin tilanvaihtokaavio sivulla 238 esitettyihin tiloihin.

Bitti | Nimi Arvo | Tila/lkuvaus
0 OFF1_ 1 Jatka kohtaan TOIMINTAVALMIS.
CONTROL 0 Pysaytys valitun hidastusrampin mukaan. Jatka kohtaan

OFF1 AKTIIVINEN; jatka kohtaan VALMIS JANNIT-
TEEN KYTKENTAAN, jos muut lukitukset (OFF2, OFF3)
eivat ole aktiivisia.

1 OFF2_ 1 Jatka kayttoa (OFF2 ei ole aktiivinen).
CONTROL

0 Hatapysaytys, taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti py6-
rien. Jatka kohtaan OFF2 AKTIIVINEN; jatka kohtaan
JANNITTEEN KYTKENTA ESTETTY.

2 OFF3_ 1 Jatka kayttoa. (OFF3 ei ole aktiivinen.)
CONTROL

0 Hatapysaytys, pysaytys taajuusmuuttajan parametrilla
maaritetyssa ajassa. Jatka kohtaan OFF3 AKTIIVINEN;
jatka kohtaan JANNITTEEN KYTKENTA ESTETTY.
Varoitus: Varmista, ettd moottori ja kaytettava laite voi-
daan pysayttaa talla pysaytystavalla.

3 INHIBIT, 1 Jatka kohtaan TOIMINTA SALLITTU.

OPERATION Huomautus: Kayntiluvan signaalin tiytyy olla aktiivinen.
Lisatietoja on taajuusmuuttajan dokumentaatiossa. Jos
taajuusmuuttaja asetetaan vastaanottamaan kayntilupa-
signaali kenttavaylasta, tdma bitti aktivoi signaalin.

0 Esta toiminta. Jatka kohtaan TOIMINTA ESTETTY.
4 RAMP_OUT _ 1 Normaali toiminta. Jatka kohtaan RAMPPIGENERAAT-
ZERO TORI: LAHTO KAYTOSSA.
0 Pakota ramppigeneraattorin 1&ht6 nollaan. Taajuusmuut-

taja pysahtyy rampin mukaan. (Virta- ja tasajanniterajat
ovat voimassa.)

5 RAMP_HOLD 1 Ota ramppitoiminto kayttoon. Jatka kohtaan RAMPPIGE-
NERAATTORI: KIIHDYTIN KAYTOSSA.
0 Pysayta ramppitoiminto (ramppigeneraattorin 18ht6 pidetaan).
6 RAMP_IN_ 1 Normaali toiminta. Jatka kohtaan TOIMINNASSA.
ZERO Huomautus: Tama bitti on voimassa vain, jos kenttavay-

laliitanta on asetettu tdman signaalin Iahteeksi taajuus-
muuttajan parametreissa.

0 Pakota ramppigeneraattorin tulo nollaan.
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Bitti | Nimi Arvo | Tila/kuvaus

7 RESET 0=>1 | Aktiivisen vian kuittaus. Jatka kohtaan JANNITTEEN
KYTKENTA ESTETTY.
Huomautus: Tama bitti on voimassa vain, jos kenttavay-
1aliitdnta on asetettu tdman signaalin lahteeksi taajuus-
muuttajan parametreissa.

0 Jatka normaalia toimintaa.

Varattu
Varattu
10 REMOTE_ 1 Kenttavaylaohjaus mahdollinen.
CMD 0 Ohjaussana <> 0 tai ohjearvo <> 0: Sailyta viimeinen
ohjaussana ja ohjearvo.
Ohjaussana = 0 ja ohjearvo = 0: Kenttavaylaohjaus mah-
dollinen. Ohjearvo ja kiihdytys/hidastusaika on lukittu.
1 EXT_CTRL_ 1 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK2. On kaytdssé, jos
LOC ohjauspaikka on maaritetty parametreilla kenttavaylasta
valittavaksi.

0 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK1. On kaytdssa, jos
ohjauspaikka on maaritetty parametreilla kenttavaylasta
valittavaksi.

12 USER_O Kirjoitettavat ohjausbitit, jotka voidaan yhdistaa taajuus-
13 USER 1 muuttajan logiikkaan sovelluskohtaisia toimintoja varten.
14 USER_2
15 USER_3

DCU-profiilin ohjaussana

Sisdanrakennettu kenttavaylaliitanta kirjoittaa kenttdvaylan ohjaussanan sellaisenaan
taajuusmuuttajan ohjaussanan bitteihin 0—15. Taajuusmuuttajan ohjaussanan bitit
16-32 eivat ole kaytdssa.

Bitti | Nimi Arvo | Tila/kuvaus
0 STOP 1 Pyséaytéa joko pysaytystapaparametrin tai pysaytystavan
pyyntobittien (bittien 7...9) mukaisesti.
0 (ei toim.)
1 START 1 Kéaynnista taajuusmuuttaja.
0 (ei toim.)
2 REVERSE 1 K&anna moottorin pydrimissuunta.
0 Moottorin py6rimissuunta maaraytyy ohjearvon etumerkin
mukaan:
Positiivinen ohjearvo: Eteen
Negatiivinen ohjearvo: Taakse
3 Varattu
RESET 0=>1 | Aktiivisen vian kuittaus.
0 (ei toim.)
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Bitti | Nimi Arvo | Tila/lkuvaus

5 EXT2 1 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK2. On kaytossa, jos
ohjauspaikka on maaritetty parametreilla kenttavaylasta
valittavaksi.

0 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK1. On kaytossa, jos
ohjauspaikka on maaritetty parametreilla kenttavaylasta
valittavaksi.

6 RUN_DISABLE 1 Esté kaynti. Jos taajuusmuuttaja on asetettu vastaanotta-
maan kayntilupasignaali kenttavaylasta, tdma bitti poistaa
signaalin aktivoinnin.

0 Salli kaynti. Jos taajuusmuuttaja on asetettu vastaanotta-
maan kayntilupasignaali kenttavaylasta, tama bitti aktivoi
signaalin.

7 STOPMODE_ 1 Normaali ramppipysaytystapa

RAMP 0 (ei toim.) Oletusarvona parametrin pysaytystapa, jos bitit
7...9 ovat kaikki 0.

8 STOPMODE_ 1 Hataramppipysaytystapa.

EMERGENCY_ 0 (ei toim.) Oletusarvona parametrin pysaytystapa, jos bitit
RAMP 7...9 ovat kaikki 0.

9 STOPMODE_ 1 Vapaasti pyorien -pysaytystapa.

COAST 0 (ei toim.) Oletusarvona parametrin pysaytystapa, jos bitit
7...9 ovat kaikki 0.

10 RAMP_PAIR _2 1 Valitse ramppisarja 2 (Kiihdytysaika 2 / Hidastusaika 2),
kun parametrin 23. 11 Ramppiasetuksen valinta arvona on
SKV (Ohjelmointiopas, osa 2).

0 Valitse ramppisarja 1 (Kiihdytysaika 1 / Hidastusaika 1),
kun parametrin 23. 11 Ramppiasetuksen valinta arvona on
SKV (Ohjelmointiopas, osa 2).

1 RAMP_OUT _ZERO | 1 Pakota ramppigeneraattorin 1&aht6 nollaan. Taajuusmuut-
taja pysahtyy rampin mukaan. (Virta- ja tasajanniterajat
ovat voimassa.)

0 Normaali toiminta.

12 RAMP_HOLD 1 Pyséayta ramppitoiminto (ramppigeneraattorin 1&ht6 pide-
taan).

0 Normaali toiminta.

13 RAMP_IN_ZERO |1 Pakota ramppigeneraattorin tulo nollaan.

0 Normaali toiminta.

14 REQ_LOCAL_ 1 Taajuusmuuttaja ei siirry paikallisohjaustilaan (katso para-

LOCK metri 19.18 KASI/OFF-valinnan kayt6sté poiston Idhde,
Ohjelmointiopas, osa 2.
0 Taajuusmuuttaja voi vaihtaa paikallisen ja ulkoisen

ohjaustilan valilla.
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Bitti | Nimi Arvo | Tila/kuvaus
15 TORQ_LIM_ 1 Valitse momenttirajasarja 2 (Minimimomentti 2 / Maksimi-
PAIR 2 momentti 2), kun parametrin 30. 18 Mom.rajan val. arvona
- on SKV (Ohjelmointiopas, osa 2).
0 Valitse momenttirajasarja 1 (Minimimomentti 1 / Maksimi-
momentti 1), kun parametrin 30. 18 Mom.rajan val. arvona
on SKV (Ohjelmointiopas, osa 2).
16 FB_LOCAL CTL |1 Kenttavaylaohjauksen paikallista tilaa pyydetty. Siirra
ohjaus aktiivisesta lahteesta.
0 (ei toim.)
17 FB_LOCAL_REF |1 Kenttavaylaohjearvon paikallista tilaa pyydetty. Siirra ohje
aktiivisesta lahteesta.
0 (ei toim.)
18 Varattu toimintoa Ei viela toteutettu.
RUN_DISABLE_1
varten.
19 Varattu
20 Varattu
21 Varattu
22 USER_O Kirjoitettavat ohjausbitit, jotka voidaan yhdistaa taajuus-
23 USER_1 muuttajan logiikkaan sovelluskohtaisia toimintoja varten.
24 USER_2
25 USER_3
26... | Varattu

31
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Tilasana

ABB Drives -profiilin tilasana

Alla olevassa taulukossa on esitetty kenttavaylan tilasana ABB Drives -ohjausprofii-
lissa. Sisdanrakennettu kenttavaylalitantd muuntaa taajuusmuuttajan tilasanan tahan
muotoon kenttavaylaa varten. Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa kohdassa ABB Dri-
ves -profiilin tilanvaihtokaavio sivulla 238 esitettyihin tiloihin.

Bitti Nimi Arvo Tila/kuvaus
0 RDY_ON 1 VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN.
0 El VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN.
1 RDY_RUN 1 TOIMINTAVALMIS.
0 OFF1 AKTIIVINEN.
2 RDY_REF 1 TOIMINTA SALLITTU.
0 TOIMINTA ESTETTY.
3 TRIPPED 1 VIKA.
0 Ei vikaa.
4 OFF_2_STATUS |1 OFF2 ei ole aktiivinen.
0 OFF2 AKTIIVINEN.
5 OFF_3_STATUS |1 OFF3 ei ole aktiivinen.
0 OFF3 AKTIIVINEN.
6 SWC_ON_ 1 JANNITTEEN KYTKENTA ESTETTY.
INHIB 0 —
7 ALARM 1 Varoitus/halytys.
0 Ei varoitusta/halytysta.
8 AT 1 TOIMINNASSA. Oloarvo on sama kuin ohjearvo (on

SETPOINT sallituissa rajoissa, esim. nopeussdadossa, kun
nopeusvirhe on enintaan 10 % moottorin
nimellisnopeudesta).

0 Oloarvo on erisuuri kuin ohjearvo (ei ole sallituissa
rajoissa).
9 REMOTE 1 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: KAUKO (ULK1 tai
ULK2).
0 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: PAIKALLINEN.
10 ABOVE_ 1 Taajuuden tai nopeuden oloarvo on yhta suuri tai
LIMIT suurempi kuin (taajuusmuuttajan parametrilla

asetettu) valvontaraja. Arvo on voimassa molempiin
pydrimissuuntiin.

Aseta taajuusmuuttajan parametreilla: 46.31
Nopeuden ylédraja ja 46.32 Taajuuden yléraja. Naita
parametreja ilmaisee bitti 10 parametrissa 06. 71
Péaétilasana (Ohjelmointiopas, osa 2).

0 Taajuuden tai nopeuden oloarvo on valvontarajoissa.
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Bitti Nimi Arvo Tila/kuvaus

1 USER_O Tilabitit, jotka voidaan yhdistaa taajuusmuuttajan
12 USER_1 logiikkaan sovelluskohtaisia toimintoja varten.
13 USER_2

14 USER_3

15 Varattu

DCU-profiilin tilasana

Sisdanrakennettu kenttavaylaliitanta kirjoittaa taajuusmuuttajan tilasanan bitit 0-15
sellaisinaan kenttavaylan tilasanaan. Taajuusmuuttajan tilasanan bitit 16—32 eivat ole
kaytossa.

Bitti Nimi Arvo Tila/kuvaus

0 READY 1 Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan
kaynnistyskomennon.

0 Taajuusmuuttaja ei ole valmis.

1 ENABLED

-

Kéayntilupa ja kaikki kdynnistyslukitukset ovat
aktiivisina.

0 Kéayntilupa ja kaikki kdynnistyslukitukset eivat ole
aktiivisina.

2 KAYNNISTETTY

-

Taajuusmuuttaja on vastaanottanut
kaynnistyskomennon.

0 Taajuusmuuttaja ei ole vastaanottanut
kaynnistyskomentoa.

3 RUNNING Taajuusmuuttaja moduloi.

Taajuusmuuttaja ei moduloi.

4 ZERO_SPEED Taajuusmuuttaja on nollanopeudella.

Taajuusmuuttaja ei ole nollanopeudella.

5 ACCELERATING Taajuusmuuttajan nopeus kasvaa.

Taajuusmuuttajan nopeus ei kasva.

6 DECELERATING Taajuusmuuttajan nopeus pienenee.

Taajuusmuuttajan nopeus ei pienene.

7 AT_SETPOINT Taajuusmuuttaja on ohjearvossa.

Taajuusmuuttaja ei ole ohjearvossa.

8 LIMIT Taajuusmuuttajan toimintaa on rajoitettu.

Taajuusmuuttajan toimintaa ei ole rajoitettu.

alo|la|lolm|lol-a|lo ~|lo| -] o -~

9 SUPERVISION Oloarvo (nopeus, taajuus tai momentti) on rajan
ylapuolella. Raja asetetaan parametreilla 46.31...46

(Ohjelmointiopas, osa 2).

0 Oloarvo (nopeus, taajuus tai momentti) on rajojen
sisélla.
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Bitti Nimi Arvo Tila/kuvaus
10 REVERSE_REF |1 Taajuusmuuttajan ohjearvo on taaksepain.
0 Taajuusmuuttajan ohjearvo on eteenpain.
11 REVERSE_ACT |1 Taajuusmuuttaja kay taaksepain.
0 Taajuusmuuttaja kay eteenpain.
12 PANEL_LOCAL |1 Paneeli/nappaimisto (tai PC-tyokalu) on
paikallisohjaustilassa.
0 Paneeli/nappaimisto (tai PC-tyokalu) ei ole
paikallisohjaustilassa.
13 FIELDBUS_ 1 Kenttavayla on paikallisohjaustilassa.
LOCAL 0 Kenttavayla ei ole paikallisohjaustilassa.
14 EXT2_ACT 1 Ulkoinen ohjauspaikka ULK2 on aktiivinen.
0 Ulkoinen ohjauspaikka ULK1 on aktiivinen.
15 FAULT 1 Taajuusmuuttaja on vikatilassa.
0 Taajuusmuuttaja ei ole vikatilassa.
16 ALARM 1 Varoitus/halytys on aktiivinen.
0 Ei varoitusta/halytysta.
17 Varattu
18 DIRLOCK 1 Suuntalukko on paalla (ON). (Suunnanvaihto on
lukittu.)
0 Suuntalukko ei ole paalla (OFF).
19 LOCALLOCK Paikallistilan lukitus on paalla (ON). (Paikallistila on
lukittu.)
0 Paikallistilan lukitus ei ole paalla (OFF).
20 Varattu
21 Varattu
22 USER_O Tilabitit, jotka voidaan yhdistaa taajuusmuuttajan
23 USER_1 logiikkaan sovelluskohtaisia toimintoja varten.
24 USER_2
25 USER_3
26 REQ_CTL 1 Hallinta on mydnnetty talle kanavalle.
0 Hallintaa ei ole mydnnetty talle kanavalle.
27 REQ_REF1 1 Ohje 1 on pyydetty télle kanavalle.
0 Ohjetta 1 ei ole pyydetty talle kanavalle.
28 REQ_REF2 1 Ohije 2 on pyydetty télle kanavalle.
0 Ohjetta 2 ei ole pyydetty talle kanavalle.
29... Varattu

31
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Tilanvaihtokaaviot

ABB Drives -profiilin tilanvaihtokaavio

Alla olevassa kaaviossa on esitetty tilanvaihdot taajuusmuuttajassa, kun ABB Drives
-profiili on kaytdssa ja taajuusmuuttaja on konfiguroitu noudattamaan sisaanrakenne-
tun kenttavaylalitdnnan ohjaussanan komentoja. Isolla kirjoitettu teksti viittaa kentta-
vaylan ohjaus- ja tilasanojen taulukoissa kaytettyihin tiloihin. Lisatietoja on kohdassa
ABB Drives -profiilin ohjaussana sivulla 231 ja kohdassa ABB Drives -profiilin tilasana
sivulla 235.
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Kaynnistys- ja pysaytysjaksot on annettu alla.

Ohjaussana:

Kaynnistys:

+ 1150 (476h) —> EI VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN

* Jos paéatilasanan bitti 0 = 1, niin
+ 1150 (47Eh) —> VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN (pyséaytettyna)
* 1151 (47Fh) —> TOIMINTA (kay)

Pysaytys:

* 1150 (47Eh) = Ramppipysaytys OFF1
(Huom.: ei-keskeytettava ramppipysaytys)

* 1149 (47Dh) = Pysaytys vapaasti pyorien
* 1147 (47Bh) = Hatapysaytys

Vian kuittaus:
« Paatilasanan bitin 7 nouseva reuna

Kaynnistys STO-toiminnon jalkeen:

* Jos 31.22 STO-ilmoitus kéy/seis ei ole Vika/Vika, tarkista ennen kaynnistysko-
mennon antamista, etta 06.18 Kéynnistykseneston tilasana (Ohjelmointiopas, osa
2), bitti 7 STO = 0.
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Ohjearvot

Ohjearvot ABB Drives- ja DCU-profiilia varten

ABB Drives -profiili tukee kahden ohjearvon kayttéa: SKV ohje 1 ja SKV ohje 2.
Ohjeet ovat 16-bittisia sanoja, jotka kaikki koostuvat etumerkkibitista ja 15-bittisesta
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohje muodostetaan laskemalla naiden kahden komple-
mentti vastaavasta positiivisesta ohjeesta.

Ohjearvot skaalataan parametreissa 46.07...46.04; kaytettava skaalaus riippuu para-
metrien 58.26 SKV ohjeen 1 tyyppija 58.27 SKV ohjeen 2 tyyppi (Ohjelmointiopas,
osa 2) asetuksista.

Kenttavayla P Taajuusmuutta-
ja
20000 46.01 (kaytdssa nopeusohje)
T 46.02 (kéytdssa taajuusohje)
10000 46.03 (kaytdssa momenttiohje)
| 46.04 (kéytdssa teho-ohje)
0——0
10000 —— -(46.03) (kaytdssa momenttiohje)
) -(46.04) (kéytdssa teho-ohje)
20000 —— -(46.01) (kaytdssa nopeusohje)
) -(46.02) (kéytdssa taajuusohje)
Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Skaalatut ohjearvot nakyvat parametreissa 03.09 SKV ohje 1ja 03.10 SKV ohje 2
(Ohjelmointiopas, osa 2).
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Oloarvot

Oloarvot ABB Drives- ja DCU-profiilia varten

ABB Drives -profiili tukee kahden kenttavaylaoloarvon (OLO1 ja OLO2) kayttéa. Olo-
arvot ovat 16-bittisia sanoja, jotka kaikki koostuvat etumerkkibitista ja 15-bittisesta
kokonaisluvusta. Negatiivinen oloarvo muodostetaan laskemalla naiden kahden
komplementti vastaavasta positiivisesta arvosta.

Oloarvot skaalataan parametreissa 46.017...46.04 maaritetylla tavalla; kaytettava
skaalaus riippuu parametrien 58.28 SKV oloarvon 1 tyyppi ja 568.29 SKV oloarvon 2
tyyppi (Ohjelmointiopas, osa 2) asetuksista.

Kenttavayla g Taajuusmuuttaja
20000 —— 46.01 (kaytdssa nopeusohje)
46.02 (kaytossa taajuusohje)
10000 —— 46.03 (kaytdssa momenttiohje)
46.04 (kaytossa teho-ohje)
0——0
10000 —— -(46.0346.03) (kaytdssa momenttiohje)
) -(46.04) (kéytdssa teho-ohje)
20000 —— -(46.01) (kaytdssa nopeusohje)
) -(46.02) (kéytdssa taajuusohje)
Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.
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Modbus-pitorekisteriosoitteet

Modbus-pitorekisteriosoitteet ABB Drives- ja DCU-profiilia varten

Alla olevassa taulukossa on esitetty ABB Drives -profiilin mukaiset oletusarvoiset
Modbus-pitorekisteriosoitteet taajuusmuuttajatietoja varten. Talla profiililla taajuus-
muuttajan tietojen kayttdé on muunnettu 16-bittiseksi.

Huomautus: Taajuusmuuttajan 32-bittisistd ohjaus- ja tilasanoista voi kayttaa vain
vahiten merkitsevia 16:ta bittia.

Huomautus: DCU:n ohjaus-/tilasanan bitit 16—32 eivat ole kaytdssa, jos DCU-
profiilin kanssa kaytetaan 16-bittista ohjaus-/tilasanaa.

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Rekisteriosoite Rekisteritiedot (16-bittiset sanat)

400001 Oletus: Ohjaussana (Ohjaussana 16-bittinen). Katso kohdat ABB
Drives -profiilin ohjaussana (sivulla 231) ja DCU-profiilin ohjaussana
(sivulla 232).
Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.7071 Data I/O 1.

400002 Oletus: Ohje 1 (Ohje 1 16-bittinen).
Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.702 Data I/O 2.

400003 Oletus: Ohje 2 (Ohje 2 16-bittinen).
Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.703 Data I/O 3.

400004 Oletus: Tilasana (Tilasana 16-bittinen). Katso kohdat ABB Drives -

profiilin tilasana (sivulla 235) ja DCU-profiilin tilasana (sivulla 236).
Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.704 Data I/O 4.

400005 Oletus: Oloarvo 1 (Oloarvo 1 16-bittinen).
Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.705 Data I/O 5.
400006 Oloarvo 2 (Oloarvo 2 16-bittinen).

Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.706 Data I/O 6.
400007...400014 Datatulo/-1ahto 7...14.

Valitaan parametreilla 58.7107 Data I/O 7...58.114 Data I/O 14.
400015...400089 Ei kaytossa

400090...400100 Virhekoodin kayttd. Lisatietoja on kohdassa Virhekoodirekisterit
(pitorekisterit 400090...400100) (sivu 250).
400101...465536 Parametrin luku/kirjoitus.

Parametrit yhdistetaan rekisteriosoitteisiin parametrin 58.33 Osoitetila
mukaisesti.
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Modbus-toimintokoodit

Alla olevassa taulukossa on esitetty sisdanrakennetun kenttavaylaliitannan tukemat
Modbus-toimintokoodit.

Koodi

Toiminnon nimi

Kuvaus

01h

Lue kelat

Lukee kelojen (0X-ohjeiden) 0/1-tilan.

02h

Lue erilliset tulot

Lukee erillisten tulojen (1X-ohjeiden) 0/1-tilan.

03h

Lue pitorekisterit

Lukee pitorekisterien (4X-ohjeiden) binaarisen sisal-
16n.

05h

Kirjoita yksi kela

Pakottaa yksittéisen kelan (0X-ohjeen) arvoksi O tai 1.

06h

Kirjoita yksi rekisteri

Kirjoittaa yksittaisen pitorekisterin (4X-ohjeen).

08h

Vianmaaritys

Sisaltaa joukon testeja tiedonsiirron tai erilaisten
sisaisten virhetilojen tarkistamiseksi.

Tuetut alikoodit:
* 00h Palauta kyselytiedot: Kaikutesti.

* 01h Kaynnista tiedonsiirto uudelleen: Kaynnistaa
uudelleen ja alustaa SKV:n ja tyhjentaa tiedonsiirto-
tapahtumien laskurit.

* 04h Pakota Vain kuuntelu -tila:

* 0Ah Tyhjenna laskurit ja vianmaaritysrekisteri

* 0Bh Palauta vaylan viestien lukumaara

* 0Ch Palauta vaylan tiedonsiirto- virheiden luku-
maara

* 0Dh Palauta vaylapoikkeusvirheiden lukumaara

* OEh Palauta orjan viestien lukumaara

* OFh Palauta orjan puuttuvien vastausten luku-
maara

* 10h Palauta orjan kielteisten vastausten lukumaara

* 11h Palauta orjan Varattu-ilmoitusten lukumaara

* 12h Palauta vaylan merkkiylitysten lukumaara

* 14h Tyhjenna ylityslaskuri ja -merkki

0Bh

Hae tiedonsiirtotapahtu-
malaskuri

Palauttaa tilasanan ja tapahtumien lukumaaran.

OFh

Kirjoita useita keloja

Pakottaa kelasarjan (0X-ohjeiden) arvoksi O tai 1.

10h

Kirjoita useita rekistereita

Kirjoittaa pitorekisterien vierekkaisten lohkon sisallon
(4X-ohjeet).

16h

Kirjoita rekisteri maskin
avulla

Muuttaa 4X-rekisterin sisaltéa kayttamalla AND- tai
OR-maskin ja rekisterin nykyisen sisallon yhdistel-
maa.

17h

Lue/kirjoita useita rekiste-
reitd

Kirjoittaa vierekkaisten 4 X-rekisterien lohkon sisallon
ja lukee sitten toisen rekisteriryhman sisallon (joka voi
olla sama tai eri kuin kirjoitettu) palvelinlaitteessa.
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Koodi Toiminnon nimi Kuvaus

2Bh/ OEh | Suljetun liitannan siirto Tuetut alikoodit:

* OEh Lue laitteen tunnistetiedot: Sallii tunnistetieto-
jen ja muiden tietojen lukemisen.

Tuetut tunnistekoodit (kayttotyyppi):

* 00h: Laitteen yleisten tunnistetietojen hakupyyntd
(virtauskaytto)

» 04h: Yhden yksittaisen tunnisteobjektin hakupyyntd
(yksittaiskaytto)

Tuetut objektitunnukset:

+ 00h: Toimittajan nimi ("ABB”)

* 01h: Tuotekoodi (esimerkiksi “AHVKX”)

+ 02h: Paa- ja alaversio (yhdistelma parametreista
07.05 Ohjelmistoversio ja 58.02 Protokollan ID,
katso Ohjelmointiopas, osa 2).

+ 03h: Toimittajan URL-osoite ("www.abb.com”)

+ 04h: Tuotteen nimi: ("TACH580").

Poikkeuskoodit

Alla olevassa taulukossa on esitetty sisdanrakennetun kenttavaylaliitdnnan tukemat
Modbus-poikkeuskoodit.

Koodi Nimi Kuvaus

01h LAITON TOIMINTO Palvelin ei salli kyselyn sisaltdmaa toimintokoodia.

02h LAITON OSOITE Palvelin ei salli kyselyn sisaltamaa dataosoitetta.

03h LAITON ARVO Pyydetty rekisterien maara on suurempi kuin mita
laite voi k&sitelld. Téma virhe ei tarkoita, etta
laitteeseen kirjoitettu arvo olisi sallitun alueen
ulkopuolella.

04h LAITEVIKA Peruuttamaton virhe, kun palvelin yritti suorittaa

pyydettyéa toimintoa. Katso kohta Virhekoodirekisterit
(pitorekisterit 400090...400100) sivulla 250.
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Kelat (0xxxx-ohjesarja)

Kelat ovat 1-bittisia luettavia ja kirjoitettavia arvoja. Ohjaussanan bitit ovat nakyvissa

tata tietotyyppia kaytettaessa. Alla olevassa taulukossa on yhteenveto Modbus-
jarjestelman keloista (Oxxxx-ohjesarja). Huomaa, etté ohjeet ovat 1-kantaisia
indekseja, jotka vastaavat johdinta pitkin valitettya osoitetta.

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Ohjearvo | ABB Drives -profiili DCU-profiili
000001 |OFF1_CONTROL STOP
000002 |OFF2_CONTROL START
000003 |OFF3_CONTROL Varattu
000004 |INHIBIT_OPERATION Varattu
000005 |RAMP_OUT_ZERO RESET
000006 |RAMP_HOLD EXT2
000007 |RAMP_IN_ZERO RUN_DISABLE
000008 |RESET STOPMODE_RAMP
000009 | Ei mallissa ACH580. STOPMODE_EMERGENCY_RAMP
000010 | Ei mallissa ACH580. STOPMODE_COAST
000011 |REMOTE_CMD Varattu
000012 |EXT_CTRL_LOC RAMP_OUT_ZERO
000013 |USER_O RAMP_HOLD
000014 |USER_1 RAMP_IN_ZERO
000015 |USER_2 Varattu
000016 |USER_3 Varattu
000017 | Varattu FB_LOCAL_CTL
000018 | Varattu FB_LOCAL_REF
000019 | Varattu Varattu
000020 | Varattu Varattu
000021 | Varattu Varattu
000022 | Varattu Varattu
000023 | Varattu USER_O
000024 | Varattu USER_1
000025 | Varattu USER_2
000026 | Varattu USER_3
000027 | Varattu Varattu
000028 | Varattu Varattu
000029 | Varattu Varattu
000030 | Varattu Varattu
000031 | Varattu Varattu
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Ohjearvo | ABB Drives -profiili DCU-profiili

000032 | Varattu Varattu

000033 | Relelahddn RO1 ohjaus (parametri Releldhddn RO1 ohjaus (parametri
10.99 RO/DIO ohjaussana, bitti 0) 10.99 RO/DIO ohjaussana, bitti 0)

000034 | Relelahddn RO2 ohjaus (parametri Releldahddn RO2 ohjaus (parametri
10.99 RO/DIO ohjaussana, bitti 1) 10.99 RO/DIO ohjaussana, bitti 1)

000035 | Relelahddn RO3 ohjaus (parametri Releldhddn RO3 ohjaus (parametri
10.99 RO/DIO ohjaussana, bitti 2) 10.99 RO/DIO ohjaussana, bitti 2)

000036 | Relelahddn RO4 ohjaus (parametri Releldahddn RO4 ohjaus (parametri
10.99 RO/DIO ohjaussana, bitti 3) 10.99 RO/DIO ohjaussana, bitti 3)

000037 | Relelahddn RO5 ohjaus (parametri Releldhddn RO5 ohjaus (parametri

10.99 RO/DIO ohjaussana, bitti 4)

10.99 RO/DIO ohjaussana, bitti 4)

247
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Erilliset tulot (1xxxx-ohjesarja)

Erilliset tulot ovat 1-bittisia vain luku -tilassa olevia arvoja. Tilasanan bitit ovat
nakyvissa tata tietotyyppia kaytettdessa. Alla olevassa taulukossa on yhteenveto
Modbus-jarjestelman erillisista tuloista (1xxxx-ohjesarja). Huomaa, ettad ohjeet ovat 1-
kantaisia indekseja, jotka vastaavat johdinta pitkin valitettya osoitetta.

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Ohjearvo | ABB Drives -profiili DCU-profiili
100001 |RDY_ON READY
100002 |RDY_RUN ENABLED
100003 |RDY_REF Varattu
100004 | TRIPPED RUNNING
100005 |OFF_2_STATUS ZERO_SPEED
100006 |OFF_3_STATUS Varattu
100007 | SWC_ON_INHIB Varattu
100008 | ALARM AT_SETPOINT
100009 | AT_SETPOINT LIMIT
100010 |REMOTE SUPERVISION
100011 | ABOVE_LIMIT Varattu
100012 |USER_O Varattu
100013 |USER_1 PANEL_LOCAL
100014 |USER_2 FIELDBUS_LOCAL
100015 |USER_3 EXT2_ACT
100016 | Varattu FAULT
100017 | Varattu ALARM
100018 | Varattu Varattu
100019 | Varattu Varattu
100020 | Varattu Varattu
100021 | Varattu Varattu
100022 | Varattu Varattu
100023 | Varattu USER_0O
100024 | Varattu USER_1
100025 | Varattu USER_2
100026 | Varattu USER_3
100027 | Varattu REQ_CTL
100028 | Varattu Varattu
100029 | Varattu Varattu
100030 | Varattu Varattu
100031 | Varattu Varattu
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Ohjearvo | ABB Drives -profiili DCU-profiili

100032 | Varattu Varattu

100033 | Digitaalitulon DI1 viivetila Digitaalitulon DI1 viivetila
(parametri 10.02 DI viivastetty | (parametri 10.02 DI viivastetty
tila, bitti 0) tila, bitti 0)

100034 | Digitaalitulon DI2 viivetila Digitaalitulon DI2 viivetila
(parametri 10.02 DI viivastetty | (parametri 10.02 DI viivéstetty
tila, bitti 1) tila, bitti 1)

100035 | Digitaalitulon DI3 viivetila Digitaalitulon DI3 viivetila
(parametri 10.02 DI viivastetty | (parametri 10.02 DI viivastetty
tila, bitti 2) tila, bitti 2)

100036 | Digitaalitulon DI4 viivetila Digitaalitulon D14 viivetila
(parametri 10.02 DI viivastetty | (parametri 10.02 DI viivéstetty
tila, bitti 3) tila, bitti 3)

100037 | Digitaalitulon DI5 viivetila Digitaalitulon DI5 viivetila
(parametri 10.02 DI viivastetty | (parametri 10.02 DI viivastetty
tila, bitti 4) tila, bitti 4)

100038 | Digitaalitulon DI6 viivetila Digitaalitulon DI6 viivetila

(parametri 10.02 DI viivastetty
tila, bitti 5)

(parametri 10.02 DI viivéstetty
tila, bitti 5)
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Virhekoodirekisterit (pitorekisterit 400090...400100)

Nama rekisterit sisaltavat tietoa viimeisimmasta kyselysta. Virherekisteri tyhjenne-
taan, kun kysely on suoritettu loppuun.

Ohjearvo

Nimi

Kuvaus

400090

Kuittaa virherekisterit

1 = Kuittaa siséiset virherekisterit (91...95).
0 = Al4 tee mitaéan.

400091

Virhetoimintokoodi

Epaonnistuneen kyselyn toimintokoodi.

400092

Virhekoodi

Asetetaan, kun poikkeuskoodi 04h on muodostettu
(katso edella oleva taulukko).

+ 00h Ei virhetta

* 02h Ala-/ylaraja ylitetty

* 03h Virheellinen indeksi: Taulukkoparametrin
indeksi ei ole saatavissa

* 05h Virheellinen tietotyyppi: Arvo ei vastaa
parametrin tietotyyppia

* 65h Yleinen virhe: Maarittdmatodn virhe kyselyn
kasittelyssa

400093

Epaonnistunut rekisteri

Viimeinen rekisteri (erillinen tulo, kela, tulorekisteri tai
pitorekisteri), jonka luku tai kirjoitus epaonnistui.

400094

Viimeinen onnistuneesti
kirjoitettu rekisteri

Viimeinen rekisteri (erillinen tulo, kela, tulorekisteri tai
pitorekisteri), jonka kirjoitus onnistui.

400095

Viimeinen onnistuneesti
luettu rekisteri

Viimeinen rekisteri (erillinen tulo, kela, tulorekisteri tai
pitorekisteri), jonka lukeminen onnistui.
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BACnet MS/TP -ohjaus
sisaanrakennetun
kenttavaylaliitannan kautta

(SKV)

Yleista

Tassa luvussa on kuvattu sisdanrakennetun kenttavaylaliitinnan kautta tapahtuva
BACnet MS/TP -ohjaus: tuetut toiminnot, palvelut ja objektit sekd BACnetin konfigu-
rointi Ensisijaiset asetukset -valikon kautta ja parametreilla.

BACnet: yleista

BACnet on tiedonsiirron avoin standardi, joka mahdollistaa eri talotekniikkajarjestel-
mien (esim. palojarjestelmat, turvajarjestelmat, valaistus, lBmmitys, iimanvaihto ja
ilmastointi, hissit jne.) seka rakennusautomaatio- ja ohjaussovellusten laitteiden
yhteiskayton. BACnetin avulla dataa voidaan jakaa monien eri valmistajien erityyppis-
ten laitteiden kesken.

ACH580-taajuusmuuttajan BACnet Protocol Implementation Conformance Statement
(PICS) -asiakirja (3AXD10000387059, englanninkielinen) on saatavana Internetissa
ABB:n asiakirja-arkistossa.
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Laitteiden asennus

Laitteiden liittaminen BACnet MS/TP EIA-485 -verkkoon

Kuvassa on esitetty kolme erityyppista EIA-485-verkkoon kytkettya laitetta.

+

+

+

120

é 120

510

Rx Tx

kytketyt

%510 ATK

+5

RTS

Laite, jossa on verkkoon

esijannitysvastukset

%HK

+5

- R Tx RTS

Laite, jossa on
paikalliset

esijannitysvastukset

Rx T RTS

Laite, jossa ei ole
esijannitysvastuksia

Taajuusmuuttajan kytkeminen rakennusautomaation saatimeen

Taajuusmuuttajan SKV-riviliittimen X5 kytkeminen rakennusautomaation saatimeen
ElA-485-verkon kautta: katso kohta Taajuusmuuttajan kytkeminen kenttévaylééan
sivulla 222.
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BACnet-tiedonsiirron kaynnistaminen Ensisijaiset

asetukset -valikosta

Ensisijaiset asetukset -valikko mahdollistaa taajuusmuuttajan yleisimpien asetusten
helpon ohjelmoinnin, mukaan lukien BACnet-tiedonsiirtoasetusten maarittamisen.

Kayttoonotto
0 Ota kenttavaylatiedonsiirto kayttéon valitsemalla | [T ™ ACH530 00H:z
Valikko > Ensisijaiset asetukset > Tiedonsiirto. T :
Paavalikko
=S 170 >
EE Vianmidiritys 3
Lopeta 16:05 Valitse
Ife3 ™ ACHERD 0.0 Hz
Ensisijaiset asetukset
Kaynnistys, pysaytys, ohje -
Moottari -
Rampit 3
Rajat -
Tiedonsiirto Pois paalta »
Takaisin 11:14 Valitse
Valitse Sisadénrakennettu kenttivayla > 115) ¥ ACHGED 00 A=
Tiedonsiirtoasetukset.

Tiedonsiirto

tayls Poiw

Kenttigvaylasovitin Ei kaytettyw
Lapimena | /0 3
Takaisin 12:35 Yalitse
0% " ACHEED 00H:z
Sisdéinrakennettu kenttiviyld ——
Tiedonsiiroasetukset 3

iikka Ohj.sana/ohje puuttuu »

Takaisin 12:33 Yalitse
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0 Valitse SKV:p valinta ja valitse sitten BACnet 0% ™ ACH5R0 e
MS/TP ja paina Tallenna. Tiedonsiirtoasetukset
SEV:n valinta: Ei valittu
Takaisin 12:33 Muokkaa
1L ™ ACHBED 00Hz
SK¥:n valinta:
Ei valimy
Madhus BT
Peruuta 12:34 Tallenna
0 Voit maarittda BACnet MS/TP -parametrit 170 ¥ ACH5E0 00 Hz

valitsemalla Sisaanrakennettu kenttavayla >
Tiedonsiirtoasetukset >

Vierita ndkymaa alaspain, niin naet kaikki rivit.

Sisafinrakennettu kenttavayld ——

Tiedonsiiroasetukset

Diagnosuikka Ei paketteja »
Takaisin 11:17 Valitse
Ife3 ™ ACHAED 0.0 Hz

Tiedonsiirtoasetukset
' ¥ BACnet MS/TP

Asematunnus: 254

Yaylan nopeus: Auto
Laitekohteen tunnus: 4184303

Maks. isanté: 127

Takaisin 1117 Muokkaa
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Kurl o!et maa_rlttanyt kaikki tarvnftav'a-\a parametrit, % % ACHERD e

validoi ne valitsemalla Aseta kayttéon - —

sisaanrak. kenttavaylaan. Tiedonsiirtoasetukset
APDU-yrivyksia enintaan: 3
Jos tiedonsiirto epdonnistue: - Yika

Tiedonsirto valvottae... Ohjaussana..
Jata huomiota viat, jotka [vhyampia

Takaisin 1118

Ife3 ™ ACHERD 0.0 Hz

Tiedonsiirtoasetukset
APDU-yrivyksia enintaan: 3
Jos tiedonsiirto epdonnistue: - Yika

Tiedonsirto valvottae... Ohjaussana..
Jata huomiota viat, jo

aluly]

Takaisin 1114 Yalitse
Kun olet validoinut asetukset, paina kahdesti
0 Takaisin, kunnes naet Tiedonsiirto-valikossa D_o - (= ACHS80 0.0 Ha
Tiedonsiirto

Lapimeno I/O -kohdan.

Valitse Lapimeno /O ja sitten Taajuusmuuttajan
ohjausasetukset.

3 ennetty kenttd
Kentgvaylasovitin Ei kayrety»
Lapimeno |40 3

Takaisin 11:18 Yalitse
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O

Maarita relelahtdohjaus BACnet MS/TP:n kautta
valitsemalla Relelahdo6t ja maarittamalla
asianmukaisten releiden lahteeksi
sisdanrakennettu kenttavayla.

1< ™ ACHERD 0.0Hz
Lapimeno 1/0

Relelahdat

Analogiset lahdit 3
Takaisin 11:20 Yalitse
< ™ ACHERD 0.0Hz
Releldhdiit

Pois paalta w

RO2 Mukautettu »
RO3 Mukautettu »
RO4 Pois paalta w
RO& Pois paalta »
Takaisin 11:20 Yalitse
< ™ ACHERD 0.0Hz
RO1

Tadellinen komenta: 0
Lahde: EFE/FBEA
Katkalsuvive: 00s
Kotk entavive: 00s

Takaisin 11:21 Muokkaa
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Maéarité analogialahtéohjaus BACnet MS/TP:n 0
O kautta valitsemalla Analogiset lahdo6t ja 0 - (% ACHS80 00 Az
maarittamalla asianmukaiset analogialahdat. Lépimeno 1/0
Relelahdit 8

Analogiset lahdit

Takaisin 11:21 Yalitse
< * ACHE3D0 0.0Hz
Analogiset ldhdiot
ADT- 0000V Mukautettu »
ADZ:0.000 maA, Mukautettu »
Takaisin 11:21 Yalitse
< * ACHE3D0 0.0Hz
AO1:
Lahtdarvo: 0000y
EFE/FBA-shdearvo: 0.00 %
Lahde: Mul:aurettu
Lahteen minimi: oo
Lahteen maksimi: 50.0 %
Takaisin 11:22 MNiikymii

Kenttavaylatiedonsiirron ottaminen kayttoon parametreilla

Noudata naita ohjeita, kun otat kenttavaylatiedonsiirron kayttddn Parametrit-valikon
parametreilla. Esimerkkeja sopivista arvoista on annettu kohdassa Taajuusmuuttajan
ohjaustoimintojen aktivointi sivulla 258.

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.
1. Kytke taajuusmuuttajan virta.

2. Ota BACnet-tiedonsiirto kayttoon asettamalla parametrin 58.07 Protokolla kéy-
téssé arvoksi BACnet MSTP.

3. Maarita verkon asetukset parametreilla 58.03 Osoite ja 58.04 Vayldn nopeus.

4. Maarita laitekohteen tunnus parametrilla 58.40 Laitekohteen tunnus.
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Huomaa: Kohteen tunnuksen tulee olla yksil6iva ja valilta 1...4194303.
5. Maarita tiedonsiirtokatkostoiminto havaitsemaan tiedonsiirtokatkokset SKV:n ja
taajuusmuuttajan valilla:

* Aseta tiedonsiirtokatkoksen tila ja aika parametreilla 58.15 Tiedonsiirtokatkos-
toiminto ja 58.16 Tiedonsiirtokatkoksen aika.

* Valitse, miten taajuusmuuttaja reagoi SKV-tiedonsiirtokatkokseen: parametri
58.14 Tiedonsiirtokatkostoiminto.

6. Tallenna kelpaavat parametriarvot pysyvaismuistiin asettamalla parametrin 96.07
Parametrin tallennus késin arvoksi Tallenna.

7. Validoi parametriryhmassa 58 Sisddnrakennettu kenttévéayléa valitut asetukset
asettamalla parametrin 58.06 Tiedonsiirron ohjaus arvoksi Asetusten péivitys.

8. Voit kayttaa parametreja 58.07...58.13 vianmaaritykseen. Voit nollata laskurit
58.08...58.12 asettamalla parametrin arvoksi 0.

9. Aseta asianmukaiset taajuusmuuttajan ohjausparametrit ohjaamaan taajuusmuut-
tajaa sovelluksen tarpeiden mukaan.

Huomaa: Kaikki sisdanrakennetun kenttavaylan parametrit ovat ryhmassa 58
Sisédénrakennettu kenttavayla.

Taajuusmuuttajan ohjaustoimintojen aktivointi

Taajuusmuuttajan ohjaus

Ota taajuusmuuttajan toimintojen kenttavaylaohjaus BACnet MS/TP:n kautta kayt-
t66n seuraavasti:

* Maarita taajuusmuuttaja hyvaksymaan sisaanrakennetun kenttavaylan tiedon-
siirto ottamalla BACnet-tiedonsiirto kayttodn ja maarittamalla taajuusmuuttajalle
osoite ja laitetunnus.

» Valitse kenttavayla eri ohjaustoimintojen lahteeksi. Talléin syotto tulee vastaa-
vasta BACnet-kohteesta.

Huomaa: Muuta niiden toimintojen parametrit, joita haluat ohjata BACnet MS/TP:n
kautta. Muut parametrit voivat jadda tehdasasetuksiin.

Kay/seis-suunnan ohjaus

Aseta kay/seis-suunnan ohjaus kenttavaylasta maarittamalla seuraavat taajuusmuut-
tajan parametrit ja asettamalla kenttavaylasta tuleville komennoille asianmukainen
ohjauspaikka:

Taajuusmuuttajan Arvo Kuvaus BACnet-kohde
parametri (katso Ohjel-
mointiopas, osa 2)

20.01 Ulk1 komennot Sisdanraken- Kayntiin/seis kenttavaylasta, valit- | BV10
nettu kentta- tuna Ulk1
vayla
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Taajuusmuuttajan
parametri (katso Ohjel-
mointiopas, osa 2)

Arvo

Kuvaus

BACnet-kohde

20.06 Ulk2 komennot Sisaanraken- Kayntiin/seis kenttavaylasta, valit- | BV10
nettu kentta- tuna Ulk2
vayla

20.21 Suunta Pyynto Suunta tarvittaessa kenttavaylasta | BV11

Tulon ohjeen valinta

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Seuraavissa taulukoissa kerrotaan, miten sisdanrakennettua BACnet-kenttavaylaa
kaytetdan taajuusmuuttajan saamien ohjearvojen valintaan taajuus- ja nopeusohjaus-

tilassa.

» Taajuussaato: aseta parametri 99.04 Moottorisdététapa = Skalaari (ACH580:n
oletusarvo). Katso kohta Taajuusohje sivulla 259 ja parametriryhma 28 Taajuus-

ohjeketju.

* Nopeussaato: aseta parametri 99.04 Moottoriséététapa = Vektori. Katso kohta
Nopeusohje sivulla 260 ja parametriryhma 22 Nopeusohjeen valinta.

Vektorisaatd on tarkempi kuin skalaarisdatd, mutta vektorisaatéa ei voi kayttaa kai-
kissa tilanteissa. Katso parametri 99.04 Moottorisédététapa.

Taajuusohje

Jos haluat kayttaa sisdadnrakennettua BACnet-kenttavaylaa taajuusohjeiden antami-
seen taajuusmuuttajalle, maarita seuraavat taajuusmuuttajan parametrit ja aseta
kenttavaylaohjaimesta saataville ohjesanoille asianmukaiset ohjauspaikat:

Taajuusmuuttajan
parametri (katso
Ohjelmointiopas, osa 2)

Arvo (katso
Ohjelmointiopas,
osa 2)

Kuvaus

BACnet-kohde

19.11 Ulk1/Ulk2-valinta | 32 = EFB MCW | Ohjesarjan valinta kenttavaylasta | BV13
bit 11
28.11 Ulk1 taajuusohje 1 | 8 = SKV ohje1 ") | Taajuusohjeen Iahde 1 AV16
Saapuva ohje 1
28.15 UIk2 taajuusohje 1| 9 = SKV ohje2") | Taajuusohjeen Iahde 2 AV17

Saapuva ohje 2

46.02 Taajuuden
Skaalaus

50,00 Hz ")

Taajuuteen liittyvien parametrien
16-bittinen skaalaus.

Ei suoraa BACnet-
kohdetta

") Esimerkki
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Nopeusohje

Jos haluat kayttaa sisaanrakennettua BACnet-kenttavaylaa nopeusohjeiden antami-
seen taajuusmuuttajalle, maaritd seuraavat taajuusmuuttajan parametrit ja aseta
kenttavaylaohjaimesta saataville ohjesanoille asianmukaiset ohjauspaikat:

Taajuusmuuttajan Arvo (katso Kuvaus BACnet-kohde
parametri (katso Ohjel- | Ohjelmointio-
mointiopas, osa 2) pas, osa 2)
19.11 Ulk1/Ulk2-valinta | 32 = EFB MCW | Ohjesarjan valinta kenttavaylastad | BV13
bit 11
22.11 Ulk1 nopeusohje 1 | 8 = SKV ohje1 N Nopeusohjeen lahde 1 AV16
Saapuva ohje 1
22.18 Ulk2 nopeusohje 1 | 9 = SKV ohje2 N Nopeusohjeen lahde 2 AV17

Saapuva ohje 2

46.01 Nopeuden skaa-
laus

1500 rpm

Nopeuteen liittyvien parametrien
16-bittinen skaalaus.

Ei suoraa BACnet-koh-
detta

") Esimerkki

Taajuusmuuttajan ohjaustoimintoja

Jos haluat kayttaa sisaanrakennettua BACnet-kenttavaylaa erilaisten taajuusmuutta-
jan ohjaustoimintojen suorittamiseen, maarita seuraavat taajuusmuuttajan parametrit
ja aseta kenttavaylaohjaimesta saataville komennoille asianmukaiset ohjauspaikat:

vaylé

Taajuusmuuttajan Arvo (katso Kuvaus BACnet-kohde
parametri (katso Ohjel- | Ohjelmointio-
mointiopas, osa 2) pas, osa 2)
20.40 Kéyntilupa 15 = Sisdénra- Kéyntilupa kenttavaylasta BV12
kennettu kentta-
vaylé
Ei suoraa taajuusmuut- | - Vian kuittaus kenttéavaylasta BV14
tajan parametria. Vian
kuittaus menee aina lapi
BACnet-kohteesta.
20.41 Kéynnistyksen 15 = Sisdénra- Kéynnistyksen lukituksen 1 l1&hde | BV20
lukitus 1 kennettu kentta- | on kenttavayla
vaylé
20.42 Kaynnistyksen 15 = Sisdénra- Kéynnistyksen lukituksen 2 l1ahde | BV21
lukitus 2 kennettu kentta- | on kenttavayla
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Releldhtdjen ohjaus

Maarita relelahtdjen ohjaus sisdanrakennetun BACnet-kenttavaylan kautta seuraa-
vasti:
» Valitse relelahtdjen lahde asettamalla seuraavat taajuusmuuttajan parametrit.

» Ohjelmoi taajuusmuuttaja BACnetin kautta tapahtuvaan ohjaukseen.

Taajuusmuuttajan Arvo (katso Kuvaus BACnet-kohde

parametri (katso Ohjel- | Ohjelmointio-

mointiopas, osa 2) pas, osa 2)

10.24 RO1 ldhde 40 = RO/DIO Relelahddn 1 ohjaus kenttavay- BOO
ohjaussana bitti | lasta
0

10.27 RO2 ldhde 41 = RO/DIO Relelahddn 2 ohjaus kenttavay- BO1
ohjaussana bitti | lasta
1

10.30 RO3 ldhde 42 = RO/DIO Relelahddn 3 ohjaus kenttavay- BO2
ohjaussana bitti | lasta
2

15.07 RO4:n ldhde Muu (70.99 Relelahddn 4 ohjaus kenttavay- BO3
RO/DIO ohjaus- | lasta
sana, bitti 3)

15.10 RO5.n ldhde Muu (70.99 Relelahddn 5 ohjaus kenttavay- BO4
RO/DIO ohjaus- | lasta
sana, bitti 4)

15.23 DO1:n ldhde Muu (70.99 Digitaalildhdon 1 ohjaus kenttéavay- | BO5
RO/DIO ohjaus- | lasta
sana, bitti 8)

Datapistekytkennat

BACnet-kohteet ohjaavat parametrin 710.99 RO/DIO ohjaussana (Ohjelmointiopas,
osa 2) bittien arvoja. Nama bitit on liitettdva vastaaviin relelahtdjen ja digitaalilahtdjen
Iahteisiin kuten ylla.

BACnet-kohde Taajuusmuuttajan parametri Kuvaus
(katso Ohjelmointiopas, osa 2)
BO0...BO5 10.99 RO/DIO ohjaussana Relelahtdjen ja digitaalilahtojen
tallennusparametri

Analogialdhtéjen ohjaus

Aseta analogialahtdjen ohjaus sisaanrakennetusta BACnet-kenttavaylasta maaritta-
malla seuraavat taajuusmuuttajan parametrit ja asettamalla kenttavaylaohjaimesta
tuleville analogisille arvoille asianmukainen ohjauspaikka:

Taajuusmuuttajan Arvo (katso Kuvaus BACnet-kohde

parametri (katso Ohjelmointiopas,

Ohjelmointiopas, osa 2) | osa 2)

13.12 AO1 ldhde 37 = AO1 Analogialdahdon 1 ohjaus AOO
muistipaikat kenttavaylasta

13.22 AO2 ldhde 38 = A02 Analogialdahdon 2 ohjaus AO1
muistipaikat kenttavaylasta
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Taajuusmuuttajan
parametri (katso
Ohjelmointiopas, osa 2)

Arvo (katso
Ohjelmointiopas,
osa 2)

Kuvaus

BACnet-kohde

13.17 AO1 ldhteen 00" Signaalin minimiarvo, joka on Ei suoraa BACnet-
minimi valittu parametrilla 73.72 AO1 kohdetta

lédhde
13.18 AO1 ldhteen 100,0 Signaalin maksimiarvo, joka on Ei suoraa BACnet-
maksimi valittu parametrilla 73.72 AO1 kohdetta

lédhde
13.27 AO2 ldhteen 00" Signaalin minimiarvo, joka on Ei suoraa BACnet-
minimi valittu parametrilla 173.22 AO2 kohdetta

lédhde
13.28 AO2 ldhteen 100,0 Signaalin maksimiarvo, joka on Ei suoraa BACnet-
maksimi valittu parametrilla 173.22 AO2 kohdetta

lédhde
) Esimerkki

Datapistekytkennat

BACnet-kohteet ohjaavat parametrien 13.97 AO1 muistipaikat ja 13.92 AO2 muisti-
paikat (Ohjelmointiopas, osa 2) arvoja. Nama arvot on liitettdva vastaaviin analogia-
I&htdjen lahteisiin kuten ylla.

BACnet-kohde

Taajuusmuuttajan parametri
(katso Ohjelmointiopas, osa 2)

Kuvaus

AO0 13.91 AO1 muistipaikat AO1:n muistipaikkaparametri
AO1 13.92 AO2 muistipaikat AO2:n muistipaikkaparametri
PID-s3ito

Aseta PID-saato sisdanrakennetusta BACnet-kenttavaylasta maarittamalla seuraavat

taajuusmuuttajan parametrit ja asettamalla kenttavaylaohjaimesta tuleville PID-
arvoille asianmukainen ohjauspaikka:

Taajuusmuuttajan
parametri (katso
Ohjelmointiopas, osa 2)

Arvo (katso
Ohjelmointiopas,
osa 2)

Kuvaus

BACnet-kohde

40.08 Sarja 1 10 = Takaisinkyt- | Takaisinkytkennan 1 lahteen AV43
takaisinkytk. 1 ldhde kennén muisti- muistipaikka

paikat
40.09 Sarja 1 10 = Takaisinkyt- | Takaisinkytkennan 2 lahteen AV43
takaisinkytk. 2 ldhde kennén muisti- muistipaikka

paikat
40.16 Sarja 1 ohjearvon | 24 = Ohjearvon | Asetusarvon 1 lahteen AV42
1 l&dhde muistipaikat muistipaikka
40.17 Sarja 1 ohjearvon | 24 = Ohjearvon | Asetusarvon 2 lahteen AV42

2 lahde

muistipaikat

muistipaikka
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Datapistekytkennat

BACnet-kohteet ohjaavat parametreja 40.91 Tak.kytken. muistipaikat ja 40.92
Ohjearvon muistipaikat (Ohjelmointiopas, osa 2). Nama arvot on liitettdva vastaaviin
PID-asetusarvon ja takaisinkytkennan arvoihin kuten ylla.

BACnet-kohde Taajuusmuuttajan parametri Kuvaus
(katso Ohjelmointiopas, osa 2)
AV43 40.91 Tak.kytken. muistipaikat Prosessin takaisinkytkentaarvon

muistipaikkaparametri

AV42 40.92 Ohjearvon muistipaikat Prosessin asetusarvon

muistipaikkaparametri

Tiedonsiirtovika

BACnetissa ei ole sisdanrakennettua tiedonsiirron aikakatkaisun tunnistusta, koska
se ei ole synkroninen protokolla. Jos tiedonsiirron aikakatkaisu on tarpeen, voit kayt-
taa seuraavia parametreja aikakatkaisun tunnistamiseen erilaisten pakettien perus-
teella ja taajuusmuuttajan toimintojen maarittdmiseen.

Taajuusmuuttajan Arvo (katso Ohjelmointiopas, Kuvaus
parametri (katso Ohjel- | osa 2)
mointiopas, osa 2)

58.15 Tiedonsiirtokat-
kostoiminto

1 = Kaikki viestit Maarittaa, mita viestityypit nollaavat SKV-tie-
2 = Ohjaussana / Ohje1/ Ohje2 | donsiirtokatkoksen havaitsemiseen kaytetyn
aikakatkaisulaskurin.

58.14 Tiedonsiirtokat- 0=Ei

kostoiminto

1= Vika
2 = Viimeisin nopeus
3 = Turvanopeusohje

Maarittaa, kuinka taajuusmuuttaja reagoi
SKV-tiedonsiirtokatkokseen.

Taman parametrin muutokset tulevat voi-
maan, kun ohjausyksikkd kaynnistetaan

4 = Vika aina uudelleen tai uudet asetukset vahvistetaan
5 = Varoitus parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (1 =
Asetusten péivitys).
58.16 Tiedonsiirtokat- 0,0...6000,0 s Asettaa SKV-tiedonsiirron aikakatkaisun. Jos

koksen aika tiedonsiirtokatkos kestéa valvonta-aikaa
pidempaan, jarjestelmé suorittaa paramet-
rilla 58.16 Tiedonsiirtokatkoksen aika maari-

tetyn toiminnon.

Taajuusmuuttajan takaisinkytkenta

Talotekniikkaohjaimeen saapuvilla tuloarvoilla (taajuusmuuttajan lIahtdsignaaleilla) on
ennalta maaritetty sisalté. Nama taajuusmuuttajan takaisinkytkentasignaalit eivat
vaadi mitdan muuta taajuusmuuttajan asetusten maaritysta. Seuraavassa taulukossa
luetellaan tuetun takainkytkentadatan yksi alajoukko. Koko luettelo on Protocol Imple-
mentation Conformance Statement (PICS) -asiakirjassa (3AXD10000387059, eng-
lanninkielinen), jonka 16ydat Internetistd ABB:n asiakirja-arkistosta.

Taajuusmuuttajan Kuvaus
parametri (katso Ohjel-
mointiopas, osa 2)

BACnet-kohde

01.01 Moottorin nopeus | Arvioitu moottorin nopeus (rpm) AVO
01.06 Léhtotaajuus
01.11 Tasajénnite

Taajuusmuuttajan arvioitu lahtétaajuus (Hz) AV1

Tasajannitevalipiirin jannite (V) AV2
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Taajuusmuuttajan
parametri (katso Ohjel-
mointiopas, osa 2)

Kuvaus

BACnet-kohde

01.13 Lahtsjannite Laskennallinen moottorin jannite (V AC) AV3

01.07 Moottorin virta Mitattu (absoluuttinen) moottorin virta (A) AV4

01.10 Moottorin Moottorin momentti prosentteina moottorin nimellis- AV5

momentti momentista (%)

01.06 Lahtéteho Taajuusmuuttajan lahtéteho (kW) AV6

05.11 Vaihtosuuntaajan | Arvioitu taajuusmuuttajan lampétila prosentteina vika- | AV7

lédmpdétila rajasta (%)

01.20 Vaihtosuunt. kWh- | Taajuusmuuttajan lapi kulkenut energiamaara (kum- AV9

laskuri paan tahansa suuntaan) taysina kilowattitunteina.
Kun laskuri pyérahtaa ympari, parametrin 07. 19 Vaih-
tosuunt. MWh-laskuri arvo kasvaa. Minimiarvo on
nolla.

35.01 Moottorin arvioitu | Nayttda moottorin [ampédtilan (°C tai °F) moottorin AV15

ldmpétila sisaisen lampdsuojausmallin arvion mukaan. Yksikkd
valitaan parametrilla 96.16 Yksikén valinta.

01.03 Moottorin nopeus | Moottorin nopeus prosentteina tahtimoottorin nopeu- | AV31

% desta.

40.01 PID-I&hdén olo- PID-saatimen lahtd AV44

arvo

40.04 PID-eroarvon olo- | PID:n eroarvo AV49

arvo

01.50 Kuluva tunti kWh | Kuluvan péivan energiankulutus. Tdma on taajuus- AV130
muuttajan edellisten (ei valttamatta jatkuvien) 24 kayt-
tétunnin energia, ei kalenteripaivan energia.

Jos virta katkaistaan ja kytketdan uudelleen paalle, para-
metrin arvoksi asetetaan sen arvo ennen virran katkai-
sua, kun taajuusmuuttaja on uudelleen kaynnissa.

01.51 Edellinen tunti Edellisen tunnin energiankulutus. Arvo 01.50 Kuluva | AV131

kWh tunti kWh tallentuu tdhan, kun sen arvo on kertynyt 60
minuutin ajan.

Jos virta katkaistaan ja kytketdan uudelleen paalle,
parametrin arvoksi tulee ennen virran katkaisua voi-
massa ollut arvo.

01.52 Kuluva péivd kWh | Kuluvan péivan energiankulutus. Tdma on taajuus- AV132

muuttajan edellisten (ei valttamatta jatkuvien) 24 kayt-
tétunnin energia, ei kalenteripaivan energia.
Jos virta katkaistaan ja kytketdan uudelleen paalle,
parametrin arvoksi asetetaan sen arvo ennen virran
katkaisua, kun taajuusmuuttaja on uudelleen kayn-
nissa.

01.53 Edellinen péiva Edellisen paivan energiankulutus. Arvo 01.52 Kuluva | AV133

kWh péivé kWh tallentuu tdhan, kun sen arvo on kertynyt

24 tunnin ajan.
Jos virta katkaistaan ja kytketdan uudelleen paalle,
parametrin arvoksi asetetaan sen arvo ennen virran
katkaisua, kun taajuusmuuttaja on uudelleen kayn-
nissa.

04.01 Pyséayttényt vika Vika, joka on aiheuttanut nykyisen pyséhdyksen (aktii- | AV18
vinen vika)

04.11 Viimeisin vika Edellinen vika (ei-aktiivinen) AV19

04.12 Toiseksi viimeisin | Edellistd vikaa edeltanyt vika (ei-aktiivinen) AV20

vika
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Taajuusmuuttajan todelliset I1ahtdarvot voidaan lukea kohteista AVO0...AV6, AV31 ja

AV32:
Kohteen | Kohteen ole- Kuvaus Min/maks. arvo | Yksik | Arvon kaytto-
tunnus tusnimi ko oikeus
AVO0 Output-RPM Moottorin nopeus 0, nimellisnopeus rpm R
AV1 Output-Freq Lahtotaajuus -500, 500 Hz R
AV2 DC-Voltage Tasajannitevalipiirin jannite 0, 2000 \Y R
AV3 Output-Voltage | AC-lahtojannite 0, 2000 \% R
AV4 Output-Current | Taajuusmuuttajan lahtovirta 0, nimellisvirta A R
AV5 Output-Torque | Moottorin Iahtdmomentti pro- | -1600, 1600 % R
sentteina nimellismomentista
AV6 Output-Power Lahtoteho, kW nimellisteho (+/-) kW R
AV31 Output-Speed Moottorin nopeuden oloarvo | -200, 200 % R
AV32 Output-Current- | Moottorin virran oloarvo 0, 200 % R
Range
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Esimerkki parametriasetuksista

Taajuussaato

Seuraavassa taulukossa on esimerkki tavallisen taajuussaatosovelluksen asetuk-
sista. Muut parametrit voidaan jattaa tehdasasetuksiin.

Taajuusmuuttajan
parametri (katso
Ohjelmointiopas, osa 2)

Asetukset (katso
Ohjelmointiopas, osa
2)

Kuvaus

58.06 Tiedonsiirron 0 = Kéytésséa Normaali toiminta.

ohjaus

58.03 Node address 1811 Maarittaa taajuusmuuttajan osoitteen
kenttéavaylalitdnnassa.

58.40 Laitekohteen 511 Maarittaa laitekohteen tunnuksen.

tunnus

58.16 Tiedonsiirtokat- 30" Maarittéda tiedonsiirron aikakatkaisun 30 sekuntiin.

koksen aika

58.15 Tiedonsiirtokat-
kostoiminto

1 = Kaikki viestit ")

Aikakatkaisu valvoo kaikkia taajuusmuuttajasta
vastaanotettuja viesteja.

58.06 Tiedonsiirron
ohjaus

0 = Asetusten péivitys

Paivittad asetukset ja ottaa muutetut SKV-asetukset
kayttéon.

20.01 Ulk1 komennot

Valitsee sisdénrakennetun kenttévaylan litdnnan
kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteeksi ulkoiselle
ohjauspaikalle 1.

28.11 Ulk1 taajuusohje 1

Valitsee taajuusohjeen 1 lahteeksi sisddnrakennetun
kenttéavaylan ohjeen 1.

") Esimerkki
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BACnet protocol implementation conformance statement
Asiakirja: 3AXD10000387059, Rev 10

Paivamaara: 18.5.2018

Toimittajan nimi: ABB, toimittajan tunnus 127

Tuotteen nimi: HVAC-taajuusmuuttaja

Tuotemallin numero ACH580

Sovellusohjelmistoversio: Taajuusmuuttajan laiteohjelmisto:
2.x.x.x BACnet Appl: 2025

Laiteohjelmaversio: 14.01

BACnet-protokollan versio: 14

Tuotekuvaus:

ACH580 on suorituskykyinen taajuusmuuttaja, joka on suunniteltu HVAC- ja jadhdytyssovelluk-
siin. Tuote tukee alkuperaistd BACnet-protokollaa ja muodostaa suoran yhteyden MS/TP-lahi-
verkkoon. Suurin mahdollinen MS/TP-baudinopeus on 115,2 kbps, ja mukana on isanta- ja
orjatoimintojen tuki. Taajuusmuuttajaa voidaan valvoa ja ohjata BACnetin kautta normaalina taa-
juusmuuttajana. Taajuusmuuttajan normaalit I/O-liitdnnat ovat kayttajasovellusten kaytettévissa
myo6s BACnet-vaylan yli.

BACnet-standardin laitetyypit (Annex L):

BACnet Operator Workstation (B-OWS)

BACnet Advanced Operator Workstation (B-AWS)
BACnet Operator Display (B-OD)

BACnet Building Controller (B-BC)

BACnet Advanced Application Controller (B-AAC)
BACnet Application specific Controller (B-ASC)
BACnet Smart Sensor (B-SS)

BACnet Smart Actuator (B-SA)

OOomROOO0O0O0O

Kaikki BACnet-yhteensopivat rakennusosat (Annex K):

DS-RP-B Data Sharing-ReadProperty

DS-RPM-B Data Sharing-ReadProperty Multiple

DS-WP-B Data Sharing-WriteProperty

DS-WPM-B Data Sharing-WriteProperty Multiple

DS-COV-B Data Sharing-Change of Value

DM-DDB-B Device Management-DynamicDeviceBinding
DM-DOB-B Device Management-DynamicObjectBinding
DM-DCC-B Device Management-DeviceCommunicationControl
DM-RD-B Device Management-ReinitializeDevice

DM-TS-B Device Management-Time Synchronization
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Segmentointimahdollisuus:

O Pystyy lahettdamaén segmentoituja viesteja Ikkunan koko: -
O Pystyy vastaanottamaan segmentoituja viesteja Ikkunan koko: -

Tuetut vakio-objektityypit:

Objektien instanssit ovat staattisia, eli objekteja ei voi luoda tai poistaa. Objektien tiedot on
annettu jaliempana taulukoissa.

Datalinkkikerroksen asetukset:

BACnet IP, (Annex J)

BACnet IP, (Annex J), vieras laite

ISO 8802-3, Ethernet (Clause 7)

ATA 878.1, 2.5 Mb. ARCNET (Clause 8)

ATA 878.1, EIA-485 ARCNET (Clause 8), baudinopeus

MS/TP master (Clause 9), baudinopeus: 9.6k, 19.2k, 38.4k, 76.8k, 115.2k
MS/TP orja (Clause 9), baudinopeus: 9.6k, 19.2k, 38.4k, 76.8k, 115.2k
Point-to-point, EIA 232 (Clause 10), baudinopeus:

Point-to-point, modeemi, (Clause 10), baudinopeus:

LonTalk, (Clause 11), fyysinen kanava:

BACnet/ZigBee (ANNEX O)

Muu:

OoooossaO00Oon

Laiteosoitteen liittdminen:

Tuetaanko laitteiden staattista liittamista? (Tama on talla hetkelld MS/TP-orjien ja joidenkin mui-
den laitteiden kaksisuuntaisen tiedonsiirron ehto.) [] Kylla HEi

Verkkovaihtoehdot:

[0 Reititin, Clause 6
BACnet/IP -> MS/TP
BACnet/ ISO 8802-3, Ethernet -> MS/TP
BACnet/IP -> BACnet/ ISO 8802-3, Ethernet
BACnet/IP -> BACnet/ ISO 8802-3, Ethernet -> MS/TP
[0  Annex H, BACnet-tunnelireititin, IP
[0  BACnet/IP-Iahetysten hallintalaite (BBMD)
Tukeeko BBMD vieraiden laitteiden rekistersintia? [] Kylla OEi
BDT (Broadcast distribution table) -merkint6ja enintaan:
Tukeeko BBMD verkko-osoitteen kaantamista? [] Kylla OEi
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Verkon suojausasetukset

M Eiturvallinen laite - voidaan kayttaa ilman BACnet-verkkosuojausta
O  Turvaliinen laite - voi kayttaa BACnet-verkkosuojausta (NS-SD BIBB)
O useita sovelluskohtaisia avaimia:
O Tukee salausta (NS-ED BIBB)
O Avainpalvelin (NS-KS BIBB)

Tuetut merkistot:

Useiden eri merkistojen tuki ei tarkoita, etta niit tuetaan samaan aikaan.
M 1SO 10646 (UTF-8) [0  1BM /Microsoft DBCS [0 150 8859-1
O 1s0 10646 (UCS-2) O 1s0 10646 (UCS-4) O Jis x0208

Jos tuote on tiedonsiirron yhdyskaytava, kuvaile niitd e-BACnet-laite- tai verkkotyyp-
peja, joita yhdyskaytava tukee:
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Objekti/ominaisuus-matriisi

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto tuetuista objektityypeistd/ominaisuuksista

seka oletusarvot:

Objektin tyyppi
Ominaisuus Binéari- | Bindéri- | Binaari-| Analo- | Analo- | Analo- | Monitila- | Sil-
tulo 13hté arvo gia- gia- gia- arvo mukka

tulo 1ahto arvo
Objektin tunnus R R R R R R R R
Objektin nimi W,P | WP R W,P | WP R(M R WP
Objektin tyyppi R R R R R R R R
Nykyinen arvo R C C R C C R R
Tilan ilmoitus R R R R R R R R
Tapahtuman tila R R R R R R R R
Ei kaytossa w w w w w w w w
Polariteetti W, P W, P
Aktiivinen teksti R R R
Ei-aktiivinen teksti R R R
Yksikot R R R
Min. nykyinen arvo R R R
Maks. nykyinen arvo R R R
Térkeysjarjestys R R R R
Oletusarvon hylkays w, P w,P w, P w, P
COV-lisays W,P w,P w,P
Tilojen maara R
Tilateksti R
Ominaisuusluettelo R R R R R R R R

* R =Vain luku, W = Kirjoitusoikeus, C = Komentomahdollisuus,

P = Pysyva

129: W, P

Y
* AV16,AV17, AV21, AV22, AV40- AV44, AV55, AV56, AV59, AV120-

» Kirjoitettavien objektien enimmaispituus on 25 merkkia

Laiteobjektien instassien yhteenveto

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto tuetuista laiteobjekteista:

Laiteobjekti

Ominaisuus Merkinta Tyyppi Oletusarvo

Objektin tunnus W, P (e]]n} 4194303

Objektin nimi W, P CharString, AC Drive 4194303
maks.pituus 25

Objektin tyyppi R Enum DEV (8)

Jarjestelman tila R Enum

Toimittajan nimi R CharString ABB

Toimittajan tunniste R Unsigned 127
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Mallin nimi R CharString ACH580

Laiteohjelmaversio R CharString 14.01

Sovellusohjelmaversio R CharString

Kuvaus W, P CharString, "ACH580 is a high-performance
maks.pituus 100 variable speed drive designed for

HVAC and refrigeration
applications.”
Sijainti w, P CharString, "(not set)”

maks.pituus 50

Protokollan versio Unsigned 1

Protokollan revisio Unsigned 14
Tuetut palvelut BitString

R
R
R
Tuetut objektityypit R BitString
R
R

Objektiluettelo Array of OID
Datayksikon suurin sallittu Unsigned 480
pituus
Segmentoinnin tuki R Enum No segmentation (3)
Paikallinen aika R BACnetTime
Paikallinen paivamaara R BACnetDate
Datayksikon aikakatkaisu w, P Unsigned 10000 ms
Datayksikon yritysten méaara w, P Unsigned 3
Maks. isanta w, P Unsigned 127
Tietokehyksia enintdan w, P Unsigned 1
Laiteosoitteen liittdminen R List of Struct
Tietokantaversio R,P Unsigned
Aktiiviset COV-tilaukset R BACnetCOVSubscription-

taulukko
Sarjanumero R CharString
Ominaisuusluettelo R Unsigned-taulukko

Merkinnat: R = Vain luku, W = Kirjoitusoikeus,
C = Komentomahdollisuus, P = Pysyva

Yhteenveto binaaritulojen objekti-instansseista

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto tuetuista binaaritulo-objekteista:

Kohteen Objektin nimi Kuvaus Aktiivinen/ Nykyisen arvon
tunnus Ei-aktiivinen teksti kayttdoikeus
BIO RO1-Monitor Releléhdon 1 tila. On / Off R

BI1 RO2-Monitor Releléhdon 2 tila. On / Off R

BI2 RO3-Monitor Releléhdon 3 tila. On / Off R

BI3 RO4-Monitor Releléhdon 4 tila. On / Off R

Bl4 RO5-Monitor Releléhdon 5 tila. On / Off R

BI5 DO1-Monitor Digitaalildhdon 1 tila. On / Off R

BI6 DI1-Monitor Digitaalitulon 1 tila. On / Off R

BI7 DI2-Monitor Digitaalitulon 2 tila. On / Off R
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Kohteen Objektin nimi Kuvaus Aktiivinen/ Nykyisen arvon
tunnus Ei-aktiivinen teksti kayttdoikeus
BI8 DI3-Monitor Digitaalitulon 3 tila. On / Off R

BI9 Dl4-Monitor Digitaalitulon 4 tila. On / Off R

BI10 DI5-Monitor Digitaalitulon 5 tila. On / Off R

BI11 DI6-Monitor Digitaalitulon 6 tila. On / Off R

Huomaa: Kayttdoikeudet: R= Vain luku, W = Kirjoitusoikeus, C = Komentomahdolli-
suus. Komentokelpoiset arvot tukevat tarkeysjarjestysta ja oletusarvon hylkaysta.

Yhteenveto binaarilahtojen objekti-instansseista

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto tuetuista binaarilahtéobjekteista:

Kohteen Objektin nimi Kuvaus Aktiivinen/ Nykyisen arvon
tunnus Ei-aktiivinen teksti kayttdoikeus
BOO RO1-Command Releen 1 lahtétila On / Off C

BO1 RO2-Command Releen 2 lahtétila On / Off Cc

BO2 RO3-Command Releen 3 lahtétila On / Off Cc

BO3 RO4-Command Releen 4 lahtétila On / Off Cc

BO4 RO5-Command Releen 5 lahtétila On / Off Cc

BO5 DO1-Command Digitaalilahdon 1 1ahtétila On / Off C

Huomaa: Kayttdoikeudet: R= Vain luku, W = Kirjoitusoikeus, C = Komentomahdolli-
suus. Komentokelpoiset arvot tukevat tarkeysjarjestysta ja oletusarvon hylkaysta.

Yhteenveto binaariarvo-objektien instansseista

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto tuetuista binaariarvo-objekteista:

Kohteen Objektin nimi Kuvaus Aktiivinen/ Nykyisen arvon
tunnus Ei-aktiivinen kayttdoikeus
teksti

BVO RUN-STOP- Taajuusmuuttajan kayntitila Run / Stop R
Monitor

BV1 Direction- Moottorin pydrimissuunta Reverse / Forward R
Monitor

BVv2 OK-FAULT- Taajuusmuuttajan todellinen Fault / OK R
Monitor vikatila

BV3 EXT1-EXT2- Todellinen ohjauslahde Ext2 / Ext1 R
Monitor

BV4 HAND-AUTO- Todellinen kayttotila Hand / Auto R
Monitor

BV5 Warning- Todellinen varoitustila Warning / OK R
Monitor

BV7 Ready-Monitor Todellinen valmis-tila Ready / Not-Ready R

BV8 At-Setpoint- Todellinen asetusarvossa-tila Yes / No R

Monitor
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Kohteen Objektin nimi Kuvaus Aktiivinen/ Nykyisen arvon
tunnus Ei-aktiivinen kayttdoikeus
teksti
BV9 Enabled- Todellinen kayntiluvan tila Enable / Disable R
Monitor
BV10 RUN-STOP- Taajuusmuuttajan Run / Stop C
Command kaynnistyskomento
BV11 Direction- Pyo6rimissuuntakomento Reverse / Forward C
Command
BV12 Run- Kayntilupakomennon komento Enable / Disable C
Permissive-
Command
BV13 EXT1-EXT2- | Komento ulkoisen ohjauspaikan 1 Ext2 / Ext1 C
Command tai 2 valinnasta
BV14 Fault-Reset- Viankuittauksen komento Reset / No w
Command
BV15-BV16 <Varattu>
BV17 Lock- Parametrilukituksen todellinen Lock / Unlock R
Parameters tila.
BV18 Control- Komentaa taajuusmuuttajan On / Off C
Override- BACnet-ohjauksen ohitukseen.
Command Tassa tilassa BACnet saa
taajuusmuuttajan ohjauksen
normaalista lahteest4. Huomaa,
ettd paneelin KASI-ohjaustila on
ensisijainen BACnet-ohjauksen
ohitukseen nahden.
BV19 Control- limoittaa, onko taajuusmuuttaja On / Off R
Override- asetettu BACnet-ohjauksen
Monitor ohitustilaan komennolla BV18.
Tassa tilassa BACnet saa
taajuusmuuttajan ohjauksen
normaalista Iéhjgeesté. Huomaa,
ettd paneelin KASI-ohjaustila on
ensisijainen BACnet-ohjauksen
ohitukseen nahden.
BV20 Start-Interlock- Kéaynnistyksen sallinnan 1 Enable / Disable C
1-Command komento
BV21 Start-Interlock- Kéaynnistyksen sallinnan 2 Enable / Disable C
2-Command komento
BV24 Started-Monitor Todellinen kaynnistyksen tila Started / Not- R
Started
BV25 Safe-Torque- Safe Torque Off -toiminnon Active / OK R
Off-Monitor todellinen tila
BV26 Underload- limaisee, onko kuormituskayran Underload / OK R
Monitor signaali alikuormituskayran
alapuolella
BV27 Overload- limaisee, onko kuormituskayran Overload / OK R
Monitor signaali ylikuormituskayran
ylapuolella
BV28 Motor-Heating- | Moottorin Idmmitystilan komento On / Off W
Command
BV29 Motor-Heating- | Moottorin Iammitystilan todellinen On / Off R

Monitor

tila
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Kohteen Objektin nimi Kuvaus Aktiivinen/ Nykyisen arvon
tunnus Ei-aktiivinen kayttdoikeus
teksti
BV30 User0-Monitor Taajuusmuuttajan tilasanan On / Off R
kayttéjan bitin 0 todellinen tila
BV31 User1-Monitor Taajuusmuuttajan tilasanan On / Off R
kayttajan bitin 1 todellinen tila
BV32 User2-Monitor Taajuusmuuttajan tilasanan On / Off R
kayttajan bitin 2 todellinen tila
BV33 User3-Monitor Taajuusmuuttajan tilasanan On / Off R
kayttéjan bitin 3 todellinen tila
BV34 User0- Taajuusmuuttajan tilasanan On / Off C
Command kayttajan bitin 0 komento
BV35 User1- Taajuusmuuttajan tilasanan On / Off C
Command kayttajan bitin 1 komento
BV36 User2- Taajuusmuuttajan tilasanan On / Off C
Command kayttajan bitin 2 komento
BV37 User3- Taajuusmuuttajan tilasanan On / Off C
Command kayttajan bitin 3 komento
BV38 <Varattu>
BV39 Parameter- Komento taajuusmuuttajan Save / No w
Save-Command parametrien ja BACnet-
ominaisuustietojen tallennusta
varten (ominaisuudet, joilla on
merkinté P = Pysyva)
BV40 PID-Set-Select Prosessi-PID-sarjan 1 tai 2 Set1/ Set2 w

valinnan komento

Huomaa: Kayttdoikeudet: R= Vain luku, W = Kirjoitusoikeus, C = Komentomahdolli-
suus. Komentokelpoiset arvot tukevat tarkeysjarjestysta ja oletusarvon hylkaysta.

Yhteenveto analogiatulojen objekti-instansseista

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto tuetuista analogiatulo-objekteista:

Kohteen Kohteen Kuvaus Min/maks. arvo Yksikot Nykyisen arvon
tunnus oletusnimi kayttooikeus
AlO Al1-Monitor limaisee 0...100 Prosentti (%) R
analogiatulon 1
syéttdtason
Al1 Al2-Monitor limaisee 0...100 Prosentti (%) R

analogiatulon 2
syéttdtason

Huomaa: Kayttdoikeudet: R= Vain luku, W = Kirjoitusoikeus, C = Komentomahdolli-
suus. Komentokelpoiset arvot tukevat tarkeysjarjestysta ja oletusarvon hylkaysta.
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Yhteenveto analogialahtojen objekti-instansseista

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto tuetuista analogialahtéobjekteista:

2 (taajuusmuuttajaan
on maaritettava
BACnet-ohjaus).

Kohteen Kohteen Kuvaus Min/maks. arvo Yksikot Nykyisen arvon
tunnus oletusnimi kayttooikeus
AOO0 AO1-Command | Ohjaa analogialédhtéa 0...100 Prosentti C
1 (taajuusmuuttajaan
on maaritettava
BACnet-ohjaus).
AO1 AO2-Command | Ohjaa analogialédhtéa 0...100 Prosentti C

Huomaa: Kayttdoikeudet: R= Vain luku, W = Kirjoitusoikeus, C = Komentomahdolli-
suus. Komentokelpoiset arvot tukevat tarkeysjarjestysta ja oletusarvon hylkaysta.

Yhteenveto analogisista arvo-objekti-instansseista

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto tuetuista analogisista arvo-objekteista:

Kohteen Kohteen Kuvaus Min/maks. arvo | Yksikot | Nykyisen arvon
tunnus oletusnimi kayttooikeus
AVO0 Output-RPM Moottorin nopeus 0, nimellisnopeus rpm R
AV1 Output-Freq Lahtétaajuus -500, 500 Hz R
AV2 DC-Voltage Valipiirin tasajannite 0, \Y R
2000
AV3 Output-Voltage AC-lahtojannite 0, \Y R
2000
AV4 Output-Current | Taajuusmuuttajan 1ah- 0, A R
tovirta nimellisvirta
AV5 Output-Torque Moottorin lahtémo- -1600, % R
mentti prosentteina 1600
nimellismomentista
AV6 Output-Power Lahtéteho, kW nimellisteho (+/-) kW R
AV7 Operating- Lamponielun lampdtila -40, % R
Temp-Range 160
AV8 Kilowatt-Hour- Taajuusmuuttajan 0, 65535 kWh w
Meter-R kumulatiivinen kaytetty
energia. Arvo voidaan
nollata.
AV9 Kilowatt-Hour- Taajuusmuuttajan 0, kWh R
Meter-NR kumulatiivinen kaytetty 65535999999
energia. Arvoa ei voi
nollata.
AV10 Process-PID- Prosessi-PID:n takai- 0, % R
Feedback sinkytkentésignaali. 100
AV11 Process-PID- Prosessi-PID:n lahto- 0, % R
Deviation signaalin eroarvo ase- 100
tusarvoonsa nahden.
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Kohteen Kohteen Kuvaus Min/maks. arvo | Yksikot | Nykyisen arvon
tunnus oletusnimi kayttooikeus
AV12 External-PID- Ulkoinen PID-takaisin- 0, % R
Feedback kytkentésignaali. 100
AV13 External-PID- Ulkoisen PID-lahtdsig- 0, % R
Deviation naalin eroarvo asetus- 100
arvoonsa nahden.
AV14 Running-Hours | Taajuusmuuttajan nol- 0, tuntia R
lattava kayntiaika (nol- 3.40282347e38
laus kirjoittamalla
arvoksi 0).
AV15 Motor-Temp- Moottorin lampétila -10, °C R
Degrees-C 200
AV16 Input- Nopeuden asetusarvo -150, % (o}
Reference-1 1 150
AV17 Input- Nopeuden asetusarvo -150, % (o}
Reference-2 2 150
AV18 Active-Fault Nayttéda vimeisimman R
vian, joka on talla het-
kella aktiivisena.
AV19 Previous-Fault- | Nayttda viimeisimman R
1 tallennetun (ei-aktiivi-
sen) vian
AV20 Previous-Fault- | Nayttaa toiseksi viimei- R
2 simman tallennetun (ei-
aktiivisen) vian
AV21 AO1-Monitor | Analogialahdon 1 1ahto- 0, % R
taso 100
AV22 AO2-Monitor | Analogialahdon 2 1ahto- 0, % R
taso 100
AV23 Accel-1- Rampin 1 kiihdytysaika 0, s w
Seconds 1800
AV24 Decel-1- Rampin 1 hidastusaika 0, s w
Seconds 1800
AV25 Mbox-Param Postilaatikkotoiminnon Ei w
kayttdman parametrin yksikkoa
numero.
AV26 Mbox-Data Postilaatikkotoiminnon Ei w
data-arvon asetus (W) yksikkda
tai ilmoitus (R)
AV27 External-PID- Asettaa ulkoisen PID- 0, % C
Setpoint saatimen takaisinkyt- 100
kentésignaalin
AV27-AV28 <Varattu>
AV29 Min-Speed Maarittéda sallitun mini- -500, Hz w
miléhtétaajuuden. 500
AV30 Max-Speed Ma&érittada sallitun mak- -500, Hz w
similédhtétaajuuden. 500
AV31 Output-Speed Moottorin nopeuden -200, % R
oloarvo 200
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Kohteen Kohteen Kuvaus Min/maks. arvo | Yksikot | Nykyisen arvon
tunnus oletusnimi kayttooikeus
AV32 Output-Current- | Moottorin virran oloarvo 0, % R
Range 200
AV33 Max-Current Moottorin virran 0, A W
maksimi nimellisvirta
AV34-AV39 <Varattu>
AV40 LOOP- Silmukan saatimen 0, % R
Feedback- takaisinkytkentaarvo 100
Monitor lahteen valinnan, mate-
maattisen toiminnon ja
suodatuksen jalkeen
(vain luku)
AV41 LOOP-Setpoint- Silmukan saatimen 0,100 % R
Monitor asetusarvo lahteen
valinnan, matemaatti-
sen toiminnon rajoituk-
sen ja rampin jalkeen
(vain luku)
AV42 LOOP-Setpoint | Prosessin tuloarvona 0,100 % C
kaytetyn silmukan saa-
timen asetusarvon tal-
lennuskomento
AV43 LOOP- Tallentaa silmukan saa- 0, % w
Feedback timen takaisinkytkenta- 100
arvon
Av44 LOOP-Output Silmukan saatimen 0, % R
lahtd 100
AV45 LOOP- Gain Silmukan saatimen 0,1, Ei W
vahvistus 100 yksikkoa
AV46 LOOP- Silmukan saatimen 0, s w
Integration-Time integrointiaika 3600
AV47-AV48 <Varattu>
AV49 LOOP- Silmukan saatimen ero- 0, % R
Deviation- arvo 100
Monitor
AV50-AV52 <Varattu>
AV53 LOOP-1-Gain Silmukan saatimen 0,1, Ei w
vahvistus (sarja 2) 100 yksikkoa
AV54 LOOP-1- Silmukan saatimen 0, s W
Integration-Time | integrointiaika (sarja 2) 3600
AV55 LOOP-2- Ulkoisen silmukan saa- 0, % R
Feedback- timen takaisinkytkenté- 100
Monitor arvo lahteen valinnan,
matemaattisen toimin-
non ja suodatuksen jal-
keen (vain luku)
AV56 LOOP-2- Ulkoisen silmukan saa- 0, % R
Setpoint- timen asetusarvo |ah- 100
Monitor teen valinnan,

matemaattisen toimin-
non rajoituksen ja ram-
pin jalkeen (vain luku)
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Kohteen Kohteen Kuvaus Min/maks. arvo | Yksikot | Nykyisen arvon
tunnus oletusnimi kayttooikeus
AV57-AV58 <Varattu>
AV59 LOOP-2-Output | Ulkoisen silmukan saa- 0, % R
timen lahto 100
AV60 LOOP-2-Gain | Ulkoisen silmukan saa- 0,1, Ei w
timen vahvistus 100 yksikkoa
AV61 LOOP-1- Ulkoisen silmukan saa- 0, s w
Integration-Time | timen integrointiaika 3600
AV62-AV63 <Varattu>
AV64 LOOP-2- Ulkoisen silmukan saa- 0, % R
Deviation- timen eroarvo 100
Monitor
AV65-119 <Varattu> Ei W
yksikkoa
AV120 Data-10-1 Sailyttaa taajuusmuut- Ei w
tajan parametriarvon, yksikkoa
joka on valittu Data 1/0
-parametrilla 58.101.
AV121 Data-10-2 Sailyttaa taajuusmuut- Ei W
tajan parametriarvon, yksikkoa
joka on valittu Data 1/0
-parametrilla 58.102.
AV122 Data-10-3 Sailyttaa taajuusmuut- Ei w
tajan parametriarvon, yksikkoa
joka on valittu Data 1/0
-parametrilla 58.103.
AV123 Data-10-4 Sailyttaa taajuusmuut- Ei w
tajan parametriarvon, yksikkoa
joka on valittu Data 1/0
-parametrilla 58.104.
AV124 Data-10-5 Sailyttaa taajuusmuut- Ei R
tajan parametriarvon, yksikkoa
joka on valittu Data 1/0
-parametrilla 58.105
(vain luku).
AV125 Data-10-6 Sailyttaa taajuusmuut- Ei R
tajan parametriarvon, yksikk6a
joka on valittu Data 1/0
-parametrilla 58.106
(vain luku).
AV126 Data-10-7 Sailyttaa taajuusmuut- Ei R
tajan parametriarvon, yksikkoa
joka on valittu Data 1/0
-parametrilla 58.107
(vain luku).
AV127 Data-10-8 Sailyttaa taajuusmuut- Ei R
tajan parametriarvon, yksikkoa
joka on valittu Data 1/0
-parametrilla 58.108
(vain luku).




BACnet MS/TP -ohjaus sisddnrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta (SKV) 279

Kohteen Kohteen Kuvaus Min/maks. arvo | Yksikot | Nykyisen arvon
tunnus oletusnimi kayttooikeus
AV128 Data-10-9 Sailyttaa taajuusmuut- Ei R
tajan parametriarvon, yksikkoa
joka on valittu Data 1/0
-parametrilla 58.109
(vain luku).
AV129 Data-10-10 Sailyttaa taajuusmuut- Ei R
tajan parametriarvon, yksikkda
joka on valittu Data 1/0
-parametrilla 58.110
(vain luku).
AV130 Kilowatt-Hour- | Kuluvan tunnin energi- 0, kWh R
This-Hour ankulutus 3.40282347e38
AV131 Kilowatt-Hour- Viimeisimman tunnin 0, kWh R
Last-Hour energiankulutus 3.40282347e38
AV132 Kilowatt-Hour- | Kuluvan péaivan energi- 0, kWh R
This-Day ankulutus 3.40282347e38
AV133 Kilowatt-Hour- Viimeisimman paivan 0, kWh R
Last-Day energiankulutus 3.40282347e38

Huomaa: Kayttdoikeudet: R= Vain luku, W = Kirjoitusoikeus, C = Komentomahdolli-
suus. Komentokelpoiset arvot tukevat tarkeysjarjestysta ja oletusarvon hylkaysta.

Yhteenveto monitila-arvo-objekti-instansseista

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto tuetuista monitila-arvo-objekteista:

tustila aktiivisena.

Override

Kohteen Objektin nimi Kuvaus Tilateksti Nykyisen arvon
tunnus kayttooikeus
MSV0 HAND-AUTO- limaisee, onko taajuus- Off, R
Reference muuttaja Kési- tai Auto- Hand,
ohjauksessa tai onko ohi- Auto,
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Kohteen
tunnus

Objektin nimi

Kuvaus

Tilateksti

Nykyisen arvon
kayttooikeus

MSV1

Active-Fault-1

Viimeisimman nyt aktiivi-
sena olevan vian lueteltu
tyyppi

None,
Comm-Error,
Overcurrent,

Overtemperature,
Overspeed,
Overvoltage,
Undervoltage,
Short-Circuit,
Ground-Fault,
Motor-Overload,
Inverter-Overload,
Motor-Underload,
External-Fault,

Operator-Interface-Error,

Config-Error,
Feedback-Failure,
Output-Phase-Loss
Motor-Stall,
Power-Unit-Error,
Input-Phase-Fault,
Internal-Failure,
STO-Active,
Other

R

MSV2

Active-Fault-2

Toiseksi viimeisimman
nyt aktiivisena olevan
vian lueteltu tyyppi

None,
Comm-Error,
Overcurrent,

Overtemperature,
Overspeed,
Overvoltage,
Undervoltage,
Short-Circuit,
Ground-Fault,
Motor-Overload,
Inverter-Overload,
Motor-Underload,
External-Fault,

Operator-Interface-Error,

Config-Error,
Feedback-Failure,
Output-Phase-Loss
Motor-Stall,
Power-Unit-Error,
Input-Phase-Fault,
Internal-Failure,
STO-Active,
Other
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Kohteen
tunnus

Objektin nimi

Kuvaus

Tilateksti

Nykyisen arvon
kayttooikeus

MSV3

Active-Fault-3

Kolmanneksi viimeisim-
man nyt aktiivisena ole-
van vian lueteltu tyyppi

None,
Comm-Error,
Overcurrent,

Overtemperature,
Overspeed,
Overvoltage,
Undervoltage,
Short-Circuit,
Ground-Fault,
Motor-Overload,
Inverter-Overload,
Motor-Underload,
External-Fault,
Operator-Interface-Error,
Config-Error,
Feedback-Failure,
Output-Phase-Loss
Motor-Stall,
Power-Unit-Error,
Input-Phase-Fault,
Internal-Failure,
STO-Active,
Other

R

MSv4

Active-Warning-

Viimeisimman nyt aktiivi-
sena olevan varoituksen
lueteltu tyyppi

None,
Comm-Error,
Current-Limit,
Overtemperature,
Start-Interlock-1,
Start-Interlock-2,
Start-Interlock-3,
Start-Interlock-4,
Run-Permissive,
Internal-Warning,
Start-Delay,
Other

MSV5

Active-Warning-
2

Toiseksi vimeisimman
nyt aktiivisena olevan
varoituksen lueteltu
tyyppi

None,
Comm-Error,
Current-Limit,
Overtemperature,
Start-Interlock-1,
Start-Interlock-2,
Start-Interlock-3,
Start-Interlock-4,
Run-Permissive,
Internal-Warning,
Start-Delay,
Other
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Start-Interlock-1,
Start-Interlock-2,
Start-Interlock-3,
Start-Interlock-4,
Run-Permissive,
Internal-Warning,
Start-Delay,
Other

Kohteen Objektin nimi Kuvaus Tilateksti Nykyisen arvon
tunnus kayttooikeus
MSV6 Active-Warning- | Kolmanneksi viimeisim- None, R
3 man nyt aktiivisena ole- Comm-Error,
van varoituksen lueteltu Current-Limit,
tyyppi Overtemperature,

Huomaa: Kayttdéoikeudet: R= Vain luku, W = Kirjoitusoikeus, C = Komentomahdolli-
suus. Komentokelpoiset arvot tukevat tarkeysjarjestysta ja oletusarvon hylkaysta.

Silmukkaobjektien instanssien yhteenveto

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto tuetuista silmukkaobjekteista:

Kohteen

Objektin nimi Kuvaus Kasitelty Séaadettava Asetus- Nykyisen
tunnus muuttuva muuttuva arvo arvon
ohje ohje kéyttooikeus
LOOPO LOOP-Set1 | Prosessi-PID- | AV44 Nykyi- AV43 Nykyi- AV42 R
sarjan 1 sil- nen arvo nen arvo Nykyinen
mukkaobjekti arvo
LOOP1 LOOP-Set2 | Prosessi-PID- | AV44 Nykyi- AV43 Nykyi- AV42 R
sarjan 2 sil- nen arvo nen arvo Nykyinen
mukkaobjekti arvo

Huomaa: Kayttdoikeudet: R= Vain luku, W = Kirjoitusoikeus, C = Komentomahdolli-
suus. Komentokelpoiset arvot tukevat tarkeysjarjestysta ja oletusarvon hylkaysta.

Postilaatikkotoiminto

Taajuusmuuttajassa on postilaatikkotoiminto, jolla paastaan kasiksi parametreihin,
joita protokolla ei ole maaritellyt valmiiksi. Postilaatikon avulla mika tahansa taajuus-
muuttajan parametri voidaan tunnistaa ja lukea. Postilaatikko mahdollistaa myds
parametriasetusten saatamisen kirjoittamalla arvon mihin tahansa tunnistettuun para-
metriin. Seuraavassa taulukossa luetellaan postilaatikko-objektit.

Kohteen | Kohteen ole- Kuvaus Min/maks. arvo | Yk- Arvon kaytto-
tunnus tusnimi sikko | oikeus
AV25 Mbox-Param Postilaatikkotoiminnon kaytta- Ei w
man parametrin numero. yksik-
koa
AV26 Mbox-Data Postilaatikkotoiminnon data- w
arvon asetus (W) tai ilmoitus
(R)
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Kayta postilaatikkotoimintoa kirjoittamalla parametrin osoite Mbox-Param-objektiin
liukulukuarvona. Kokonaislukuosan kolmea oikeanpuolimmaista numeroa muodos-
tava parametrin numeron.

Esimerkki: Parametri 47.01 kirjoitetaan Mbox-Param-objektiin muodossa 47001.00.
Parametri 47.999 kirjoitetaan Mbox-Param-objektiin muodossa 47999.00.

Lue tai kirjoita arvo Mbox-Data-objektiin liukulukuarvona. Jos parametri on desimaali-
tyyppia, sen arvo nakyy desimaalilukuna. Kokonaislukuparametrin arvo nakyy koko-
naislukuna.

Esimerkki: Jos parametrin 47.01 arvo on 12.554, se nakyy sellaisenaan. Jos para-
metrin 47.21 arvo on 125, se nakyy sellaisenaan, ilman desimaaliosaa.
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10

N2-ohjaus sisaanrakennetun
kenttavaylaliitannan kautta
(SKV)

Yleista

Tassa luvussa on kuvattu sisdanrakennetun kenttavaylaliitinnan kautta tapahtuva
N2-ohjaus: tuetut toiminnot, palvelut ja objektit seka N2-konfigurointi parametreilla.

N2: yleista

Taajuusmuuttajan N2-kenttéavaylayhteys perustuu RS-485-standardiliitantaan. N2-
kenttavaylaprotokolla on isanta-orja-tyyppinen sarjaliikenneprotokolla, jota kaytetaan
Johnson Controls Metasys® -jarjestelmissa. N2-kenttdvaylan Metasys-arkkitehtuuri
yhdistaa objektien rajapinnat ja kauko-ohjaimet verkko-ohjausyksikkdihin (NCU).

N2-kenttavaylaa voidaan kayttaa myos yhdistamaan taajuusmuuttajat Metasys Com-
panion -tuotteisiin.

Tassa osassa kuvataan N2-kenttavaylan kayttd taajuusmuuttajan liitdnndissa. Proto-
kollaa ei kuvata tassa yksityiskohtaisesti.
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Tuetut ominaisuudet

Taajuusmuuttaja nakyy N2-protokollassa virtuaaliobjektina.

r- - — - - — — — - Taajuusmuuttaja
Metasys

Analogiatulot e e

Binaaritulot ™

Analogialdhdét

Bin&érilahdot

Huomaa: Metasys-tulot

# # # # ovat taajuusmuuttajan

Siséiset arvot, liukuluku, kokonaisluku, I3htsja, ja taajuusmuutta- ==

o ftaw jan 1ahdot ovat Metasys-
Iahtoja.

Virtuaaliobjekti koostuu

* analogiatuloista

* bin&arituloista

* analogialahdoista

* binaarilahdoista

* sisaisistd arvoista: liukuluku-, kokonaisluku- ja tavuarvot.
Taajuusmuuttaja ei tue N2-kenttavaylatiedonsiirron sisaisia arvoja.

Kaikki analogia- ja binaari-I/O-objektit on lueteltu alla alkaen N2-analogiatulo-objek-
teista.

Analogiatulo — analogiatulo-objektit tukevat seuraavia ominaisuuksia:
* analogiatulon oloarvo teknisissa yksikdissa

* halytyksen alaraja

» varoituksen alaraja

» varoituksen ylaraja

* halytyksen ylaraja

* halytysten ja varoitusten hystereesin eroarvo

« tilan muutoksen sallinta

* halytyksen sallinta

« varoituksen sallinta

« ohitusarvo vastaanotetaan, mutta toimintoa ei suoriteta.
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Binaaritulo — binaaritulo-objektit tukevat seuraavia ominaisuuksia:
* bin&éaritulon oloarvo

» normaalin/halytystilan maaritykset

* halytyksen sallinta

+ tilan muutoksen sallinta

« ohitusarvo vastaanotetaan, mutta toimintoa ei suoriteta.

Analogialahté — analogialahtoobjektit tukevat seuraavia ominaisuuksia:

* analogialahddn oloarvo teknisissa yksikdissa

» ohitusarvolla muutetaan analogialdhddn arvo. Aiempaan arvoon ei voi palata
poistamalla ohitus. Ohitustoimintoa kaytetdan vain arvon muuttamiseen.

Binaarilahtd — binaarilahtdobjektit tukevat seuraavia ominaisuuksia:

* bin&éarildhddn arvo

» ohitusarvolla muutetaan binaarilahdén arvo. Aiempaan arvoon ei voi palata pois-
tamalla ohitus. Ohitustoimintoa kaytetaan vain arvon muuttamiseen.

Metasys-integraatio

Seuraavassa kaaviossa esitetdan taajuusmuuttajien integrointi Johnson Controls
Metasys -jarjestelmaan.

N1LAN

N2-kenttavayla

) 1/
gl
//
3

K@X\

2
» b=
& i
» b=

I
NN

v g

Taajuusmuuttaja Taaja usmuuttaja
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Seuraavassa kaaviossa esitetaan taajuusmuuttajan integrointi Johnson Controls
Metasys Companion -jarjestelmaan.

PC-versio Paneeliversio / LTD

]

W

RS232-RS485-muunnin

N2-kenttavayla

s SN

> -

Taajuusmuuttaja Taajuusmuuttaja

N2-kenttavaylassa kaikki Metasys FMS-ominaisuudet ovat kaytettavissa jokaisessa
taajuusmuuttajassa. Ominaisuuksia ovat mm. tilan muutoksen valvonta, halytysilmoi-
tukset, ajastus, trendit ja kokonaissummat.

Yhteen N2-kenttavaylasegmenttiin voidaan liittda jopa 32 asemalaitetta, kun taajuus-
muuttajia integroidaan Johnson Controls Metasys -jarjestelmaan.
Taajuusmuuttajan laitetyyppi

Metasys- ja Metasys Companion -tuotteissa taajuusmuuttajan laitetyyppi on VND.
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Laitteiden asennus

Laitteiden liittiminen N2 EIA-485 -verkkoon
Kuvassa on esitetty kolme erityyppistd EIA-485-verkkoon kytkettya laitetta.

+ + +
120 120
510 g 510 47K §4?K
+5 +5
= Rx Tx RTS T Rx Tx RTS Rx Tx pTs
Laite, jossa on verkkoon Laite, jossa on Laite, jossa ei ole
kytketyt paikalliset esijannitysvastuksia
esijannitysvastukset esijannitysvastukset

Taajuusmuuttajan kytkeminen rakennusautomaation sadatimeen

Taajuusmuuttajan SKV-riviliittimen X5 kytkeminen rakennusautomaation saatimeen
ElA-485-verkossa on kuvattu kohdassa Taajuusmuuttajan kytkeminen kenttévéylaan
sivulla 222.

N2-analogiatulo-objektit

Seuraavassa taulukossa luetellaan taajuusmuuttajalle maaritetyt N2-analogiatulo-objektit.

N2-analogiatulot

Nro | Objekti Taajuusmuutta- | Skaa- | Yksi- | Alue Muistiinpanot
jan parametri laus- kot
(Ohjelmointio- kerroin
pas, osa 2)
Al1 OUTPUT FRE- 01.06 Lahtétaa- | 100 Hz 0...250
QUENCY juus
Al2 RATED SPEED 01.62 Abs. moot- | 100 % 0...100
torin nopeus %
Al3 SPEED 01.01 Moottorin | 100 rom | 0...9999
nopeus
Al4 CURRENT 01.07 Moottorin | 100 A 0...9999
virta
Al5 TORQUE 01.10 Moottorin | 100 % -200...
momentti 200
Al6 POWER 01.17 Moottorin | 10 kW |0...9999
akselin teho
Al7 DRIVE TEMPERA- | 05.11 Vaih- 10 % -40...160
TURE tosuuntaajan
ldmpdtila
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N2-analogiatulot

Nro | Objekti Taajuusmuutta- | Skaa- | Yksi- | Alue Muistiinpanot
jan parametri laus- kot
(Ohjelmointio- kerroin
pas, osa 2)
Al8 KILOWATT HOURS | 01.58 Kumul. 10 kW | 0...65535
vaihtosuunt.
energia (nollatta-
vissa)
Al9 MEGAWATT Johdettu arvo 10000 | MWh |0...65535 | Parametri 01.54 Kumulatiivi-
HOURS nen vaihtosuuntaajan energia
/1000
Al10 | RUNTIME 05.03 Tuntia 10 h 0...65535
kéynnissé
A1 DC BUS VOLTAGE | 01.11 Tasajén- 100 \Y 0...999
nite
Al12 | OUTPUT VOL- 01.13 Lahtsjan- |1 \Y 0...999
TAGE nite
Al13 | PRC PID FEED- 40.97 PID-takai- | 100 % 0...100
BACK sinkytkentd %
Al14 | PRC PID DEVIA- 40.99 Prosessi | 100 % 0...100
TION PID eroarvo %
Al15 | EXT PID FEED- Johdettu arvo 10 % 0...100 = 71.02 Takaisinkytkennén
BACK oloarvo * 1000/ 71.14 Ase-
tusarvon skaalaus
Al16 | EXT PID DEVIA- Johdettu arvo 10 % 0...100 = 71.04 Eroarvon oloarvo *
TION 1000/ 71.14 Asetusarvon
skaalaus
A7 | LAST FAULT Johdettu arvo 1 vikakoodi | Viimeisin vika
Al18 | PREV FAULT Johdettu arvo 1 vikakoodi | Toiseksi viimeisin vika
Al19 | OLDEST FAULT Johdettu arvo 1 vikakoodi | Kolmanneksi viimeisin vika
Al20 | Al 1 ACTUAL 12.101 Al1:n 100 % 0...100
prosenttiarvo
Al21 | Al 2 ACTUAL 12.102 Al2:n 100 % 0...100
prosenttiarvo
Al22 | AO 1 ACTUAL 13.11 AO1 olo- | 1000 mA |0...20
arvo
Al23 | AO 2ACTUAL 13.21 AO2 olo- | 1000 mA |0...20
arvo
Al24 | MOTOR TEMP Johdettu arvo 1 °C 0...200 | Arvo johdetaan parametreista

35.01, 35.02 ja 35.03:

» Jos 35.11 ja 35.21 ovat
molemmat arvoltaan muu
kuin nolla, I1ampétila on
maksimiarvo paramet-
reista 35.02 ja 35.03.

» Jos vain 35.77 on muu kuin
nolla, ldmpétila on arvo
parametrista 35.02.

» Jos vain35.27 on muu kuin
nolla, lampétila on arvo
parametrista 35.03.

» Jos sekad 35.71 etta 35.21
on nolla, arvo on kuten
parametrissa 35.017.
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Seuraavassa taulukossa luetellaan taajuusmuuttajalle maaritetyt N2-binaaritulo-

objektit.
N2-binaéritulot
Nro Objekti Taajuusmuuttajan Alue
parametri
(Ohjelmointiopas,
osa 2)
BI1 STOP/RUN Tilasana, bitti 2 0 = Taajuusmuuttaja on vastaanottanut
kaynnistyskomennon.
1 = Taajuusmuuttaja ei ole vastaanottanut
kaynnistyskomentoa.
BI2 FORWARD/REVERSE Tilasana, bitti 11 0 = eteen, 1 = taakse.
BI3 FAULT STATUS Tilasana, bitti 15 0 = OK, 1 = Taajuusmuuttajan vika
Bl4 RELAY 1 STATUS 10.21 RO:n tila, bitti 0 | 0 = Off, 1 = On
BI5 RELAY 2 STATUS 10.21 RO:n tila, bitti 1 | 0 = Off, 1 = On
BI6 RELAY 3 STATUS 10.21 RO:n tila, bitti 2 | 0 = Off, 1 = On
BI7 RELAY 4 STATUS 10.21 RO/DO-tila, 0=0ff,1=0n
bitti 0
BI8 RELAY 5 STATUS 10.21 RO/DO-tila, 0=0ff,1=0n
bitti 1
BI9 DIGITAL OUTPUT1 STATUS 10.21 RO/DO-tila, 0=0ff,1=0n
bitti 2
BI10 | INPUT 1 STATUS 10.02 Dl viivastetty | 0 = Off, 1 =0On
tila, bitti 0
BI11 | INPUT 2 STATUS 10.02 Dl viivastetty | 0 = Off, 1 =0On
tila, bitti 1
BI12 | INPUT 3 STATUS 10.02 Dl viivastetty | 0 = Off, 1 =0n
tila, bitti 2
BI13 | INPUT 4 STATUS 10.02 Dl viivastetty | 0 = Off, 1 =0On
tila, bitti 3
Bl14 | INPUT 5 STATUS 10.02 Dl viivastetty | 0 = Off, 1 =0n
tila, bitti 4
BI15 | INPUT 6 STATUS 10.02 Dl viivastetty | 0 = Off, 1 =0On
tila, bitti 5
BI16 | EXTERNAL 2 SELECT DCU-tilasana, bitti 14 | 0 = ULK1 aktiivinen, 1 = ULK2 aktiivinen.
BI17 | HAND/AUTO DCU-tilasana, bitti 12 | 0 = AUTO, 1 = KASI
BI18 | ALARM DCU-tilasana, bitti 16 | 0 = OK, 1 = Varoitus/halytys.
BI20 | DRIVE READY DCU-tilasana, bitti0 | 0 = Ei valmis, 1 = Valmis
BI21 | AT SETPOINT DCU-tilasana, bitti 7 | 0 = Ei, 1 = Asetusarvossa
BI22 | RUN ENABLED DCU-tilasana, bitti 1 | 0 = Ei kaytdssa, 1 = Kaytéssa
BI23 | N2 LOCAL MODE DCU-tilasana, bitti 13 | 0 = Auto, 1 = N2 paikallinen
BI24 | N2 CONTROL SRC DCU-tilasana, bitti 26 | 0 = Ei, 1 = Kylla
BI25 | N2 REF1 SRC DCU-tilasana, bitti 27 | 0 = Ei, 1 = Kylla
BI26 | N2 REF2 SRC DCU-tilasana, bitti 28 | 0 = Ei, 1 = Kylla




292 N2-ohjaus sisdédnrakennetun kenttavaylaliitinnén kautta (SKV)

N2-analogialahtoobjektit

Seuraavassa taulukossa luetellaan taajuusmuuttajalle maaritetyt N2-analogialahto-
objektit. Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

N2-analogialdhdot

Nro | Objekti Taajuusmuutta- | Skaa- Yksi- | Alue Muistiinpanot
jan parametri laus- kot
kerroin
AO1 | REFERENCE 1 Ohjearvo 1 10 % 0...100
AO2 | REFERENCE 2 Ohjearvo 2 10 % 0...100
AO3 | ACCEL TIME 1 Ei suoraa kytken- | 1000 s 0,1...1800 | Jos parametrin 99.04
taa Moottorisdététapa asetus
on
+ vektorisaato (99.04 =
0), liité parametriin
23.12 Kiihdytysaika 1.
+ skalaarisaato (99.04 =
1), liitd parametriin
23.12 Taajuuden kKiih-
dytysaika 1.
AO4 | DECEL TIME 1 Ei suoraa kytken- | 1000 s 0,1...1800 | Jos parametrin 99.04
taa Moottorisdéatétapa asetus
on
+ vektorisaato (99.04 =
0), liitd parametriin
23.13 Hidastusaika 1.
+ skalaarisaato (99.04 =
1), liitd parametriin
23.13 Hidastusaika 1.
AO5 | CURRENT LIMIT 30.17 Maksimi- 100 A 0...1,3*In
virta
AO6 | PID1-CONT GAIN 40.32 Sarja 1 vah- | 100 % 0,1...100
vistus
AO7 | PID1-CONT I-TIME | 40.33 Sarja 1 inte- | 10 s 0,1...600
grointiaika
AO8 | PID1-CONT D-TIME | 40.34 Sarja 1 deri- | 10 s 0...10
vointiaika
AO9 | PID1-CONT D 40.35 Sarja 1 10 s 0...10
FILTER deriv. suodatus-
aika
AO10 | PID2-CONT GAIN 41.32 Sarja 2 vah- | 100 % 0,1...100
vistus
AO11 | PID2-CONT I-TIME | 41.33 Sarja 2 inte- | 10 s 0,1...600
grointiaika
AO12 | PID2-CONT D- 41.34 Sarja 2 deri- | 1000 s 0...10
TIME vointiaika
AO13 | PID2-CONT D 41.35 Sarja 2 10 s 0...10
FILTER deriv. suodatus-
aika
AO14 | COMMAND AO 1 13.91 AO1 muisti- | 10 % 0...100
paikat
AO15 | COMMAND AO 2 13.92 AO2 muisti- | 10 % 0...100
paikat
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N2-analogialdhdot

Nro

Objekti

Taajuusmuutta-
jan parametri

Skaa-
laus-
kerroin

Yksi-
kot

Alue

Muistiinpanot

AO16

EXT PID SETPOINT

71.21 Sisédinen
asetusarvo 1

100

%

0...100

AO17

SPD OUT MIN

Johdettu arvo

10

%

0...200

Kirjoitus:

+ Skalaaritila: 30.13 Mini-
mitaajuus = AO17 *
99.08 Moottorin nimel-
listaajuus

» Vektoritila: 30.11 Mini-
minopeus = A017 *
99.09 Moottorin nimel-
lisnopeus.

Luku:

+ Skalaaritila: 99.08
Moottorin nimellistaa-
juus | 30.13 Minimitaa-
Jjuus

» Vektoritila: 99.09 Moot-
torin nimellisnopeus /
30.11 Miniminopeus.

AO18

SPD OUT MAX

Johdettu arvo

%

0...200

Kirjoitus:

+ Skalaaritila: 30.74 Mak-
simitaajuus =A017 *
99.08 Moottorin nimel-
listaajuus

»  Vektoritila: 30.72 Mak-
siminopeus = AO17 *
99.09 Moottorin nimel-
lisnopeus.

Luku:

+ Skalaaritila: 99.08

Moottorin nimellistaa-

juus | 30.13 Minimitaa-

Jjuus

Vektoritila: 99.09 Moot-

torin nimellisno-

peus/30.11

Miniminopeus.

AO19

MAILBOX
PARAMETER

0...65535

Postilaatikkotoiminto ei
ole tuettu

AO20

MAILBOX DATA

0...65535

Postilaatikkotoiminto ei
ole tuettu
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N2-binaarilahtoobjektit

Seuraavassa taulukossa luetellaan taajuusmuuttajalle maaritetyt N2-binaarilahtéob-

jektit.
N2-binaéarilahdot
Nro | Objekti Taajuusmuuttajan Alue Muistiinpanot
parametri
(Ohjelmointiopas,
osa 2)
BO1 | STOP/START DCU-ohjaussana, 0 = Pysaytys, Pysaytys: aseta bitti
bitti O ja bitti 1 1 = Kéynnistys 0, tyhjenna bitti 1
nopeuteen Kéynnistys: aseta
bitti 1, tyhjenna bitti 0
BO2 | FORWARD/REVERSE DCU-ohjaussana, 0 = eteen,
bitti 12 1 = taakse
BO3 | PANEL LOCK Johdettu 0 = auki, Johdettu
1 = lukittu parametrista 96.03
Kéayttdtason tila, bitti
14 parametrilukitus
BO4 | RUN ENABLE Johdettu arvo 0 = Kaytossa, Kaanna DCU-
1 = Ei kaytdssa ohjaussanan bitti 6,
RUN_DISABLE
BO5 | REF1/REF2 SELECT DCU-ohjaussana, 0 =Ohje 1,
bitti 5, ULK 1=0hje2
BO6 | FAULT RESET DCU-ohjaussana, Muuta 0 -> 1
bitti 4, KUITTAUS kuittausta
BO7 | COMMAND RO 1 10.99 RO/DIO 0=0ff,1=0n
ohjaussana, bitti 0
BO8 | COMMAND RO 2 10.99 RO/DIO 0=0ff,1=0n
ohjaussana, bitti 1
BO9 | COMMAND RO 3 10.99 RO/DIO 0= 0ff,1=0n
ohjaussana, bitti 2
BO10 | COMMAND RO 4 10.99 RO/DIO 0=0ff,1=0n
ohjaussana, bitti 3
BO11 | COMMAND RO 5 10.99 RO/DIO 0= 0ff,1=0n
ohjaussana, bitti 4
BO12 | COMMAND RO 6 10.99 RO/DIO 0= 0ff,1=0n
ohjaussana, bitti 5
BO13 | RESET RUN TIME Liitetdan epasuorasti | 0 = Ei
kaytettévissa, 1 =
On (Nollaa
kayntiaika, 05.03
Tuntia kdynnissé)
BO14 | RESET KWH COUNT Liitetdan epasuorasti | 0 = Ei

kaytettévissa, 1 =
On (Nollaa kWh-
lukema 01.58
Kumul.
vaihtosuuntaajan
energia
(nollattavissa))
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N2-binaérilahdot
Nro | Objekti Taajuusmuuttajan Alue Muistiinpanot
parametri
(Ohjelmointiopas,
osa 2)
BO15 | PRC PID SELECT 40.57 PID-sarja 1/2 | 0 = Sarja 1, Jos BO15 =0,
valinta (epasuorasti) | 1 = Sarja 2 parametrin 40.57
PID-sarja 1/2
valinta arvoksi
asetetaan PID-sarja
1(1).
Jos BO15 =1,
parametrin 40.57
PID-sarja 2/ 2
valinta arvoksi
asetetaan PID-sarja
2(2).
BO16 | N2 LOCALCTL " DCU-ohjaussana, 0 =Auto, 1=N2
bitti 16
BO17 | N2 LOCAL REF " DCU-ohjaussana, 0=Auto, 1=N2
bitti 17
BO18 | SAVE PARAMETERS 96.07 Parametrin 0=Ei
tallennus késin kaytettavissa, 1 =
(epasuorasti) On (Tallenna
parametrit)
BO19 | READ MAILBOX 0=Ei, 1=Kylla Postilaatikkotoiminto
eiole tuettu
BO20 | WRITE MAILBOX 0=Ei, 1=Kylla Postilaatikkotoiminto
eiole tuettu

) N2 LOCAL CTL ja N2 LOCAL REF ovat ensisijaisia taajuusmuuttajan tuloliittimiin nahden. Kayta
naita bindarilahtoja taajuusmuuttajan véliaikaiseen N2-ohjaukseen, kun COMM ei ole valittu

ohjauslahde (vahvistettava).

NCU:n DDL-tiedosto

Seuraava listaus on ACH580-taajuusmuuttajien DDL (data definition language) -tie-
dosto, jota kaytetdan verkko-ohjausyksikdiden (NCU) kanssa. Siita on hydtya maari-
tettdessa taajuusmuuttajan I/O-objekteja verkkosadadinyksikéihin. Seuraavassa on

ACH580.DDL-tiedostolistaus.

khkkkkhkkkhhkkhhkhkkhhkhhhkhhhhhhkhhhhhhkkhhhkkhhhhhhkkhhkkhhhkkhhkkhhhkkhhhhhhkhhhhhhdkhhhhhhdkhhhhhhdhhhhhhdkx

ABB Drives, ACH 580 -taajuusmuuttaja
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CSMODEL "ACH_580 ”,"VND”
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AITITLE "Analog_Inputs”
BITITLE "Binary_Inputs”
AOTITLE "Analog_Outputs”
BOTITLE "Binary_Outputs”
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CSAI"AI1”,N,N,"FREQ_ACT","Hz"
CSAI"Al2”N,N,"PCT_ACT","%"
CSAI"AI3”,N,N,"SPEED”,"RPM”
CSAI"Al4”N,N,"CURRENT",”A”
CSAI"AI5”,N,N,"TORQUE","%"
CSAI"Al6”,N,N,"POWER”,"kW"
CSAI"AI7”,N,N,"DRV_TEMP_PCT","%"
CSAI"AlI8”,N,N,"ENERGY_Kk","kWh”
CSAI"AI9”,N,N,"ENERGY_M","MWh"
CSAI"AI10",N,N,"RUN_TIME”,"H"
CSAI"AI11",N,N,"DC_VOLT","V”
CSAI"AI12",N,N,"VOLT_ACT","V”
CSAI"AI13",N,N,"PID1_ACT",”%"
CSAI"Al14",N,N,"PID2_DEV”,"%"
CSAI"AlI15",N,N,"PID2_ACT",”%"
CSAI"Al16",N,N,"PID2_DEV”,"%”"
CSAI"AIM7",N,N,"LAST_FLT”,"Code”
CSAI"AI18",N,N,"PREV_FLT”,"Code”
CSAI"AI19",N,N,"1ST_FLT","Code”
CSAI"AI20",N,N,"Al_1_ACT","%"
CSAI"AI217,N,N,"Al_2_ACT","%"
CSAI"AI227,N,N,"AO_1_ACT","mA”
CSAI"AI23",N,N,"AO_2_ACT","mA”
CSAI"AI24",N,N,"MTR_TEMP”,”*C”
CSBI"BI1”,N,N,"STOP/RUN","STOP”,”"RUN"
CSBI"BI2”,N,N,"FWD/REV”","FWD","REV”
CSBI"BI3”,N,N,"FAULT","OK”,"FLT”"
CSBI"Bl4”,N,N,"RELAY_1","OFF”,"ON"
CSBI"BI5”,N,N,"RELAY_2","OFF”,"ON"
CSBI"BI6”,N,N,"RELAY_3","OFF”,"ON"
CSBI"BI7”,N,N,"RELAY_4","OFF”,"ON"
CSBI"BI8”,N,N,"RELAY_5","OFF”,"ON"
CSBI"BI9”,N,N,"DO_1","OFF”,"ON"
CSBI"BI10",N,N,"INPUT_1","OFF”,”"ON”
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CSBI "BI11”,N,N,”INPUT_2","OFF”,”"ON”
CSBI "BI12”,N,N,”INPUT_3","OFF”,”"ON”"
CSBI "BI13”,N,N,” INPUT_4","OFF”,”"ON”"
CSBI "BI14”,N,N,”INPUT_5","OFF”,”"ON”"
CSBI "BI15”,N,N,”INPUT_6","OFF”,”"ON”"
CSBI "BI16”,N,N,"EXT1/2”,"EXT1”,"EXT2"
CSBI "BI17”,N,N,"HND/AUTO”,"”AUTO”,”"HAND”
CSBI "BI18”,N,N,"”ALARM”,"OFF”,”"ON”
CSBI "BI20”,N,N,"DRV_REDY”,"NO”,”YES”
CSBI "BI21”,N,N,”"AT_SETPT”,"NO”,"YES”
CSBI "BI22”,N,N,"RUN_ENAB”","NO”,”"YES”
CSBI "BI23”,N,N,"N2_LOC_M”,"AUTO”,"N2_L"
CSBI "BI24”,N,N,"N2_CTRL”","]NO”,"YES”
CSBI "BI25”,N,N,"N2_R1SRC","NO”,"YES”
CSBI "BI26”,N,N,"N2_R2SRC","NO”,"YES”
CSAO "AO1"Y,Y,"REF_1","%"

CSAO "A02".Y,Y,"REF_2","%"

CSAO "A03"Y,Y,”ACCEL_1","s"

CSAO "A04”)Y,Y,”"DECEL_1","s”

CSAO "A05"Y,Y,"CURR_LIM”,”"A”

CSAO "A06",Y,Y,”"PID1_GN”,"%”

CSAO "AQ7",Y,Y,”PID1_I","s”

CSAO "A08"Y,Y,"PID1_D","s”

CSAO "A09"Y,Y,"PID1_FLT",”s”

CSAO "A010",Y,Y,PID2_GN”,"%”

CSAO "AO11”,Y)Y,"PID2_I","s”

CSAO "A012"Y)Y,”PID2_D","s”

CSAO "A013"Y)Y,”PID2_FLT",”s”

CSAO "A014"Y,Y,”"CMD_AO_1","%"
CSAO "A015"Y)Y,”"CMD_AO_2","%"
CSAO "A016",Y,Y,"PI2_STPT","%"

CSAO "AO017”.Y,Y,”"MIN_SPD”,"%”

CSAO "A018"Y,)Y,”"MAX_SPD","%”

CSAO "A019"Y)Y,”"MB_PARAM”,””
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CSAO "A020"Y,Y,"MB_DATA",”

CSBO "BO1",Y,Y,"START","STOP”,"START"
CSBO "BO2",Y)Y,"REVERSE","FWD","REV”
CSBO "B03",Y,Y,”"PAN_LOCK”,"OPEN","LOCKED”
CSBO "BO4”",Y)Y,"RUN_ENAB”,"ENABLE”,"DISABLE”
CSBO "BO5"Y,)Y,"R1/2_SEL","EXT_1""EXT_2"
CSBO "BO6”,Y,Y,"FLT_RSET",”-""RESET"
CSBO "BO7”,Y,Y,"CMD_RO_1","OFF”,"ON”
CSBO "B08",Y,Y,"CMD_RO_2","OFF”,"ON”
CSBO "B09",Y,Y,"CMD_RO_3","OFF”,"ON”
CSBO "BO10%,Y,Y,"CMD_RO_4","OFF”,"ON"
CSBO "BO11%,Y,)Y,"CMD_ROQO_5","OFF”,"ON”
CSBO "BO12"Y,Y,"CMD_RO_6","OFF”,"ON"
CSBO "BO13",Y,Y,"RST_RTIM","OFF”","RESET"
CSBO "BO14",Y,Y,"RST_KWH","OFF”","RESET"
CSBO "BO15",Y,Y,"PID_SEL","SET1”,"SET2"
CSBO "BO16",Y,Y,"N2_LOC_C","AUTO","N2”
CSBO "BO17",Y,Y,"N2_LOC_R","AUTO","N2”
CSBO "BO18"Y,Y,"SAV_PRMS”,"OFF”,"SAVE”
CSBO "BO19"Y,Y,"READ_MB","NO”,"READ”
CSBO "BO20",Y,Y,"WRITE_MB”,"NO”,"WRITE”
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Kenttavaylaohjaus

kenttavaylasovittimen kautta

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla tiedonsiir-
toverkon (kenttéavaylan) kautta lisdvarusteena saatavan kenttavaylasovitinmoduulin
avulla.

Ensin kuvataan taajuusmuuttajan kenttavaylaohjausliityma, minka jalkeen annetaan
konfigurointiesimerkki.

Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaan taajuusmuuttajan
ohjausyksikkdon asennetun valinnaisen kenttavaylasovittimen (kenttavaylasovitin A
= KVS A) avulla. Taajuusmuuttaja voidaan maarittaa vastaanottamaan kaikki ohjaus-
tiedot kenttavaylaliitannan kautta. Vaihtoehtoisesti ohjaus voidaan jakaa kenttavayla-
litdnnan ja muiden kaytettavissa olevien lahteiden, kuten digitaali- ja analogiatulojen,
kesken sen mukaan, miten ohjauspaikat ULK1 ja ULK2 on maaritetty.
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Kenttavaylasovittimia on saatavana eri tiedonsiirtojarjestelmia ja protokollia, kuten
seuraavia, varten:

* BACnet/IP (FBIP-21-sovitin)

» CANopen (FCAN-01-sovitin)

» ControlNet (FCNA-01-sovitin)

» DeviceNet™ (FDNA-01-sovitin)

» Ethernet POWERLINK (FEPL-02-sovitin)

* EtherCAT (FECA-01-sovitin)

«  EtherNet/IP™ (FENA-11/-21-sovitin)

* Modbus/RTU (FSCA-01-sovitin, FMBA-01-sovitin)

* ModbusTCP (FBMT-21-sovitin, FENA-11/-21-sovitin)
* PROFINET IO (FENA-11/-21-sovitin)

+ PROFIBUS DP (FPBA-01-sovitin)

Huomautus: Taman luvun teksti ja esimerkit kuvaavat yhden kenttavaylasovitti-

men(FBA A) konfigurointia parametreilla 50.071 ...50.18 ja parametriryhmilla 57 KVS
A asetukset ...53 KVS A dataldhté (Ohjelmointiopas, osa 2).

Taajuusmuuttaja [} I I I Kenttavaylaohjain
|
| Kenttavayla
Muut
. laitteet
=
5 L
Taajuusmuuttajan ohjausyksikké6n
(korttipaikkaan 1) asennettu tyypin Fxxx
kenttavaylasovitin
Datavirta
<——— Ohjaussana (CW)
-« Ohjearvot . . o
Prosessi-I/O (jaksoittainen)
Tilasana (SW) —
Oloarvot —
Parametrien luku- ja kirjoituspyynnot/-vasteet Prosessi-I/O (jaksoittainen)
> tai huoltoviestit
(ei-jaksoittainen)
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Yleista kenttavaylaohjausliitannasta

Kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valisessa jaksoittaisessa tiedonsiirrossa
kaytetdan 16- tai 32-bittisia tulon ja l1ahdén datasanoja. Taajuusmuuttaja tukee enin-
tédan 12 (16-bittisen) datasanan kayttdd kumpaankin suuntaan.

Taajuusmuuttajasta kenttavaylaohjaimeen lahetettava data maaritetdan paramet-
reissa 52.01 KVS A datatulo 1 ... 52.12 KVS A datatulo 12 (Ohjelmointiopas, osa 2).
Kenttavaylaohjaimesta taajuusmuuttajaan lahetettdva data maaritetdan paramet-
reissa 53.01 KVS dataléhté 1 ... 53.12 KVS dataldhté 12 (Ohjelmointiopas, osa 2).

Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.
Kenttavaylaverkko

1)
Kenttavaylasovitin KVS-profiili
| ULK1/2
Kaynnistystapa
DATA-
| LAHTE 2) Profiilin
valinta
| 2 4) KVS P.OHJ SANA AN
| ] KVS OHJE1
| ] DATALAHT KVS OHJE2 20.01
2 O-valinta 20.06
8 I 3)
% | Nopeus
5 —{[Par. 10.01..99.99 H— OHJE1 val
L@
>
2 DATA. T \
& -
£| [Tuo? s;‘l’lf::: Ryhma 53
4 | 5) KVS P.TILASANA 2211
: 5) KVS OLO1
| 5 DATATULO-| ||KVS OLO2
| valinta Nopeus
3 OHJE2 val
| 3)
| 12 _|[Par. 01019909 b L_| AN
|
Jaksoittainen tiedonsiirto 22.12
Ryhma 52
Ei-jaksoittainen tiedonsiirto
Katsq T, ' Parametritau-
kenttéavaylasovitinmoduulin lukko
kayttoopas.

1) Katso myds muut parametrit, joita kenttavaylasta voi ohjata.

2) Kaytettavien datasanojen enimmaismaara vaihtelee protokollan mukaan.

3) Profiilin/laiteobjektin valintaparametrit. Kenttavaylamoduulikohtaiset parametrit. Lisatietoja
on kyseisen kenttavaylasovitinmoduulin kdyttéoppaassa.

4) DeviceNet-yhteytta kaytettdesséa ohjausosa siirtyy suoraan.

5) DeviceNet-yhteytta kaytettdesséa oloarvo-osa siirtyy suoraan.
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Ohjaussana ja tilasana

Ohjaussana on paaasiallinen tapa, jolla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajarjes-
telmasta. Kenttavaylan isantdasema lahettaa sen taajuusmuuttajaan sovitinmoduulin
kautta. Taajuusmuuttaja vaihtaa tilasta toiseen ohjaussanan bittikoodattujen ohjeiden
mukaisesti ja palauttaa tilatiedon isantaan tilasanassa.

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiilin ohjaussanan ja tilasanan sisaltéa kasitellaan tarkem-
min sivuilla 305 ja 306. Taajuusmuuttajan tilat on esitelty tilakaaviossa (sivu 307).
Lisatietoja muista kenttavaylakohtaisista tiedonsiirtoprofiileista on kenttavaylasovitin-
ten kdyttéoppaissa.

Verkkosanojen vianselvitys

Jos parametrin 50.12 KVS A testitila arvona on Nopea, kenttavaylasta saatu ohjaus-
sana nakyy parametrissa 50.13 KVS A ohjaussana ja kenttavaylaverkkoon lahetetty
tilasana parametrissa 50.16 KVS A tilasana. Nama kasittelemattomat tiedot ovat hyo-
dyllisid maaritettdessa ennen ohjauksen siirtamista kenttavaylaverkkoon, lahettaako
kenttavaylaisanta oikeaa tietoa. Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan

osasta 2.
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Ohjearvot

Ohjearvot ovat 16-bittisia sanoja, jotka koostuvat etumerkkibitista ja 15-bittisesta
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohjearvo (joka merkitsee taaksepain pydrivaa suuntaa)
muodostetaan laskemalla ndiden kahden komplementti vastaavasta positiivisesta
ohjearvosta.

ABB:n taajuusmuuttajat pystyvat vastaanottamaan ohjaustietoa useista lahteista, esi-
merkiksi analogisista ja digitaalisista tuloista, taajuusmuuttajan ohjauspaneelista ja
kenttavaylasovitinmoduulista. Jotta taajuusmuuttajaa voi ohjata kenttavaylan kautta,
moduuli taytyy maarittda ohjaustiedon lahteeksi, esimerkiksi ohjelahteeksi. Tama teh-
daan lahteen valinnan parametreilla, jotka ovat ryhmissa 22 Nopeusohjeen valinta ja
28 Taajuusohjeketju (Ohjelmointiopas, osa 2).

Verkkosanojen vianselvitys

Jos parametrin 50.12 KVS A testitila arvona on Nopea, kenttavaylasta vastaanotetut
ohjearvot nakyvét parametreissa 50.74 KVS A ohje 1 ja 50.15 KVS A ohje 2 (Ohjel-
mointiopas, osa 2).

Ohjearvojen skaalaus

Huomautus: Alla kuvatut skaalaukset ovat voimassa ABB Drives -tiedonsiirtoprofii-
lissa. Kenttavaylakohtaisissa tiedonsiirtoprofiileissa voidaan kayttaa erilaisia skaala-
uksia. Lisatietoja on kenttavaylasovittimen kéyttéoppaassa.

Ohjearvot skaalataan parametreissa 46.07...46.04 maaritetylla tavalla; kaytettava
skaalaus riippuu parametrien 50.04 KV'S A ohjeen 1 tyyppi ja 50.05 KVS A ohjeen 2
tyyppi (FW Part 2) asetuksista.

Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Kenttavayla P Taajuusmuuttaja

46.01 (kaytdssa nopeusohje)

20000 ——= 46,02 (kaytossa taajuusohie)

10000 —— 46.03 (kaytdssa momenttiohje)
0——0
-10000 —— -(46.03) (kaytdssad momenttiohje)

| -(46.07) (kaytossa nopeusohje)
-(46.02) (kaytdssa taajuusohje)

-20000 —

Skaalatut ohjearvot nakyvat parametreissa 03.05 KV A ohje 1ja 03.06 KV A ohje 2
(Ohjelmointiopas, osa 2).
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Oloarvot

Huomaa: Alla kuvatut skaalaukset ovat voimassa ABB Drives -tiedonsiirtoprofiilissa.
Kenttavaylakohtaisissa tiedonsiirtoprofiileissa voidaan kayttaa erilaisia skaalauksia.
Lisatietoja on kenttavaylasovittimen kéyttéoppaassa.

Oloarvot ovat 16-bittisia sanoja, jotka sisaltavat tietoa taajuusmuuttajan toiminnasta.
Valvottujen signaalien tyypit valitaan parametreilla 50.07 KVS A oloarvon 1 tyyppi ja
50.08 KVS A oloarvon 2 tyyppi (Ohjelmointiopas, osa 2).

Verkkosanojen vianselvitys

Jos parametrin 50.12 KVS A testitila arvona on Nopea, kenttavaylaan |ahetetyt oloar-
vot nakyvat parametreissa 50.77 KVS A oloarvo 1 ja 50.18 KVS A oloarvo 2 (Ohjel-
mointiopas, osa 2).

Oloarvojen skaalaus

Oloarvot skaalataan parametreissa 46.017...46.04 maaritetylla tavalla; kaytettava
skaalaus riippuu parametrien 50.07 KV'S A oloarvon 1 tyyppi ja 50.08 KVS A oloarvon
2 tyyppi (Ohjelmointiopas, osa 2) asetuksista.

Huomaa: Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.
Kenttavayla g Taajuusmuuttaja

46.01 (kaytdssa nopeusohje)

20000 —1— 45 02 (kaytossi taajuusohje)

10000 —— 46.03 (kaytdsséa momenttiohje)
0——0
-10000 —— -(46.03) (kéytdssa momenttiohje)

| -(46.07) (kaytdssa nopeusohje)
-(46.02) (kaytdssa taajuusohje)

-20000 —
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Kenttavaylan ohjaussanan sisalté (ABB Drives -profiili)

Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa tilakaavion tiloihin (sivu 307).

Bitti Nimi Arvo ([TILA/Kuvaus
0 Off1 ohjaus 1 Jatka kohtaan TOIMINTAVALMIS.
0 Pysaytys valitun hidastusrampin mukaan. Jatka kohtaan OFF1
AKTIIVINEN; jatka kohtaan VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN,
jos muut lukitukset (OFF2, OFF3) eivat ole aktiivisia.
1 Off2 ohjaus 1 Jatka kayttoa (OFF2 ei ole aktiivinen).
0 Héatapysaytys, taajuusmuuttaja pyséahtyy vapaasti pyorien.
Jatka kohtaan OFF2 AKTIIVINEN; jatka kohtaan JANNITTEEN KYT-
KENTA ESTETTY.
2 Off3 ohjaus 1 Jatka kayttoa. (OFF3 ei ole aktiivinen.)
0 Héatapysaytys, pysaytys taajuusmuuttajan parametrilla maaritetyssa
ajassa. Jatka kohtaan OFF3 AKTIIVINEN; jatka kohtaan JANNIT-
TEEN KYTKENTA ESTETTY.
VAROITUS: Varmista, ettd moottori ja kaytettdva moottori voi-
daan pysayttaa talla pysaytystavalla.
3 Kay 1 Jatka kohtaan TOIMINTA SALLITTU.
Huomautus: Kayntiluvan signaalin téytyy olla aktiivinen. Lisatietoja
on taajuusmuuttajan dokumentaatiossa. Jos taajuusmuuttaja asete-
taan vastaanottamaan kayntilupasignaali kenttavaylasta, tama bitti
aktivoi signaalin.
Katso my6s parametri 06.18 Kéynnistykseneston tilasana (Ohjel-
mointiopas, osa 2).
0 Esta toiminta. Jatka kohtaan TOIMINTA ESTETTY.
4 Rampin 1&hdén nol- 1 Normaali toiminta. Jatka kohtaan RAMPPIGENERAATTORI: LAHTO
laus KAYTOSSA.
0 Pakota ramppigeneraattorin 1aht6 nollaan. Taajuusmuuttaja hidastaa
heti nollanopeuteen (momenttirajat huomioiden).
5 Rampin pito 1 Ota ramppitoiminto kayttoon. B B
Jatka kohtaan RAMPPIGENERAATTORI: KIIHDYTIN KAYTOSSA.
0 Pysayta ramppitoiminto (ramppigeneraattorin 1ahto pidetaan).
6 Rampin tulon nol- |1 Normaali toiminta. Jatka kohtaan TOIMINNASSA.
laus Huomautus: Tdma bitti on voimassa vain, jos kenttavaylaliitanta on
asetettu tdman signaalin lahteeksi taajuusmuuttajan parametreissa.
0 Pakota ramppigeneraattorin tulo nollaan.
7 Kuittaa 0=>1 Aktiivisen vian kuittaus. Jatka kohtaan JANNITTEEN KYTKENTA
ESTETTY.
Huomautus: Tdma bitti on voimassa vain, jos kenttavaylaliitanta on
asetettu kuittaussignaalin l18hteeksi taajuusmuuttajan parametreilla.
0 Jatka normaalia toimintaa.
8...9 Varattu
10 Kauko-ohjausko- |1 Kenttavaylaohjaus mahdollinen.
mento 0 Ohjaussana ja ohjearvo eivat saavu taajuusmuuttajaan, lukuun otta-
matta bitteja 0...2.
" Ulkoinen ohjaus- |1 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK2. On kaytossa, jos ohjauspaikka
paikka on maaritetty parametreilla kenttavaylasta valittavaksi.
0 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK1. On kaytossa, jos ohjauspaikka
on maaritetty parametreilla kenttavaylasta valittavaksi.
12 Kayttajan bitti 0 1 Kayttajan valittavissa
0
13 Kayttajan bitti 1 1
0
14 Kayttajan bitti 2 1
0
15 Kayttajan bitti 3 1
0
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Kenttavaylan tilasanan sisalto (ABB Drives -profiili)

Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa tilakaavion tiloihin (sivu 307).

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Bitti Nimi Arvo |TILA/Kuvaus
0 Valmis jannitteen |1 VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN.
kytkentaan 0 EI VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN.
1 Kayttovalmis 1 TOIMINTAVALMIS.
0 OFF1 AKTIIVINEN.
2 Valmius ohjeeseen |1 TOIMINTA SALLITTU.
0 TOIMINTA ESTETTY.
Katso myds parametri 06.18 Kéynnistykseneston tilasana
(Ohjelmointiopas, osa 2).
3 Lauennut 1 VIKA.
0 Ei vikaa.
4 Off 2 ei kaytossa |1 OFF2 ei ole aktiivinen.
0 OFF2 AKTIIVINEN.
5 Off 3 ei kaytossa |1 OFF3 ei ole aktiivinen.
0 OFF3 AKTIIVINEN.
6 Jannitteen kytkenta |1 JANNITTEEN KYTKENTA ESTETTY.
estetty 0 —
7 Varoitus 1 Varoitus aktiivinen.
0 Ei aktiivista varoitusta.
8 Asetusarvossa 1 TOIMINNASSA. Oloarvo on yhta suuri kuin ohjearvo = on sallituissa
rajoissa (katso parametrit 46.27...46.22).
0 Oloarvo on erisuuri kuin ohjearvo = ei ole sallituissa rajoissa.
9 Kauko-ohjaus 1 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: KAUKO (ULK1 tai ULK2).
0 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: PAIKALLINEN.
10 Rajan ylitys Katso parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 10.
" Kéyttajan bitti 0 - Katso parametri 06.30 Péétilasanan bitin 11 valinta.
12 Kéayttajan bitti 1 - Katso parametri 06.31 Péétilasanan bitin 12 valinta.
13 Kéayttajan bitti 2 - Katso parametri 06.32 Péétilasanan bitin 13 valinta.
14 Kéayttajan bitti 3 - Katso parametri 06.34 Péétilasanan bitin 14 valinta.

15

Varattu




Kenttavayldohjaus kenttavaylasovittimen kautta 307

Tilakaavio
JANNITTEEN mista tahansa tilasta
IRTI KYTKENTA | o\ be=1
+ Virta paalla (ON) EST+ CW b0=0 ) + Vika
= — VIKA
El VALMIS JANNIT- — SW b3=1
ABCD TEEN KYTKENTAAN — SW b0=0
J_ CW b7=1
CW=xxxx x1xx xxxx x110
CW b3=0
A VALMIS N

TOIMINTA JANNITTEEN | . . . <4 tahanca tlacta
ESTETTY | SW b2=0 KYTKENTAAN mista tahansa tilas!

toiminta - Hatapysaytys
+ estetty + CW=xxxx x1xx xxxx x111 + OFF2 (CW b1=0)

1
OFF2
o ) TOIMINTA- | _
mista tahansa tilasta VALMIS  |—SW b1=1 AKTIIVI [~ SW b4=0
+ OFF1 (CW b0=0)
m C\W=xxxx x1xx xxxx 1111 =
OFF1
AKTIIVINEN [— SW b1=0 mista tahansa tilasta A\
nf)=0/1=0 Hatapysaytys
Y, OFF3 (CW b2=0)
B CD OFF3
AKTIIVI [—SW b5=0
CW b4=0
= + nf=0/1=0
TOIMINTA >
cCD SALLITTU |—sw b2=1
A
# CW b5=0 ; CW=xxxx x1xx xxx1 1111
> { TILA
RG: LAHTO
b KAYTOSSA .|. ehto
B
+ CW b6=0 ; CW=xxxx x1xx xx11 1111 J_ bitin nouseva
> i reuna
CW = Ohjaussana RG: KIIHDYTIN
SW  =Tilasana KAYTOSSA
bx = bitti x
n = Nopeus C
| = Tulovirta CW=xxxx x1xx x111 1111
RG = Ramppi-
generaattori
f = Taajuus TOIMINTA L S bs=1
D <+—
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Taajuusmuuttajan asettaminen kenttavaylaohjausta varten

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

1.

10.

1.

Suorita kenttavaylasovitinmoduulin mekaaninen ja sahkdinen asennus moduulin
kayttboppaassa annettujen ohjeiden mukaisesti.

Kytke taajuusmuuttajan virta.

Ota taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovitinmoduulin valinen tiedonsiirto kayttéén
parametrilla 50.01 KVS A k&yttéén.

Valitse parametrilla 50.02 KVS A tiedonsiirron valvonta, kuinka taajuusmuuttaja
reagoi kenttavaylatiedonsiirron katkokseen.

Huomautus: Tama toiminto valvoo seka kenttavaylaisannan ja sovitinmoduulin
valista tiedonsiirtoa ettd sovitinmoduulin ja taajuusmuuttajan valista tiedonsiirtoa.

Maarita parametrilla 50.03 KVS A tiedons.katk. viive tiedonsiirtokatkon havaitse-
misen ja valitun toiminnon valinen aika.

Valitse sovelluskohtaiset arvot muille ryhman 50 Kenttévéylasovitin (KVS) para-
metreille alkaen parametrista 50.04. Esimerkkeja sopivista arvoista nakyy alla ole-
vissa taulukoissa.

Aseta kenttavaylasovitinmoduulin konfigurointiparametrit ryhméassa 57 KVS A
asetukset. Aseta ainakin tarvittava osoite ja tiedonsiirtoprofiili.

Maarita taajuusmuuttajaan siirrettava ja siitéd saatava prosessidata parametriryh-
missa 52 KVS A datatulo ja 563 KVS A dataléhté.

Huomautus: Kaytdssa olevasta tiedonsiirtoprotokollasta ja -profiilista riippuen
ohjaussana ja tilasana on ehka jo maaritetty tiedonsiirtojarjestelman lahetetta-
vaksi/vastaanotettavaksi.

Tallenna kelpaavat parametriarvot pysyvaismuistiin asettamalla parametrin 96.07
Parametrin tallennus késin arvoksi Tallenna.

Vahvista parametriryhmissa 51, 52 ja 53 tehdyt asetukset asettamalla parametrin
51.27 KVS A parametrien pdivitys arvoksi Paivita.

Maarita ohjauspaikat ULK1 ja ULK2 sallimaan saaté- ja ohjesignaalien valittymi-
nen kenttavaylasta. Esimerkkeja sopivista arvoista nékyy alla olevissa taulu-
koissa.
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Esimerkki parametriasetuksista: FPBA (PROFIBUS DP) ABB Drives -
profiilia kaytettaessa

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Tassa esimerkissa esitetaan tavallisen, ABB Drives -tiedonsiirtoprofiilia (PPO-tyyppi
2) kayttavan nopeussaatosovelluksen konfigurointi. Kaynnistys- ja pysaytyskomennot
ja ohje ovat ABB Drives -profiilin nopeussaatétilan mukaisia.

Kenttavaylan kautta lahetettavat ohjearvot on skaalattava taajuusmuuttajassa, jotta
niilld on haluttu vaikutus. Ohjearvo +20000 vastaa parametrilla 46.07 Nopeuden
skaalaus maaritettyd nopeusaluetta (seka eteen- etta taaksepain). Jos esimerkiksi
parametrin 46.01 arvoksi on maaritetty 480 rpm, kenttavaylan kautta lahetetty 20000
pyytaa nopeudeksi 480 rpm.

Suunta PZD1 PZD2 PZD3 | PZD4 |PZD5 |PZD6
Ulos Ohjaussana Nopeusohje Kiihdytysaika 1 Hidastusaika 1
Sisaan Tilasana Nopeuden oloarvo | Moottorin virta Tasajannite

Alla olevassa taulukossa on suositellut taajuusmuuttajan parametriasetukset.

Taajuusmuuttajan para-
metri

Asetus ACH580-
taajuusmuuttajissa

Kuvaus

50.01 KVS A kéyttéén

1 = [Korttipaikan
numero]

Muodostaa tiedonsiirtoyhteyden taajuus-
muuttajan ja kenttavaylasovitinmoduulin
valille.

50.04 KVS A ohjeen 1
tyyppi

4 = Nopeus

Valitsee kenttéavaylan A ohjeen 1 tyypin ja
skaalauksen.

50.07 KVS A oloarvon 1
tyyppi

0 = Nopeus tai taa-
Jjuus

Valitsee oloarvon tyypin ja skaalauksen
talla hetkella aktiivisen Ohje 1 -tilan
mukaan. Tila on maaritetty parametrilla
50.04.

51.01 KVS A tyyppi 1=FPBA" Nayttaa kenttavaylasovitinmoduulin tyy-
pin.

51.02 Osoite 32 Maarittaa kenttavaylasovitinmoduulin
PROFIBUS-osoitteen.

51.03 Vaylan nopeus 12 000" Nayttad PROFIBUS-verkon nykyisen
baudinopeuden kilobitteina sekunnissa.

51.04 Viestityyppi 1=pPP0O2" Nayttaa PLC-konfigurointityokalulla vali-
tun viestityypin.

51.05 Profiili 1 =ABB Drives Valitsee ABB Drives -profiilin mukaisen

ohjaussanan (nopeussaatotila).

51.07 RPBA-tila

0 = Ei kaytéssa

Poistaa RPBA-emulointitilan kaytosta.

52.01 KVS A datatulo 1

4 = Tilasana 16-bitti-
nen?)

Tilasana
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Taajuusmuuttajan para- Asetus ACH580- Kuvaus
metri taajuusmuuttajissa
52.02 KVS datatulo 2 5 = Oloarvo 1 16-bit- | Oloarvo 1

tinen

52.03 KVS datatulo 3 01.07%) Moottorin virta
52.05 KVS datatulo 5 01.112 Tasajannite
53.01 KVS datalahto 1 1 = Ohjaussana 16- | Ohjaussana

bittinen")

53.02 KVS datal&hté 2

2 = Ohje 1 16-bitti-
nen

Ohjearvo 1 (nopeus)

53.03 KVS datalahto 3 23.122) Kiindytysaika 1
53.05 KVS datalahto 5 23.132) Hidastusaika 1
51.27 KVS A parametrien 1 = Péivitad Validoi konfigurointiparametrin asetukset.

péivitys

20.01 Ulk1 komennot

12 = Kenttévéyld A

Valitsee kenttavaylasovittimen A kaynnis-
tys- ja pysaytyskomentojen |&hteeksi
ulkoiselle ohjauspaikalle ULK1.

20.02 Ulk1 kdynnistystapa |1 = Taso Valitsee tasolaukaistun kdynnistyssignaa-
lin ulkoiselle ohjauspaikalle ULK1.
22.11 Ulk1 nopeusohje 1 4 =KV Aohje 1 Valitsee nopeusohjeen 1 Iahteeksi kentta-

vaylan A ohjeen 1.

) Vain luettava tai automaattisesti havaittu/asetettu parametri

2) Esimerkki
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Esimerkki parametriasetuksista: FPBA (PROFIBUS DP) PROFIdrive-
profiilia kaytettaessa

Katso parametrien tiedot Ohjelmointioppaan osasta 2.

Tassa esimerkissa esitetaan tavallisen, PROFIdrive-tiedonsiirtoprofiilia (PPO-
tyyppi 2) kayttdvan nopeussaatésovelluksen konfigurointi. Kdynnistys-/pysaytysko-
mennot ja ohje ovat PROFIdrive-profiilin nopeudensaatétilan mukaisia.

Kenttavaylan kautta lahetettavat ohjearvot on skaalattava taajuusmuuttajassa, jotta
niilld on haluttu vaikutus. Ohjearvo £16384 (4000h) vastaa parametrilla 46.07 Nopeu-
den skaalaus maaritettyd nopeusaluetta (sekd eteen- ettd taaksepain). Jos esimer-
kiksi parametrin 46.07 maaritetty 480 rpm, kenttavaylan kautta lahetetty 4000h

pyytaa nopeutta 480 rpm.

Suunta PZD1 PZD2 PZD3 |PZD4 |PZD5 | PZD6
Ulos Ohjaussana Nopeusohje Kiihdytysaika 1 Hidastusaika 1
Sisaan Tilasana Nopeuden oloarvo | Moottorin virta Tasajannite

Alla olevassa taulukossa on suositellut taajuusmuuttajan parametriasetukset.

Taajuusmuuttajan para-
metri

Asetus ACH580-
taajuusmuuttajissa

Kuvaus

50.01 KVS A kéyttéén

1 = [korttipaikan
numero]

Muodostaa tiedonsiirtoyhteyden taa-
juusmuuttajan ja kenttavaylasovitinmo-
duulin valille.

50.04 KVS A ohjeen 1 tyyppi

4 = Nopeus

Valitsee kenttavaylan A ohjeen 1 tyypin
ja skaalauksen.

50.07 KVS A oloarvon 1
tyyppi

0 = Nopeus tai taa-
Jjuus

Valitsee oloarvon tyypin ja skaalauksen
talla hetkella aktiivisen Ohje 1 -tilan
mukaan. Tila on maaritetty parametrilla
50.04.

51.01 KVS A tyyppi 1 =FPBA" Nayttaa kenttavaylasovitinmoduulin tyypin.

51.02 Osoite 32) Maarittaa kenttavaylasovitinmoduulin
PROFIBUS-osoitteen.

51.03 Vaylan nopeus 12 000" Nayttdada PROFIBUS-verkon nykyisen
baudinopeuden kilobitteina sekunnissa.

51.04 Viestityyppi 1=pPP02" Nayttaa PLC-konfigurointitydkalulla vali-
tun viestityypin.

51.05 Profiili 0 = PROFIdrive Valitsee PROFIdrive-profiilin mukaisen

ohjaussanan (nopeussaatdtila).

51.07 RPBA-tila

0 = Ei kaytdssa

Poistaa RPBA-emulointitilan kaytosta.

52.01 KVS A datatulo 1 4 = Tilasana 16-bitti- | Tilasana
nen’)
52.02 KVS datatulo 2 5 = Oloarvo 1 16-bit- | Oloarvo 1

tinen

52.03 KVS datatulo 3

01.07%

Moottorin virta
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Taajuusmuuttajan para- Asetus ACH580- Kuvaus
metri taajuusmuuttajissa
52.05 KVS datatulo 5 01.119 Tasajannite
53.01 KVS datalahto 1 1 = Ohjaussana 16- | Ohjaussana
bittinen
53.02 KVS datalahto 2 2 = Ohje 1 16-bittinen | Ohjearvo 1 (nopeus)
53.03 KVS datalahté 3  [23.12%) Kiihdytysaika 1
53.05 KVS dataladht6 5 |23.132) Hidastusaika 1
51.27 KVS A paramet- 1 = Paéivité Validoi konfigurointiparametrin ase-
rien péivitys tukset.

20.01 Ulk1 komennot 12 = Kenttavayla A | Valitsee kenttavaylasovittimen A
kaynnistys- ja pysaytyskomentojen
I&hteeksi ulkoiselle ohjauspaikalle

ULK1.
20.02 Ulk1 kédynnistys- 1= Taso Valitsee tasolaukaistun kaynnistyssig-
tapa naalin ulkoiselle ohjauspaikalle ULK1.

22.11 Ulk1 nopeusohje 1 |4 = KV A ohje 1 Valitsee nopeusohjeen 1 lahteeksi
kenttavaylan A ohjeen 1.

) Vain luettava tai automaattisesti havaittu/asetettu parametri
2) Esimerkki

Seuraavassa on kuvattu ylla annettujen parametriesimerkkien kaynnistys- ja pysay-
tyssekvenssit.

Ohjaussana:

Kaynnistys:

+ 1150 (476h) —> EI VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN

* Jos paéatilasanan bitti 0 = 1, niin
+ 1150 (47Eh) —> VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN (pyséaytettyna)
* 1151 (47Fh) —> TOIMINTA (kay)

Pysaytys:
* 1150 (47Eh) = Ramppipysaytys OFF1 (Huom.: ei-keskeytettava ramppipysaytys)
* 1149 (47Dh) = Pysaytys vapaasti pyorien
* 1147 (47Bh) = Hatapysaytys

Vian kuittaus:
« Pé&étilasanan bitin 7 nouseva reuna

Kaynnistys STO-toiminnon jalkeen:

* Jos 31.22 STO-ilmoitus kéy/seis ei ole Vika/Vika, tarkista ennen kaynnistysko-
mennon antamista, ettd 06.18 Kdynnistykseneston tilasana (Ohjelmointiopas, osa
2), bitti 7 STO = 0.
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Taajuusmuuttajan automaattinen konfigurointi
kenttavaylaohjaukseen

Moduulin tunnistuksessa asetetut parametrit on esitetty seuraavassa taulukossa.
Katso my6s parametrit 07.35 Taajuusmuuttajan konfiguraatio ja 07.36 Taajuusmuut-
tajan konfiguraatio 2 (Ohjelmointiopas, osa 2).

Lisédva- | 10.24 RO1 | 10.27 RO2 | 10.30 RO3 | 20.01 Ulk1 | 20.03 Ulk1 | 20.04 Ulk1

ruste lahde lahde lahde komennot | tulo1 ldhde |tulo 2 lahde

FENA-21 - - - 12 (Kentta- 0 0
vayla A)

FECA-01 - - - 12 (Kentta- 0 0
vayla A)

FPBA-01 - - - 12 (Kentta- 0 0
vayla A)

FCAN-01 - - - 12 (Kentta- 0 0
vayla A)

FSCA-01 - - - 12 (Kentta- 0 0
vayla A)

FEIP-21 - - - 12 (Kentta- 0 0
vayla A)

FMBT-21 - - - 12 (Kentta- 0 0
vayla A)

FBIP-21 |40 (RO/DIO) |41 (RO/DIO)| HVAC: 42 | 12 (Kentta- 0 0

ohjaussana | ohjaussana | (RO/DIO) vayla A)
bitti 0 bitti 1 ohjaussana
bitti 2

FPNO-21 - - - 12 (Kentta- 0 0
vayla A)

FEPL-02 - - - 12 (Kentta- 0 0
vayla A)

FLON-01 |40 (RO/DIO) |41 (RO/DIO) |42 (RO/DIO) | 12 (Kentta- 0 0

ohjaussana | ohjaussana | ohjaussana vayla A)
bitti 0 bitti 1 bitti 2

FDNA-01 - - - 12 (Kentta- 0 0
vayla A)

FCNA-01 - - - 12 (Kentta- 0 0
vayla A)

ruste tulo 3 lahde | tilupa1 1 den valinta 1/den valinta 2 tlom?r:::JtOI-

FENA-21 0 1 (Valittu) | 4 (KVAohje 1) 0 0 0

FECA-01 0 1 (Valittu) |4 (KVAohie 1) 0 0 0

FPBA-01 0 1 (Valittu) | 4 (KVAohje 1) 0 0 0

FCAN-01 0 1 (Valittu) |4 (KVAohie 1) 0 0 0

FSCA-01 0 1 (Valittu) |4 (KVAohie 1) 0 0 0

FEIP-21 0 1 (Valittu) | 4 (KVAohje 1) 0 0 0

FMBT-21 0 1 (Valittu) | 4 (KVAohje 1) 0 0 0

FBIP-21 0 1 (Valittu) | 4 (KVAohje 1) 0 0 0
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. .| 2211uKk1 | 22.22 22.23 22.71
ke |3 e | mopeysohi Vekinepe Vkionapeu HCr "
FPNO-21 0 1 (Valittu) |4 (KVAohe1) 0 0 0
FEPL-02 0 1 (Valittu) |4 (KVAohe1) 0 0 0
FLON-01 0 1 (Valittu) |4 (KVAohe1) 0 0 0
FDNA-01 0 1 (Valittu) |4 (KVAohe1) 0 0 0
FCNA-01 0 1 (Valittu) |4 (KVAohe1) 0 0 0
Lisiva- 22.73 Moott. [22.74 Moott. [23.11 Ramp-| 28.11 Ulk1 [28.22 Vakio-|28.23 Vakio-
ruste pot.metrin | pot.metrin plasetl_.lk- taajuusohje taajuu_lden1 taajuu_lden 2

ylos alas sen valinta 1 valinta valinta
FENA-21 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FECA-01 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FPBA-01 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FCAN-01 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FSCA-01 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FEIP-21 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FMBT-21 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FBIP-21 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FPNO-21 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FEPL-02 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FLON-01 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FDNA-01 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0
FCNA-01 0 0 0 4 (KVAohie 1) 0 0

- 28.71 Taa- | 31.11 Vian | 40.07 PID- | 40.08 Sarja | 40.16 Sarja | 40.17 Sarja
Lisdva- |. . . s g I . .
ruste juusrampin | kuittauksen s"aad"on 1 takalfln- 1 ohj:aarvon 1 ohjfarvon

asetus valinta kayttotila |kytk. 1 lahde| 1 lahde 2 lahde
FENA-21 0 2 (DI1) 0 - - 0
FECA-01 0 2 (DI1) 0 - - 0
FPBA-01 0 2 (DI1) 0 - - 0
FCAN-01 0 2 (DI1) 0 - - 0
FSCA-01 0 2 (DI1) 0 - - 0
FEIP-21 0 2 (DI1) 0 - - 0
FMBT-21 0 2 (DI1) 0 - - 0
FBIP-21 0 2 (DI1) 1(0On) 10 (Takaisin-| 24 (Ohjear- 0
kytkennan | von muisti-
muistipaikat) paikat)
FPNO-21 0 2 (DI1) 0 - - 0
FEPL-02 0 2 (DI1) 0 - - 0
FLON-01 0 2 (DI1)  [HVAC-perhe:|HVAC-perhe:|HVAC-perhe: 0
1 (On) 10 (Takaisin-| 24 (Ohjear-
Muut: 0 kytkennan | von muisti-
muistipaikat) paikat)
FDNA-01 0 2 (DI1) 0 - - 0
FCNA-01 0 2 (DI1) 0 - - 0
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40.19 Sarja :
Lsava- | 1sis. | aee 50.01 KVS A|3002KVS A5 6 kvs A |51.04 Vs A
ruste ohjearv. ohjearv. kayttoon ron valvonta parametri 2 | parametri 4

valinta 1 valinta 2

FENA-21 0 0 1 (Kaytoéssa)| 1 (Vika) 11 0
FECA-01 0 0 1 (Kaytossa)| 1 (Vika) 0 -
FPBA-01 0 0 1 (Kaytossa)| 1 (Vika) - -
FCAN-01 0 0 1 (Kaytossa)| 1 (Vika) - -
FSCA-01 0 0 1 (Kaytossa)| 1 (Vika) - -
FEIP-21 0 0 1 (Kaytossa)| 1 (Vika) 100 0
FMBT-21 0 0 1 (Kaytossa)| 1 (Vika) 0 0
FBIP-21 0 0 1 (Kaytoéssa)| 1 (Vika) - 0
FPNO-21 0 0 1 (Kaytoéssa)| 1 (Vika) 11 0
FEPL-02 0 0 1 (Kaytossa)| 1 (Vika) - -
FLON-01 0 0 1 (Kaytossa)| 1 (Vika) -
FDNA-01 0 0 1 (Kaytossa)| 1 (Vika) - -
FCNA-01 0 0 1 (Kaytossa)| 1 (Vika) - -
Lisdva- |51.05 KVS A|51.06 KVS A [51.07 KVS A (51.21 KVS A |51.23 KVS A |51.24 KVS A
ruste parametri 5 | parametri 6 | parametri 7 |parametri 21 |{parametri 23|parametri 24
FENA-21 - - - - - -
FECA-01 - - - - - -
FPBA-01 1 - - - - -
FCAN-01 0 - - - - -
FSCA-01 - 10 1 - - -
FEIP-21 - - - - - -
FMBT-21 - - - 1 - -
FBIP-21 - - - - 128 128
FPNO-21 - - - - - -
FEPL-02 - - - - - -
FLON-01 - - - - - -
FDNA-01 - - - - - -
FCNA-01 - - - - - -
Lisiva- (52.01 KVSA|52.02KVSA| 53.01 KVS | 53.02Kys |38.01 Proto-
ruste datatulo 1 | datatulo 2 | dataldht6 1| dataldhto 2 tésséiy
FENA-21 4 5 1 2 0
FECA-01 - - - - 0
FPBA-01 4 5 1 2 0
FCAN-01 - - - - 0
FSCA-01 - 0
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Lisdva-
ruste

52.01 KVS A
datatulo 1

52.02KVS A
datatulo 2

53.01 KVS
datalahto 1

53.02 KVS
datalahto 2

58.01 Proto-
kolla kay-
tossa

FEIP-21

0

FMBT-21

FBIP-21

FPNO-21

5

1

2

FEPL-02

FLON-01

FDNA-01

FCNA-01

(e} Nol ol o] o] Nl N
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Ohjausketjukaaviot

Yleista

Tassa luvussa on esitetty taajuusmuuttajan ohjeketjut. Ohjausketjukaavioiden avulla
voidaan tarkastella parametrien keskinaisia riippuvuuksia seka sita, mihin paramet-
reilla on vaikutusta taajuusmuuttajan parametrijarjestelman sisalla.

Yleiskaavio on kohdassa Taajuusmuuttajan kayttétilat (sivu 97).
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Parametrit

Yleista

Tassa luvussa esitellaan ohjausohjelman parametrit ja oloarvosignaalit. Luvun
lopussa sivulla 272 on erillinen luettelo parametreista, joilla on eri oletusarvot 50 Hz:n

ja 60 Hz:n syo6ttdtaajuusasetuksilla.
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Termit ja lyhenteet

Termi

Maaritelma

Oloarvosignaali

Taajuusmuuttajan mittaama tai laskema parametri. Voi my0s siséaltaa
tilatiedon. Useimmat oloarvot ovat vain luku -muotoisia, mutta jotkin niista
(erityisesti laskurityyppiset oloarvot) voidaan nollata.

Oletus

(Nakyy seuraavassa taulukossa samalla rivilla parametrin nimen
kanssa.) parametrin oletusarvo, kun sité kaytetaan
oletuskokoonpanossa. Liséatietoja muista makrokohtaisista
parametriarvoista on luvussa Oletusasetukset (Ohjelmointiopas, osa 1).

KV16

(Nakyy seuraavassa taulukossa samalla rivilla parametrialueen tai
valinnan kanssa.)

16-bittinen kenttévaylavastine: Ohjauspaneelissa nakyvan arvon ja
tiedonsiirrossa kaytetyn kokonaisluvun valinen skaalaus, kun 16-bittinen
arvo on valittu ldhetettavaksi ulkoiseen jarjestelmaan.

Viéliviiva ilmaisee, ettd parametria ei voi kdyttaa 16-bittisessa muodossa.
Vastaavat 32-bittiset skaalaukset on lueteltu luvussa Parametrien
lisétiedot (sivu 273).

Muu

Arvo saadaan muusta parametrista.
Kun arvoksi valitaan Muu, nayttéén tulee parametriluettelo, josta kayttaja
voi valita I1ahdeparametrin.

Muu [bitti]

Arvo saadaan muun parametrin tietysta bitista.
Kun arvoksi valitaan Muu, nayttéén tulee parametriluettelo, josta kayttaja
voi valita lahdeparametrin ja bitin.

Parametri

Joko kayttajan sdadettavissa oleva taajuusmuuttajan toimintaohje tai
oloarvosignaali.

p.y.

Per yksikko

[parametrin numero]

Parametrin arvo




Parametrit 17

Parametriryhmien yhteenveto

Ryhma Sisalto Sivu
01 Oloarvot Perussignaalit taajuusmuuttajan valvontaa varten 19
03 Ohjearvotulot Eri lahteista saatujen ohjearvojen arvot. 23
04 Varoitukset ja viat Siséltaa tietoja viimeksi ilmenneisté varoituksista ja vioista. 24
05 Vianmééritys Ryhma siséltaa kayttdaikalaskureita ja taajuusmuuttajan huoltoon 25
liittyvia mittauksia.
06 Ohjaus- ja tilasanat Taajuusmuuttajan ohjaus- ja tilasanat. 29
07 Jérjestelmaétiedot Taajuusmuuttajan laitteisto- ja laiteohjelmatiedot. 38
10 Vakio DI, RO Digitaalitulojen ja relelahtéjen konfigurointi. 40
11 Vakio DIO, Fl, FO Taajuustulon konfiguraatio. 51
12 Vakio-Al Vakioanalogiatulojen konfigurointi. 52
13 Vakio-AO Vakioanalogialéhtdjen konfigurointi. 57
15 I/O-laajennusmoduuli Korttipaikkaan 2 asennetun I/O-laajennusmoduulin konfigurointi. 63
19 Kéyttétila Paikallisen ja ulkoisen ohjauspaikan lahteen ja kayttétilojen valinta. 72
20 Kéy/seis/suunta Kéy/seis/suunta- ja kaynti- ja kaynnistyslupasignaalin lahteen 74
valinta; positiivisen/negatiivisen ohjeen sallimisen lahteen valinta.
21 Kéy/seis-tapa Kaynnistys- ja pysaytystavat, hatapysaytystapa ja signaalildhteen 83
valinta, DC-magnetointiasetukset.
22 Nopeusohjeen valinta Nopeusohjeen valinta; moottoripotentiometrin asetukset. 92
23 Nopeusohjeen ramppi Nopeusohjeen ramppiasetukset (taajuusmuuttajan kiihdytys- ja 102
hidastusnopeuksien ohjelmointi).
24 Nopeusohjeen késittely Nopeuseron laskenta, nopeuseroikkunan ohjauksen konfigurointi, 106
nopeuden eroaskel.
25 Nopeussé&atd Nopeussaatimen asetukset. 106
28 Taajuusohjeketju Taajuusohjeketjun asetukset. 110
30 Rajat Taajuusmuuttajan toimintarajat. 119
31 Vikatoiminnot Ulkoisten tapahtumien konfigurointi; taajuusmuuttajan 130
virhetilannetoiminnan valinta.
32 Valvonta Signaalin valvontatoimintojen 1...6 konfigurointi. 140
34 Ajastetut toiminnot Ajastettujen toimintojen konfigurointi. 147
35 Moottorin ldmpd6suojaus Moottorin lampoésuojauksen asetukset, kuten [ampétilan mittauk- 165
sen konfigurointi, kuormituskayran maarittdaminen ja moottorin tuu-
lettimen ohjauksen konfigurointi; moottorin ylikuormitussuojaus.
36 Kuormitusanalyysi Huippuarvon ja amplitudin kirjaustoiminnon asetukset. 166
37 Kéytt. kuormituskayré Kayttajan kuormituskayran asetukset. 169
40 Prosessi PID sarja 1 Prosessi-PID-s&adon parametrit. 173
41 Prosessi PID sarja 2 Toinen prosessi-PID-s&&addn parametriarvojen sarja. 190
43 Jarrukatkoja Siséisen jarrukatkojan asetukset. 193
45 Energiatehokkuus Energianséaastolaskureiden seké huippu- ja energiakirjaustoimin- 194
tojen asetukset.
46 Valvonta- Nopeuden valvonta-asetukset, oloarvosignaalin suodatus; yleiset 199
/skaalausasetukset skaalausasetukset.
47 Muistipaikat Tietojen tallennusparametrit, jotka voidaan kirjoittaa ja lukea 202

kayttamalld muiden parametrien lahde- ja kohdeasetuksia.




18 Parametrit

Ryhma Sisélto Sivu

49 Paneelin yhteyskatko Taajuusmuuttajan ohjauspaneelilitynnan tiedonsiirtoasetukset. 203

50 Kenttavaylasovitin (KVS) Kenttévaylatiedonsiirron konfigurointi. 204

51 KVS A asetukset Kenttévaylasovittimen A konfigurointi. 209

52 KVS A datatulo Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasta kenttavaylasovittimen A 210
kautta kenttavaylédohjaimeen siirrettava data.

53 KVS A datalédhtd Parametrilla valitaan kenttéavaylaohjaimesta kenttavaylasovittimen 211
A kautta taajuusmuuttajaan siirrettava data.

58 Sisdédnrakennettu Sisdanrakennetun kenttavaylaliitdnnan (SKV) konfigurointi. 211

kenttévayla

60 DDCS-tiedonsiirto DCS-tiedonsiirron asetukset. 220

61 D2D ja DDCS lahetystiedot | Parametrilla valitaan DDCS-yhteyden kautta lahetettava data. 221

62 D2D ja DDCS vastaanotto | Parametrilla valitaan DDCS-yhteyden kautta lahetettava data. 221

70 Ohita Ohitustoiminnon, ohituksen aktivointisignaalin ja ohituksen 221
nopeuden/taajuuden ottaminen kayttdon ja poistaminen kaytosta.

71 Ulkoinen PID1 Ulkoisen PID:n konfigurointi. 226

72 Ulkoinen PID2 Ulkoisen PID2:n konfigurointi. 228

73 Ulkoinen PID3 Ulkoisen PID3:n konfigurointi. 230

74 Ulkoinen PID4 Ulkoisen PID4:n konfigurointi. 232

76 PFC-konfiguraatio PFC:n (pumpun ja puhaltimen ohjauksen) ja automaattisen muu- 235
toksen konfigurointiparametrit.

77 PFC-huolto ja -valvonta PFC:n (pumpun ja puhaltimen ohjauksen) huolto- ja valvontapara- | 242
metrit.

80 Virtauksen laskenta ja Virtauksen oloarvon laskenta 243

suojaus

94 LSU-s&éato Taajuusmuuttajan sy6ttdyksikon ohjaus, kuten DC-jannite- ja lois- 244
teho-ohje.

95 Laitteiston konfigurointi Sekalaisia laitteistoon liittyvia asetuksia. 246

96 Jérjestelma Kielen valinta; kayttdoikeustasot; makron valinta; parametrien tal- 249
lennus ja palautus; ohjausyksikdn uudelleenkaynnistys; kayttajan
parametrisarjat; yksikon valinta; tietolokin aktivointi; parametrien
tarkistussumman laskenta; kayttajan lukitus.

97 Moottoris&été Kytkentataajuuden muuttaminen, jattdman kompensointi, jannite- 260
reservi, vuojarrutus, signaalin sy6ttd, IR-kompensointi.

98 Kéayttajan Naiden parametrien avulla kdyttéja voi muuttaa moottorimallin 264

moottoriparametrit arvoja.

99 Moottorin tiedot Moottorin konfigurointiasetukset. 266
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Parametriluettelo
| Nro Nimi/arvo | Kuvaus Oletus/KV16
01 Oloarvot Perussignaalit taajuusmuuttajan valvontaa varten
Kaikki tdmén ryhméan parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.
Huomautus: Néiden oloarvosignaalien arvot suodatetaan
ryhmasséa 46 Valvonta-/skaalausasetukset maaritetyn suoda-
tusajan mukaisesti. Muiden ryhmien parametrien valintaluet-
telot sen sijaan viittaavat oloarvosignaalin
muokkaamattomaan arvoon. Jos valinta on esimerkiksi "Lah-
tétaajuus”, se ei viittaa parametrin 01.06 Lahtétaajuus arvoon
vaan muokkaamattomaan alkuperéiseen arvoon.
01.01  Moottorin nopeus Arvioitu moottorin nopeus. Téman signaalin suodatusaikavakio voi- | -
daan maarittda parametrilla 46. 11 Moottorin nopeuden suodatus.
-30 000,00... Arvioitu moottorin nopeus. Katso para-
30 000,00 rpm metri 46.01
01.02  Moottorin nopeus Arvioitu moottorin nopeus, rom. Tamén signaalin suodatusai- | -
laskettu kavakio voidaan maarittda parametrilla 46. 717 Moottorin
nopeuden suodatus.
-30 000,00... Arvioitu moottorin nopeus. Katso para-
30 000,00 rpm metri 46.01
01.03  Moottorin nopeus % | Moottorin nopeus prosentteina tahtimoottorin nopeudesta. -
-1000,00... Moottorin nopeus. 10=1%
1 000,00%
01.06 Léhtotaajuus Taajuusmuuttajan arvioitu lahtétaajuus, Hz. Téméan signaalin | -
suodatusaikavakio voidaan maarittda parametrilla 46.12 Lah-
tétaajuuden suodatus.
-500,00...500,00 Hz | Arvioitu l&htétaajuus. Katso para-
metri 46.02
01.07  Moottorin virta Mitattu (absoluuttinen) moottorin virta ampeereina. -
0,00...30 000,00 A | Moottorin virta. Katso para-
metri 46.05
01.08  Moottorin virta % Moottorin virta (taajuusmuuttajan lahtdvirta) prosentteina -
moott. nim.arvosta | moottorin nimellisvirrasta.
0,0...1000,0% Moottorin virta. 1=1%
01.09  Moottorin virta % Moottorin virta (taajuusmuuttajan 1ahtdvirta) prosentteina taa- | -
taaj. nim.arvosta juusmuuttajan nimellisvirrasta.
0,0...1000,0% Moottorin virta. 1=1%
01.10  Moottorin momentti | Moottorin momentti prosentteina moottorin nimellismomentista. | -
Katso my6s parametri 07.30 Nimellismomentin skaalaus.
Taman signaalin suodatusaikavakio voidaan maarittéa para-
metrilla 46.13 Moottorin momentin suodatus.
-1600,0...1600,0% | Moottorin momentti. Katso para-
metri 46.03
01.11  Tasajénnite Mitattu tasajannitevalipiirin jannite. -
0,00...2 000,00 V Tasajannitevalipiirin jannite. 10=1V
01.13  Lé&htojédnnite Laskettu moottorin jannite, V AC. -
0...2 000 V Moottorin jénnite. 1=1V
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
01.14  L&htdteho Taajuusmuuttajan l1ahtéteho. Yksikkd valitaan parametrilla -
96.16 Yksikdn valinta. Taman signaalin suodatusaikavakio
voidaan maarittaa parametrilla 46.74 Tehon suodatusaika.
-32 768,00... Lahtoéteho. Katso para-
32767,00 kW metri 46.04
01.16  Lé&htdteho % moott. | Lahtéteho prosentteina moottorin nimellistehosta. -
nim.arvosta
-300,00...300,00% | Lahtoteho. 1=1%
01.16  Lahtéteho % taaj. Lahtéteho prosentteina taajuusmuuttajan nimellistehosta. -
nim.arvosta
-300,00...300,00% | Lahtoteho. 1=1%
01.17  Moottorin akselin Arvioitu mekaaninen teho moottorin akselilla. -
teho
-32 768,00... Moottorin akselin teho. 1 =1 yksikkd
32 767,00 kW tai hv
01.18  Vaihtosuunt. GWh- | Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiaméara (kumpaan -
laskuri tahansa suuntaan) taysina gigawattitunteina. Minimiarvo on
nolla.
0...65535 GWh Energia gigawattitunteina. 1=1GWh
01.19  Vaihtosuunt. MWh- | Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiaméara (kumpaan -
laskuri tahansa suuntaan) tdysind megawattitunteina. Aina, kun las-
kuri tyttyy ja palaa alkuun, arvoa 071.18 Vaihtosuunt. GWh-
laskuri kasvatetaan. Minimiarvo on nolla.
0...1000 MWh Energia megawattitunteina. 1=1MWh
01.20  Vaihtosuunt. kWh- | Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiaméara (kumpaan -
laskuri tahansa suuntaan) taysina kilowattitunteina. Aina, kun laskuri
tayttyy ja palaa alkuun, arvoa 01.19 Vaihtosuunt. MWh-
laskuri kasvatetaan. Minimiarvo on nolla.
0...1000 kWh Energia kilowattitunteina. 10 =1 kWh
01.24  Vuon oloarvo % Kéytetty vuon ohjearvo prosentteina moottorin nimellisvuosta. | -
0...200% Vuo-ohje. 1=1%
01.30  Nimellismomentin Momentti, joka vastaa sataa prosenttia moottorin nimellismo- | -
Skaalaus mentista. Yksikké valitaan parametrilla 96.716 Yksikdn valinta.
Huomautus: Tdma arvo kopioidaan parametrista 99.72
Moottorin nimellismomentti, jos se on asetettu. Muutoin arvo
lasketaan muista moottorin tiedoista.
0,000...4 000 000 | Nimellismomentti. 1=100
Nm tai Ib ft yksikkd
01.31  Ympéristén l&mp6- | Taajuusmuuttajan kayttdymparistdon 1ampétila. Vain taajuus- | —
tila muuttajat, joiden runkokoko on R6 tai suurempi.
40,0...120,0 °C tai °F | Lampdatila 1=1°
01.50  Kuluva tunti kWh Kuluvan tunnin energiankulutus. Tdmé on taajuusmuuttajan | —
edellisten (ei valttamatta jatkuvien) 60 kayttdminuutin ener-
gia, ei kalenteritunnin energia.
Jos virta katkaistaan ja kytketdan uudelleen paalle, paramet-
rin arvoksi asetetaan sen arvo ennen virran katkaisua, kun
taajuusmuuttaja on uudelleen kéynnissa.
0,00 ... 1000 Energia. 1=1kWh

000,00 kWh
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
01.51  Edellinen tunti kWh | Edellisen tunnin energiankulutus. Arvo 01.50 Kuluva tunti -
kWh tallennetaan tahan, kun arvo on kertynyt 60 minuutin
ajalta.
Jos virta katkaistaan ja kytketdan uudelleen paalle, paramet-
rin arvoksi asetetaan sen arvo ennen virran katkaisua, kun
taajuusmuuttaja on uudelleen kéynnissa.
0,00... Energia. 1=1kWh
1 000 000,00 kWh
01.52  Kuluva péivd kWh | Kuluvan péivan energiankulutus. Tdma on taajuusmuuttajan | —
edellisten (ei valttamatta jatkuvien) 24 kayttétunnin energia,
ei kalenteripaivan energia.
Jos virta katkaistaan ja kytketdan uudelleen paalle, paramet-
rin arvoksi asetetaan sen arvo ennen virran katkaisua, kun
taajuusmuuttaja on uudelleen kéynnissa.
0,00... Energia. 1=1kWh
1 000 000,00 kWh
01.53  Edellinen péiva Edellisen paivan energiankulutus. Arvo 01.52 Kuluva péivé -
kWh kWh tallennetaan téhan, kun arvo on kertynyt 24 tunnin ajalta.
Jos virta katkaistaan ja kytketdan uudelleen paalle, paramet-
rin arvoksi asetetaan sen arvo ennen virran katkaisua, kun
taajuusmuuttaja on uudelleen kaynnissa.
0,00... Energia. 1=1kWh
1 000 000,00 kWh
01.54  Kumulatiivinen Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiamaara (kumpaan -
vaihtosuuntaajan tahansa suuntaan) taysina kilowattitunteina. Minimiarvo on
energia nolla.
-200 000 000,0) Energia kilowattitunteina. 10 =1 kWh
200 000 000,0 kWh
01.55  Vaihtosuuntaajan Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiamaara (kumpaan -
GWh-laskuri (nollat- | tahansa suuntaan) tysina gigawattitunteina. Minimiarvo on
tavissa) nolla.
Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla tai painamalla
Kuittaa kolmen sekunnin ajan. Minka tahansa parametrin
01.55...01.58 nollaus nollaa myds ryhmén kaikki muut para-
metrit.
0...65535 GWh Energia gigawattitunteina. 1=1GWh
01.56  Vaihtosuuntaajan Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiamaara (kumpaan -
MWh-laskuri (nollat- | tahansa suuntaan) taysind megawattitunteina. Aina, kun las-
tavissa) kuri tayttyy ja palaa alkuun, arvoa 01.55 Vaihtosuuntaajan
GWh-laskuri (nollattavissa) kasvatetaan. Minimiarvo on nolla.
Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla tai painamalla
Kuittaa kolmen sekunnin ajan. Minka tahansa parametrin
01.55...01.58 nollaus nollaa myds ryhmén kaikki muut para-
metrit.
0...1000 MWh Energia megawattitunteina. 1=1MWh
01.57  Vaihtosuuntaajan Taajuusmuuttajan 18pi kulkema energiaméara (kumpaan tahansa | —
kWh-laskuri (nollat- | suuntaan) taysina kilowattitunteina. Aina, kun laskuri tayttyy ja
tavissa) palaa alkuun, arvoa 01.56 Vaihtosuuntaajan MWh-laskuri (nollat-
tavissa) kasvatetaan. Minimiarvo on nolla.
Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla tai painamalla Kuit-
taa kolmen sekunnin ajan. Minka tahansa parametrin
01.55...01.58 nollaus nollaa myds ryhman kaikki muut parametrit.
0...1000 kWh Energia kilowattitunteina. 10 =1 kWh
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
01.58  Kumul. vaihtosuun- | Taajuusmuuttajan 18pi kulkema energiamaara (kumpaan tahansa | —
taajan energia (nol- | suuntaan) taysina kilowattitunteina. Minimiarvo on nolla.
lattavissa) Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla tai painamalla Kuit-
taa kolmen sekunnin ajan. Minké tahansa parametrin
01.55...01.58 nollaus nollaa my6s ryhman kaikki muut parametrit.
-200 000 000,0) Energia kilowattitunteina. 10 =1 kWh
200 000 000,0 kWh
01.61  Abs. moottorin Parametrin 07.01 Moottorin nopeusabsoluuttinen arvo. -
nopeus
0,00... Arvioitu moottorin nopeus. Katso para-
30 000,00 rpm metri 46.01
01.62  Abs. moottorin Parametrin 01.03 Moottorin nopeus %absoluuttinen arvo. -
nopeus %
0,00...1000,00% Arvioitu moottorin nopeus. 10=1%
01.63  Abs. ldhtotaajuus Parametrin 01.06 Léhtétaajuusabsoluuttinen arvo. -
0,00...500,00 Hz Arvioitu lahtétaajuus. Katso para-
metri 46.02
01.64  Abs. moottorin Parametrin 01.10 Moottorin momenttiabsoluuttinen arvo. -
momentti
0,0...1600,0% Moottorin momentti. Katso para-
metri 46.03
01.65  Abs. ldhtéteho Parametrin 01.14 L&htétehoabsoluuttinen arvo. -
-0,00...32 767,00 kW | Lahtoteho. 1=1kW
01.66  Abs. ldhtéteho % Parametrin 01.15 Lahtéteho % moott. -
moott. nim.arvosta | nim.arvostaabsoluuttinen arvo.
0,00...300,00% Lahtoéteho. 1=1%
01.67  Abs. ldhtéteho % Parametrin 01.16 Laht6teho % taaj. nim.arvostaabsoluuttinen | -
taaj. nim.arvosta arvo.
0,00...300,00% Lahtoéteho. 1=1%
01.68  Abs. moottorin Parametrin 01.17 Moottorin akselin tehoabsoluuttinen arvo. -
akselin teho
0,00...32 767,00 Moottorin akseliteho. 1 =1 yksikkd
kW tai hv
01.102 Verkkovirta (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
Syottdyksikon lapi kulkeva arvioitu verkkovirta.
0,00...30 000,00 A | Arvioitu verkkovirta. Katso para-
metri 46.05
01.104 Pétévirta (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
Syottoyksikon lapi kulkeva arvioitu patovirta.
0,00...30000,00 A | Arvioitu patdvirta. Katso para-
metri 46.05
01.106 Loisvirta (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
Syottdyksikon lapi kulkeva arvioitu loisvirta.
0,00 ... 30000,00 A | Arvioitu loisvirta. Katso para-

metri 46.05
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
01.108 Verkon taajuus (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
Syéttéverkon arvioitu taajuus.
0,00...100,00 Hz Arvioitu syéttétaajuus. Katso para-
metri 46.02
01.109 Verkon jénnite (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
Syéttéverkon arvioitu jannite.
0,00...2 000,00 V Arvioitu syéttojannite. 10=1V
01.110 Verkon ndenndis- (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
teho Sybttoyksikdn 1api siirtyva arvioitu ndennaisteho.
-30 000,00... Arvioitu ndennaisteho. Katso para-
30 000,00 kVA metri 46.04
01.112  Verkon teho (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
Sy6ttdyksikon lapi siirtyva arvioitu teho.
-30 000,00... Arvioitu syéttéteho. Katso para-
30 000,00 kW metri 46.04
01.114  Verkon loisteho (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
Syottdyksikon lapi siirtyva arvioitu loisteho.
-30 000,00... Arvioitu loisteho. 10 =1 kvar
30 000,00 kvar
01.116 LSU:n cos @ (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
Syottoyksikon tehokerroin.
-1,00...1,00 Tehokerroin. 100 =1
01.164 LSU:n nimellisteho | (N&kyy vain ACH580-31:ssa). -
Syottoyksikon nimellisteho.
0...30000 kW Nimellisteho. 1=1kW
03 Ohjearvotulot Eri lahteista saatujen ohjearvojen arvot.
Kaikki tdmén ryhméan parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.
03.01  Paneelin ohjearvo | Ohjauspaneelista tai PC-tyokalusta annettu ohje 1. -
-100 000,00... Ohjauspaneelin tai PC-tyokalun ohjearvo. 1=10
100 000,00
03.02  Paneelin ohjearvo, | Ohjauspaneelista tai PC-tyokalusta annettu ohje 2. -
kauko
-100 000,00... Ohjauspaneelin tai PC-tyokalun ohjearvo. 1=10
100 000,00
03.05 KV Aohje 1 Kenttavaylasovittimen A kautta vastaanotettu ohjearvo 1. -
Katso myos luku Kenttévayldohjaus kenttédvéylésovittimen
kautta (Ohjelmointiopas, osa 1)
-100 000,00... Ohjearvo 1 kenttavaylasovittimesta A. 1=10
100 000,00
03.06 KV Aohje 2 Kenttavaylasovittimen A kautta vastaanotettu ohjearvo 2. -
-100 000,00... Ohjearvo 2 kenttavaylasovittimesta A. 1=10
100 000,00
03.09 SKVohje 1 Sisaanrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta saatu skaalattu | 1 =10
ohjearvo 1.
-30 000,00... Sisdanrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta saatu skaalattu | 1 =10
30 000,00 ohjearvo 1.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
03.10  SKV ohje 2 Sisaanrakennetun kenttavaylalitdnnan kautta saatu skaalattu | 1 =10
ohjearvo 2.
-30 000,00... Sisaanrakennetun kenttavaylalitdnnan kautta saatu skaalattu | 1 =10
30 000,00 ohjearvo 2.
04 Varoitukset ja viat Siséltaa tietoja viimeksi iimenneisté varoituksista ja vioista.
Varoitus- ja vikakoodien selitykset ovat luvussa Vianetsinté
(Ohjelmointiopas, osa 1).
Kaikki tamén ryhméan parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.
Vika- ja tapahtumalokit voidaan tyhjentaa parametrilla 96.51
Vika- ja tap.muistin tyhj..
04.01  Pyséyttanyt vika Ensimmaisen aktiivisen vian koodi (vika, joka on aiheuttanut | -
vikalaukaisun).
0000h...FFFFh Ensimmainen aktiivinen vika. 1=1
04.02  Aktiivinen vika 2 Toisen aktiivisen vian koodi. -
0000h...FFFFh Toinen aktiivinen vika. 1=1
04.03  Aktiivinen vika 3 Kolmannen aktiivisen vian koodi. -
0000h...FFFFh Kolmas aktiivinen vika. 1=1
04.06  Aktiivinen varoitus 1 | Ensimmaisen aktiivisen varoituksen koodi. -
0000h...FFFFh Ensimmainen aktiivinen varoitus. 1=1
04.07  Aktiivinen varoitus 2 | Toisen aktiivisen varoituksen koodi. -
0000h...FFFFh Toinen aktiivinen varoitus. 1=1
04.08  Aktiivinen varoitus 3 | Kolmannen aktiivisen varoituksen koodi. -
0000h...FFFFh Kolmas aktiivinen varoitus. 1=1
04.11  Viimeisin vika Ensimmaisen tallennetun (ei aktiivisen) vian koodi. -
0000h...FFFFh Ensimmainen tallennettu vika. 1=1
04.12  Toiseksi viimeisin Toisen tallennetun (ei aktiivisen) vian koodi. -
vika
0000h...FFFFh Toinen tallennettu vika. 1=1
04.13  Kolmanneksi viimei- | Kolmannen tallennetun (ei aktiivisen) vian koodi. -
sin vika
0000h...FFFFh Kolmas tallennettu vika. 1=1
04.16  Viimeisin varoitus Ensimmaisen tallennetun (ei aktiivisen) varoituksen koodi. -
0000h...FFFFh Ensimmainen tallennettu varoitus. 1=1
04.17  Toiseksi viimeisin Toisen tallennetun (ei aktiivisen) varoituksen koodi. -
varoitus
0000h...FFFFh Toinen tallennettu varoitus. 1=1
04.18  Kolmanneksi viimei- | Kolmannen tallennetun (ei aktiivisen) varoituksen koodi. -
sin varoitus
0000h...FFFFh Kolmas tallennettu varoitus. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
04.40 Tapahtumasana 1 Kéayttajan maarittdma tapahtumasana. Téama sana keraa -
parametreilla 04.41...04.71 valittujen tapahtumien (varoituk-
set, viat ja puhtaat tapahtumat) tilat.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Kéyttajan bitti 0 1 = Parametrilla 04.41 valittu tapahtuma on aktiivinen.
1 Kéyttajan bitti 1 1 = Parametrilla 04.43 valittu tapahtuma on aktiivinen.
15 Kayttajan bitti 15 1 = Parametrilla 04.71 valittu tapahtuma on aktiivinen.
0000h...FFFFh Kéayttadjan maarittdama tapahtumasana. 1=1
04.41  Tapaht.sana 1bitti 0 | Valitsee sen tapahtuman (varoitus, vika tai puhdas tapah- 0000h
koodi tuma) heksadesimaalikoodin, jonka tila nakyy parametrin
04.40 Tapahtumasana 1 bitissa 0. Tapahtumakoodit on lue-
teltu luvussa Vianetsintd (Ohjelmointiopas, osa 1).
0000h...FFFFh Tapahtuman koodi. 1=
04.43  Tapaht.sana 1bitti 1 | Valitsee sen tapahtuman (varoitus, vika tai puhdas tapah- 0000h
koodi tuma) heksadesimaalikoodin, jonka tila nakyy parametrin
04.40 Tapahtumasana 1 bitissa 1. Tapahtumakoodit on lue-
teltu luvussa Vianetsintd (Ohjelmointiopas, osa 1).
0000h...FFFFh Tapahtuman koodi. 1=1
04.45,
04.47,
04.49,
04.71  Tapaht.sana 1 bitti | Valitsee sen tapahtuman (varoitus, vika tai puhdas tapah- 0000h
15 koodi tuma) heksadesimaalikoodin, jonka tila nakyy parametrin
04.40 Tapahtumasana 1 bitissa 15. Tapahtumakoodit on lue-
teltu luvussa Vianetsintd (Ohjelmointiopas, osa 1).
0000h...FFFFh Tapahtuman koodi. 1=1
05 Vianmééritys Ryhma sisaltaa kayttoaikalaskureita ja taajuusmuuttajan
huoltoon liittyvia mittauksia.
Kaikki tdmén ryhméan parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.
05.01  Pé&élldoloajan las- Pé&allaoloajan laskuri. Laskuri on toiminnassa, kun taajuus- -
kuri muuttajan virta on kytketty.
0...65 535 pv Paallaoloajan laskuri. 1=1pv
05.02  Kéyttbaikalaskuri Moottorin kayntiaikalaskuri tdysina vuorokausina. Laskurion | —
kaytoéssa, kun vaihtosuuntaaja moduloi.
0...65 535 pv Moottorin kayttdaikalaskuri. 1=1pv
05.03  Tuntia kdynnissé Vastaa parametrin 05.02 Kéyttbaikalaskuri arvoa tunteina. -
Toisin sanoen arvo on 24 kertaa parametrin 05.02 arvo +
kuluvan vuorokauden desimaaliosa.
0,0... Tuntia. 1=1h
429496729,5 h
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
05.04  Puhaltimen kéytté- | Taajuusmuuttajan jadhdytyspuhaltimen kéyntiaika. Voidaan -
aikalaskuri nollata ohjauspaneelista pitamalla Kuittaus-painiketta painet-
tuna kolmen sekunnin ajan.
0...65535 pv Jaahdytyspuhaltimen kayttéaikalaskuri. 1=1pv
05.08 Laitekaapin Idmpd- | (Nakyy vain kaappiin asennetuissa ACH580-07-taajuusmuut- | -
tila tajissa).
Lampdtila kaapin sisépuolella. Aktivoidaan parametrin 95.21
Lisévarustesana 2 bitilla 6.
-40...120 °C tai °F | Lampdtila kaapin sisapuolella, Celsius tai Fahrenheit. 1 = yksikko
05.10  Ohjauskortin ldm- Ohjauskortin mitattu lampoétila. -
potila
-100...300 °C tai °F | Ohjauskortin [dmpétila celsius- tai Fahrenheit-asteina. 1 = yksikko
05.11  Vaihtosuuntaajan Arvioitu taajuusmuuttajan lampétila prosentteina vikarajasta. | -
léampétila Vikaraja vaihtelee taajuusmuuttajan tyypin mukaan.
0,0 % =0°C (32 °F)
100,0 % = vikaraja
-40,0...160,0% Taajuusmuuttajan Iampétila prosentteina. 1=1%
05.20  Diagnostiikkasana | Diagnostiikkasana 1. Mahdolliset syyt ja korjaustoimet on -
1 kuvattu luvussa Vianetsintéd (Ohjelmointiopas, osa 1).
Bitti Nimi Arvo
0 Mikéa tahansa 1 = Kylla = Taajuusmuuttaja on muodostanut varoituksen tai

varoitus tai vika

lauennut vikaan.
0 = Ei aktiivisia = Ei aktiivista varoitusta tai vikaa.

Mikéa tahansa

1 = Kylla = Taajuusmuuttaja on muodostanut varoituksen.

varoitus 0 = Ei aktiivisia = Ei aktiivista varoitusta.
2 Mikéa tahansa vika |1 = Kylla = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan.
0 = Ei aktiivisia = Ei aktiivista vikaa.
3 Varattu
4 Ylivirtavika Kylla = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan 2310 Ylivirta
(Ohjelmointiopas, osa 1, luku Vianetsinta)
5 Varattu
6 DC-ylijannite Kylla = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan 3210 Vélipiirin ylijénnite
(Ohjelmointiopas, osa 1, luku Vianetsinta).
7 DC-alijannite Kylla = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan 3220 Vilipiirin alijénnite
(Ohjelmointiopas, osa 1, luku Vianetsinta).
8 Varattu
9 Laitteen Kylla = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan 4310 Liian korkea
ylildmpovika ldmpdtila (Ohjelmointiopas, osa 1, luku Vianetsinta).
10...15 |Varattu

0000h...FFFFh

Diagnostiikkasana 1.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
05.21  Diagnostiikkasana | Diagnostiikkasana 2. Mahdolliset syyt ja korjaustoimet on -
2 kuvattu luvussa Vianetsintd (Ohjelmointiopas, osa 1).
Bitti Nimi |Arvo
0...9 Varattu
10 Moot. ylilampdvika [Kylld = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan 4981 Ulkoinen Idmpétila
1 tai 4982 Ulkoinen ldmpétila 2 (Ohjelmointiopas, osa 1, luku
Vianetsinta).
11...15 [Varattu
0000h...FFFFh Diagnostiikkasana 2. 1=1
05.22  Diagnostiikkasana | Diagnostiikkasana 3. -
3
Bitti Nimi |Arvo
0...8 Varattu
9 kWh-pulssi Kylla = kWh-pulssi on aktiivinen.
10 Varattu
" Puhaltimen P&alla = Taajuusmuuttajan puhallin pyorii joutokayntia nopeammin.
komento
12...15 [Varattu
0000h...FFFFh Diagnostiikkasana 3. 1=1
05.80  Moottorin nopeus Parametrin 01.071 Moottorin nopeus kopio viimeisimman vian | -
vikatilassa esiintyessa. Parametrit 05.80...05.89 nakyvat vikalokissa
kunkin vian kohdalla.
-30 000,00... Arvioitu moottorin nopeus.
30 000,00 rpm
05.81  Léhtétaajuus vikati- | Parametrin 01.06 Ldhtétaajuus kopio viimeisimman vian -
lassa esiintyessa.
-500,00...500,00 Hz | Arvioitu l&htétaajuus.
05.82  DC+annite vikati- Parametrin 01.11 Tasajénnite kopio viimeisimman vian esiin- | -
lassa tyessa.
0,00...2 000,00 V Tasajannitevalipiirin jannite. 10=1V
05.83  Moottorin virta vika- | Parametrin 01.07 Moottorin virta kopio viimeisimman vian -
tilassa esiintyessa.
0,00...30 000,00 A | Moottorin virta. 10=1V
05.84  Moottorin momentti | Parametrin 01.10 Moottorin momentti kopio viimeisimman -
vikatilassa vian esiintyessa.
-1600,0...1600,0% | Moottorin momentti.
05.85  Pd&étilasana vikati- | Parametrin 06.11 Paétilasana kopio viimeisimman vian esiin- | -
lassa tyessa.
0000h...FFFFh Paatilasana. 1=1
05.86  Dl-viivetila vikati- Parametrin 70.02 DI viivéstetty tila kopio viimeisimman vian | -
lassa esiintyessa.
0000h...FFFFh Digitaalitulojen viivetila. 1=1
05.87  Vaihtosuuntaajan Parametrin 05.11 Vaihtosuuntaajan Idmpétila kopio viimeisim- | -
lémpétila vikatilassa | man vian esiintyessa.
-40...160 °C Taajuusmuuttajan lampétila (°C). 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
05.88  Kéytetty ohjearvo Parametrin 28.01 Taajuusohje rampin tulo (skalaarisaatétila) | -
vikatilassa tai 23.01 Nopeusohjeen rampin tulo (nopeussaatotila) kopio
viimeisimman vian esiintyessa.
-500,00... Taajuus- tai nopeusohje 1=1
500,00 Hz tai
-30 000,00...
30 000,00 rpm
05.89 HVAC-tilasana vika- | Parametrin 06.22 HVAC-tilasana kopio viimeisimman vian -
tilassa. esiintyessa.
0000h...FFFFh 1=1
05.111  Verkon taajuus- (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
muuttajan lampdtila | Arvioitu syéttdyksikén lampétila prosentteina vikarajasta.
0,0 % =0°C (32 °F)
Noin 94 % = Varoitusraja
100,0 % = vikaraja
-40,0 ... 160,0% Syottdyksikon lampdtila prosentteina. 1=1%
05.121 Pienoiskatkaisijan | (Ndkyy vain ACH580-31:ssa). -
sulkulaskuri Laskee sy6ttdyksikon paakatkaisijan sulkeutumiskerrat.
0...4294967295 Péaakatkaisijan sulkeutumiskerrat. 1=1
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

| Oletus/KV16 |

06 Ohjaus- ja tilasanat

Taajuusmuuttajan ohjaus- ja tilasanat.

06.01  Pé&&ohjaussana

Taajuusmuuttajan pddohjaussana. Tama parametri nayttaa
ohjaussignaalit muodossa, jossa ne vastaanotetaan valituista
lahteista (esimerkiksi digitaalituloista, kenttavaylaliitanndista

ja sovellusohjelmasta).

Ohjaussanojen bittien kuvaukset on annettu Ohjelmointiop-
paan osassa 1, luvussa Kenttavaylaohjaus kenttavaylasovitti-

men kautta, kohdassa Kenttavaylan ohjaussanan siséalté

(ABB Drives -profiili).

Liittyva tilasana ja tilakaavio ovat Ohjelmointioppaan osassa
1, luvussa Kenttavayldohjaus kenttavaylasovittimen kautta,
kohdissa Kenttavaylan tilasanan sisalté (ABB Drives -profiili)

ja Tilakaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

Huomautus: Kenttévayldohjausta kaytettdessa tdman para-
metrin arvo ei ole sama kuin taajuusmuuttajan PLC:Ita vas-

taanottama ohjaussanan arvo. Tarkka arvo: 50.12 KVS A

testitila.

Bitti Nimi

Off1 ohjaus

Off2 ohjaus

Off3 ohjaus

Kéy

Rampin 1&hdén nollaus

Rampin pito

Rampin tulon nollaus

Kuittaa

| N| o W[N] =|O

Varattu

©

Varattu

10 Kauko-ohjauskomento

" Ulkoinen ohjauspaikka

12 Kéyttéjéan bitti 0

13 Kéyttajan bitti 1

14 Kéyttéjan bitti 2

15 Kéyttédjéan bitti 3

0000h...FFFFh

P&éaohjaussana.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

06.11  P4&étilasana

Taajuusmuuttajan paatilasana.

Tilasanojen bittien kuvaukset on annettu Ohjelmointioppaan
osassa 1, luvussa Kenttavayldohjaus kenttéavaylasovittimen
kautta, kohdassa Kenttavaylan tilasanan sisalté (ABB Drives
-profiili).

Liittyvé ohjaussana ja tilakaavio ovat Ohjelmointioppaan
osassa 1, luvussa Kenttavayldohjaus kenttéavaylasovittimen
kautta, kohdissa Kenttavaylan ohjaussanan sisalté (ABB
Drives -profiili) ja Tilakaavio.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

Huomautus: Kenttévaylaohjausta kaytettdessa taman para-
metrin arvo ei ole sama kuin taajuusmuuttajan PLC:hen lahet-
tama tilasanan arvo. Tarkka arvo: 50.12 KVS A testitila.

Bitti Nimi
0 Valmis jénnitteen kytkentdén
1 Kéyttévalmis
2 Valmius ohjeeseen
3 Lauennut
4 Off 2 ei kdytéssa
5 Off 3 ei kdytéssa
6 Jénnitteen kytkenté estetty
7 Varoitus
8 Asetusarvossa
9 Kauko-ohjaus
10 Rajan ylitys
1 Kaéyttajan bitti 0
12 Kaéyttajan bitti 1
13 Kaéyttajan bitti 2
14 Kaéyttajan bitti 3
15 Varattu
0000h...FFFFh Paatilasana. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.16  Taajuusmuuttajan Taajuusmuuttajan tilasana 1. -

tilasana 1 Tama parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi Kuvaus

0 Kaytossa 1 = Jos kaynnistyslukitussignaalit (par. 20.417...20.44) ovat
aktiivisina.

Huomautus: Vikojen esiintyminen ei vaikuta tédhéan bittiin.

1 Estetty 1 = Kaynnistys on estetty. Taajuusmuuttajan kdynnistamiseksi estava
signaali (katso parametri 06.18) taytyy poistaa ja kaynnistyssignaali
taytyy katkaista ja aktivoida.

2 Valipiiri ladattu 1 = Tasajannitevalipiiri on ladattu

3 Kéynnistysvalmis |1 = Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan kaynnistyskomennon

4 Seuraa ohjetta 1 = Taajuusmuuttaja on valmis noudattamaan annettua ohjetta

5 Kéynnistetty 1 = Taajuusmuuttaja on kaynnistetty

6 Moduloi 1 = Taajuusmuuttaja moduloi (paateastetta ohjataan)

7 Rajoitus 1 = Jokin toimintaraja (nopeus, momentti jne.) on aktiivinen

8 Paikallisohjaus 1 = Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa

9 Verkko-ohjaus 1 = Taajuusmuuttajan tilana on Verkko-ohjaus (katso kohta Termit ja
lyhenteet (Ohjelmointiopas, osa 1, luku Johdanto).

10 Ulk1 aktiivinen 1 = Ohjauspaikka ULK1 on kaytossa

" Ulk2 aktiivinen 1 = Ohjauspaikka ULK2 on kaytossa

12 Varattu

13 Kéynnistyspyynté |1 = Jos kéynnistyspyyntd on annettu. 0 = Kun kayntilupasignaali
(katso parametri 20.40) on 0.

14 Kéynnissa 1 = Taajuusmuuttaja ohjaa nopeutta tai taajuutta, PID-
nukkumistilassa tai esimagnetoinnissa.

15 Varattu

0000h...FFFFh

Taajuusmuuttajan tilasana 1. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.17  Taajuusmuuttajan Taajuusmuuttajan tilasana 2. -

tilasana 2 Tama parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi Kuvaus

0 ID-ajo suoritettu 1 = Moottorin tunnistusajo (ID-ajo) on suoritettu

1 Magnetoitu 1 = Moottori on magnetoitu

2 Varattu

3 Nopeussaatd 1 = Nopeussaatétila on aktiivinen

4 Varattu

5 Turvaohje kaytossa 1 = Turvallista ohjetta kdytetdan toiminnoissa, kuten

parametreissa 49.05 ja 50.02.

6 Viimeisin nopeus akt. |1 = Viimeisimman nopeuden ohjetta kdytetdan toiminnoissa,
kuten parametreissa 49.05 ja 50.02.

7 Varattu

8 Hatapysaytyksen virhe [1 = Hatapysaytys on epédonnistunut (katso parametrit 37.32 ja
31.33)

9 Varattu

10 Rajan ylitys 1 = Nopeuden tai taajuuden oloarvo on sama kuin raja tai ylittaa
sen
(maaritetty parametreilla 46.31...46.32). Voimassa molemmissa
pydrimissuunnissa.

11...12 |Varattu

13 Kéynnistysviive 1 = Kéynnistysviive (parametri 27.22) on aktiivinen.

aktiivinen
14...15 |Varattu

0000h...FFFFh

Taajuusmuuttajan tilasana 2.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.18  Kéynnistyksenes- Kéynnistykseneston tilasana. Tama sana maarittaa lahteen -
ton tilasana signaalille, joka estaa taajuusmuuttajan kdynnistymisen.
Asteriskilla (*) merkityt ehdot vaativat pelkastaan, etta kayn-
nistyskomento poistetaan ja aktivoidaan uudelleen. Kaikissa
muissa tapauksissa estoehdot taytyy ensin poistaa.
Katso myds parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1
bitti 1.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Ei kayttévalmis 1 = DC-jannite puuttuu tai taajuusmuuttajan parametreja ei ole
maaritetty oikein. Tarkista ryhmien 95 ja 99 parametrit.
1 Vaihtunut ohj.paikka  |* 1 = Ohjauspaikka on muuttunut
2 SSW esto 1 = Ohjausohjelma pitéa itsensé estotilassa
3 Viankuittaus * 1 = Vika on kuitattu
4 Ei kdynnistyksenestoa |1 = Ei kdynnistyksenestoa
5 Kéyntilupa 1 = Kéayntilupasignaali puuttuu
6 Varattu
7 STO 1 = Safe torque off -toiminto on aktiivinen
8 Virran kalibrointi loppui [* 1 = Virran kalibrointitoiminto on paattynyt
9 ID-ajo paattyi * 1 = Moottorin tunnistusajo on paattynyt
10 Varattu
11 Hatapysaytys Off1 1 = Hatapysaytyssignaali (tila Off1)
12 Hatapysaytys Off2 1 = Hatapysaytyssignaali (tila Off2)
13 Hatapysaytys Off3 1 = Hatapysaytyssignaali (tila Off3)
14 Automaatt. kuittauksen |1 = Automaattinen kuittaustoiminto estaa toiminnan
esto
15 Varattu
0000h...FFFFh Kéynnistykseneston tilasana. 1=1
06.19  Nopeussaadon tila- | Nopeussaadon tilasana. -

Sana Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
1 = Taajuusmuuttaja on kdynyt nollanopeusrajaa pienemmalla
0 Nollanopeus nopeudella (parametri 21.06) parametrissa 21.07
Nollanopeusviive méaaritetyn ajan.
1 Eteen 1 = Taajuusmuuttaja kdy eteenpain nollanopeusrajan
ylapuolella (parametri 21.06)
1 = Taajuusmuuttaja kdy taaksepain nollanopeusrajan
2 Taakse ylapuolella (parametri 21.06)
3...6 Varattu
7 Vakionopeuspyynts 2)6=2J(;)k|n vakionopeus tai -taajuus on valittu, katso parametri
8...15 |Varattu

0000h...FFFFh

Nopeussaadon tilasana. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.20  Vakionopeuden tila- | Vakionopeuden/-taajuuden tilasana. limaisee, mika vakiono- | -
sana peus tai -taajuus on aktiivinen (jos kaytossa). Katso myos
parametri 06.719 Nopeusséadon tilasana, bitti 7, ja kohta
Vakionopeudet ja -taajuudet (Ohjelmointiopas, osa 1, luku
Ohjelman ominaisuudet).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 VVakionopeus 1 1 = Vakionopeus tai -taajuus 1 valittu
1 Vakionopeus 2 1 = Vakionopeus tai -taajuus 2 valittu
2 Vakionopeus 3 1 = Vakionopeus tai -taajuus 3 valittu
3 Vakionopeus 4 1 = Vakionopeus tai -taajuus 4 valittu
4 Vakionopeus 5 1 = Vakionopeus tai -taajuus 5 valittu
5 Vakionopeus 6 1 = Vakionopeus tai -taajuus 6 valittu
6 Vakionopeus 7 1 = Vakionopeus tai -taajuus 7 valittu
7...15 |Varattu
0000h...FFFFh Vakionopeuden/-taajuuden tilasana. 1=1
06.21  Taajuusmuuttajan Taajuusmuuttajan tilasana 3. -
tilasana 3 T&ma parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 DC-pito kdytdssa |1 = DC-pito on kaytdssa
1 Jalkimagnetointi |1 = Jalkimagnetointi on kaytdssa
kaytossa
2 Moottorin 1 = Moottorin esilammitys on kaytdsséa

esilamm. kaytossa

3 Kestomagneettimo
ottorin pehmea
kaynnistys on

kaytossa.

1 = Kestomagneettimoottorin pehmeé kaynnistys on kéaytossa.

4..15 |Varattu

0000h...FFFFh

Taajuusmuuttajan tilasana 1.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.22 HVAC-tilasana HVAC-kohtainen tilasana. Tama parametri on vain luku -muotoa. | -
Bitti Nimi Kuvaus
0 Kasi-tila (Iahiohjaustila)|0 = Taajuusmuuttajaa ei kayteta paneelista Kasi-tilassa;
1 = Taajuusmuuttajaa kéytetdan paneelista Kasi-tilassa.
1 Off-tila 0 = Taajuusmuuttaja ei ole Off-tilassa; 1 = Taajuusmuuttaja on
Off-tilassa.
2 Auto-tila 0 = Taajuusmuuttaja ei ole Auto-tilassa; 1 = Taajuusmuuttaja on
Auto-tilassa.
3 Ohitus 0 = Taajuusmuuttaja ei ole ohitustilassa; 1 = Taajuusmuuttaja on
ohitustilassa.
4 Esilammitys 0 = Moottorin esilammitys ei ole aktiivinen;
1 = Moottorin esilammitys on aktiivinen.
5 Saatopellin ohjaus 0 = Saatopellin ohjaus ei ole aktiivisena; 1 = Saatdpellin ohjaus
on aktiivisena.
6 Varattu
7 Kéyntilupa 0 = Eikayntilupaa, taajuusmuuttajan kaynnistys ei ole sallittu; 1 =
Kéyntilupa, taajuusmuuttajan kdynnistys on sallittu.
8 Kéynnistyslukitus 1 0 = Ei kdynnistyslupaa 1, taajuusmuuttajan kaynnistys ei ole sallittu;
1 = Kaynnistyslupa 1, taajuusmuuttajan kdynnistys on sallittu.
9 Kéynnistyslukitus 2 0 = Ei kdynnistyslupaa 2, taajuusmuuttajan kdynnistys ei ole sallittu;
1 = Kaynnistyslupa 2, taajuusmuuttajan kdynnistys on sallittu.
10 Kéynnistyslukitus 3 0 = Ei kéynnistyslupaa 3, taajuusmuuttajan kéynnistys ei ole sallittu;
1 = Kéynnistyslupa 3, taajuusmuuttajan kdynnistys on sallittu.
" Kéynnistyslukitus 4 0 = Ei kéynnistyslupaa 4, taajuusmuuttajan kéynnistys ei ole sallittu;
1 = Kaynnistyslupa 4, taajuusmuuttajan kéynnistys on sallittu.
12 Kaikki 0 = Yksi tai useita seuraavista: Kaynnistyksen lukitus 1, Kaynnis-
kaynnistyslukitukset  |tyksen lukitus 2, K&ynnistyksen lukitus 3 tai Kéynnistyksen luki-
tus 4 ei ole aktiivisena, eiké taajuusmuuttaja voi kaynnistya;
1 = Kéynnistyksen lukitus 1, Kaynnistyksen lukitus 2, Kaynnis-
tyksen lukitus 3 ja Kaynnistyksen lukitus 4 ovat aktiivisina, ja taa-
juusmuuttaja voi kdynnistya.
13...15 |Varattu
0000h...FFFFh 1=1
06.29  Péétilasanan bitin Valitsee bindérilahteen, jonka tila valitetdan parametrin 06.11 | Rajan ylitys
10 valinta Péétilasana bitilla 10 (kayttajan bitti 0).
Epéatosi 0. 0
Tosi 1.
Rajan ylitys Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 10 (katso | 2
sivu 32).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 16). -
06.30  Péétilasanan bitin Valitsee binaérilahteen, jonka tila valitetdan parametrin 06.11 | Ulkoinen
11 valinta Péétilasana bitilla 11 (kayttajan bitti 0). ohjauspaikka
Epéatosi 0. 0
Tosi 1. 1
Ulkoinen ohjaus- Parametrin 06.01 Pddohjaussana bitti 11 (katso sivu 30). 2
paikka
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 16). -
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.31  Pé&étilasanan bitin | Valitsee bindarilahteen, jonka tila valitetddn parametrin 06.11 | Kéyntilupa
12 valinta Péétilasana bitilla 12 (kayttajan bitti 1).
Epétosi 0. 0
Tosi 1. 1
Kayntilupa Ulkoisen kayntilupasignaalin tila (katso parametri 20.40 Kéyn- | 3
tilupa).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 16). -
06.32  Paéétilasanan bitin Valitsee bindérildhteen, jonka tila valitetddn parametrin 06.11 | Epé&tosi
13 valinta Péétilasana bitilla 13 (kayttajan bitti 2).
Epétosi 0. 0
Tosi 1. 1
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 16). -
06.33  Péétilasanan bitin Valitsee bindérildhteen, jonka tila valitetddn parametrin 06.11 | Epé&tosi
14 valinta Péétilasana bitilla 14 (kayttajan bitti 3).
Epétosi 0. 0
Tosi 1. 1
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 16). -
06.36  LSU:n tilasana (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
Nayttaa syottoyksikon tilan.
Katso myds kohta Syéttéyksikén (LSU) ohjaus (Ohjelmointio-
pas, osa 1, luku Ohjelman ominaisuudet) ja parametriryhma
60 DDCS-tiedonsiirto.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Kéynnistysval (1 = Valmis jannitteen kytkentédan
mius
1 Kéayttdvalmis |1 = Valmis toimintaan, tasajannitevalipiiri on ladattu
2 Valmius 1 = Toiminta on sallittu
ohjeeseen
3 Lauennut 1 = Jarjestelmassé on aktiivinen vika
4...6 Varattu
7 Varoitus 1 = Jarjestelmassa on aktiivinen varoitus
8 Moduloi 1 = Syottoyksikké moduloi
9 Kauko-ohjaus |1 = Etdohjauspaikka kaytdssa (ULK1 tai ULK2)
0 = Paikallisohjaus
10 Verkko ok 1 = Syoéttéverkon jannite on OK
11...12 |Varattu
13 Lataa tai 1 = Bitti 1 tai bitti 14 on aktiivinen
kayttovalmis
14 Lataa 1 = Latauspiiri on aktiivinen
0 = Latauspiiri ei ole aktiivinen
15 Varattu
0000h...FFFFh Syottdyksikon tilasana. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.39  Siséinen tila LSU:n | (N&kyy vain ACH580-31:ssa). -
ohjaussana Néayttaa ohjaussanan, jonka INU-LSU:n (vaihtosuuntaajayk-

sikko/syottoyksikko) tilakone lahettaa syottoyksikkoon.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi Kuvaus
0 ON/OFF 1 = Aloita lataus
0 = Avaa paakontaktori (katkaise syottéteho)
1 OFF 2 0 = Hatapysaytys (Off2)
2 OFF 3 0 = Hatapysaytys (Off3)
3 START 1 = Aloita modulointi
0 = Pysayta modulointi
4...6 Varattu
7 RESET 0 -> 1 = Kuittaa aktiivinen vika. Kuittauksen jalkeen tarvitaan uusi
kaynnistyskomento.
8...15 |Varattu
0000h...FFFFh Syottdyksikon ohjaussana. 1=1
06.116 LSU:n taajuusmuut- | (Ndkyy vain ACH580-31:ssa). -
tajan tilasana 1 Sybttoyksikdsta vastaanotettu taajuusmuuttajan tilasana 1.

Katso my0ds kohta Syoéttdyksikon (LSU) ohjaus (Ohjelmointio-
pas, osa 1, luku Ohjelman ominaisuudet) ja parametriryhma
60 DDCS-tiedonsiirto.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi Kuvaus
0 Kéytossa 1 = Kaynti- ja -kdynnistyslupasignaalit ovat aktiivisia
1 Estetty 1 = Kaynnistys estetty (katso parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tila-
sana 1 bitti 1)
2 Toiminta sal- |1 = Taajuusmuuttajan kayttd voidaan aloittaa
littu
3 Kéynnistysval- |1 = Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan kaynnistyskomennon
mis
4 Kéynnissa 1 = Taajuusmuuttaja on valmis noudattamaan annettua ohjetta
5 Kéynnistetty |1 = Taajuusmuuttaja on kaynnistetty
6 Moduloi 1 = Taajuusmuuttaja moduloi (paateastetta ohjataan)
7 Rajoitus 1 = Mika tahansa toimintarajoitus on aktiivisena
8 Paikallisoh- 1 = Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa
jaus
9 Verkko-ohjaus |1 = Taajuusmuuttaja on verkko-ohjauksessa
10 Ulk1 aktiivinen |1 = Ohjauspaikka ULK1 on kaytdssa
" Ulk2 aktiivinen |1 = Ohjauspaikka ULK2 on kaytossa
12 Lataus aktiivi- |1 = Latauspiiri on aktiivinen
nen 0 = Latauspiiri ei ole aktiivinen
13 MCB-rele 1 = MCB-rele on kiinni.
14...15 |Varattu

0000h...FFFFh Taajuusmuuttajan tilasana 1. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.118 LSU:n kdynnistyk- | (Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
seneston tilasana | Tamé& sana méaarittaa lahteen ehdolle, joka estéa syéttoyksi-
kén kaynnistymisen.
Katso myds kohta Syéttéyksikén (LSU) ohjaus (Ohjelmointio-
pas, osa 1, luku Ohjelman ominaisuudet) ja parametriryhma
60 DDCS-tiedonsiirto.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi
0 Ei kayttdvalmis
1 Vaihtunut ohj.paikka
2 SSW esto
3 Viankuittaus
4 Ei kdynnistyksenestoa
5 Ei kédynninestoa
6...8 Varattu
9 Charging overload
10...11 |Varattu
12 Hatapysaytys Off2
13 Hatapysaytys Off3
14 Automaatt. kuittauksen esto
15 Varattu
0000h...FFFFh Syottoyksikon kaynnistyksen eston tilasana. | 1=1
07 Jérjestelmétiedot Taajuusmuuttajan laitteisto- ja laiteohjelmatiedot.
Kaikki tamén ryhméan parametrit ovat vain luku -muotoa.
07.03  Laitetyyppi Taajuusmuuttajan tyyppi. (Arvotunniste sulkumerkeissa.) -
07.04  Laiteohjelman nimi | Laiteohjelman tunniste. -
07.05  Ohjelmistoversio Laiteohjelman versionumero. -
07.06  Latauspaketin nimi | Laiteohjelman latauspaketin nimi. -
07.07  Latauspaketin ver- | Laiteohjelman latauspaketin versionumero. -
sio
07.10 Kaytossa oleva kielitiedostoryhma (kielipaketti), katso para- | -
metri 96.01 Kieli.
Kielitiedostoasetus kirjoitetaan tdhan parametriin kayttoon-
oton jalkeen, ja tieto sailyy parametrissa my6s k&ynnistys-
syklien lapi.
Ei tiedossa Ei kielitiedostoja kaytdssa. 0
Globaali Globaalit kielitiedostot kaytossa. 1
Eurooppalainen Eurooppalainen kielitiedostopaketti kéytdssa. 2
Aasialainen Aasialainen kielitiedostopaketti kaytossa. 3
07.11  Keskusyksikén Mikroprosessorin kuormitus prosentteina. -
kéytto
0...100% Mikroprosessorin kuormitus. 1=1%
07.25  Mukautuspaketin Muokkauspaketille annetun nimen viisi ensimmaista ASCII- | -
nimi merkki&. Paketin koko nimi nakyy ohjauspaneelin Jarjestel-

matiedot-kohdassa ja Drive composer -PC-tyokalussa.
_N/A_ = Ei mitaan.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
07.26  Mukautuspaketin Muokkauspaketin versionumero. Nakyy myds ohjauspaneelin | -
versio Jarjestelmatiedot-kohdassa ja Drive composer -PC-tyoka-
lussa.
07.30  Adaptiivisen ohjel- | Nayttéda adaptiivisen ohjelman tilan. -
man tila Katso kohta Adaptiivinen ohjelmointi (Ohjelmointiopas, osa 1,
luku Ohjelman ominaisuudet).
Bitti Nimi Kuvaus
0 Alustettu 1 = Adaptiivinen ohjelma on alustettu.
1 Muokkaus 1 = Adaptiivista ohjelmaa muokataan.
2 Muokkaus valmis 1 = Adaptiivisen ohjelman muokkaus on paattynyt.
3 Kéynnissa 1 = Adaptiivinen ohjelma on kéynnissa.
4...13 |Varattu
14 Tilan muutos 1 = Adaptiivisen ohjelmoinnin moduulissa on meneilléan tilamuutos.
15 Virhe 1 = Virhe adaptiivisessa ohjelmassa.
0000h...FFFFh Adaptiivisen ohjelman tila. 1=1
07.31  Adaptiivisen ohjel- | Adaptiiviseen ohjelmaan kuuluvan ohjelmajakson aktiivisen
man ohjelmajakson | tilan numero. Jos adaptiivista ohjelmaa ei ole kdynnissa tai
tila ohjelma ei sisélla ohjelmajaksoa, parametrin arvo on nolla.
0...20 1=
07.35  Taajuusmuuttajan Plug‘n’play-konfigurointi. Suorittaa laitteiston alustuksen ja 0000h
konfiguraatio nayttaa taajuusmuuttajan tunnistetun moduulikokoonpanon.
Jos taajuusmuuttaja ei tunnista mitdédn moduulia laitteiston
alustuksen aikana, arvoksi tulee 1, perusyksikkd.
Parametrien automaattisesta maarityksestd moduulin tunnis-
tuksen jalkeen on tietoja kohdassa Taajuusmuuttajan auto-
maattinen konfigurointi kenttdvdyldohjaukseen sivulla 313.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Ei alustettu. 1 = Taajuusmuuttajan konfiguraatiota ei ole alustettu
1 Perusyksikko 1 = Taajuusmuuttaja ei ole havainnut yhtdan moduulia.
2 Varattu
3 FENA-21 1 = Kokoonpanossa on kaksiporttinen FENA-21 Ethernet-
sovitinmoduuli
4 FECA-01 1 = Kokoonpanossa on FECA-01 EtherCAT-sovitinmoduuli
5 FPBA-01 1 = Kokoonpanossa on FPBA-01 PROFIBUS DP -sovitinmoduuli
6 FCAN-01 1 = Kokoonpanossa on FCAN-01-CANopen-sovitinmoduuli
7..9 Varattu
10 FSCA-01 1 = Kokoonpanossa on FSCA-01 Modbus/RTU-sovitinmoduuli
" FEIP-21 1 = Kokoonpanossa on kaksiporttinen FEIP-21 EtherNet/IP-
sovitinmoduuli
12 FMBT-21 1 = Kokoonpanossa on kaksiporttinen FMBT-21 Modbus/TCP-
sovitinmoduuli
13 FBIP-21 1 = Kokoonpanossa on kaksiporttinen FBIP-21 BACnet/IP-
sovitinmoduuli
14 FBNO-21 1 = Kokoonpanossa on kaksiporttinen FPNO-21 PROFINET IO -
sovitinmoduuli
15 FEPL-02 1 = Kokoonpanossa on FEPL-02 Ethernet POWERLINK -
sovitinmoduuli
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

0000h...FFFFh

Taajuusmuuttajan konfiguraatio. 1=1

07.36  Taajuusmuuttajan
konfiguraatio 2

Nayttéda havaitun moduulikokoonpanon. Katso parametri
07.35 Taajuusmuuttajan konfiguraatio.

Bitti Nimi Kuvaus

0 FLON-01 1 = Kokoonpanossa on FLON-01 LonWorks®-sovitinmoduuli

1 FDNA-01 1 = Kokoonpanossa on FDNA-01 DeviceNet™-sovitinmoduuli

2 FCNA-01 1 = Kokoonpanossa on FCNA-01 ControlNet™-sovitinmoduuli

3 CMOD-01 1 = Kokoonpanossa on CMOD-01-laajennusmoduuli: ulkoinen
24 V:n AC/DC-sy6tto ja digitaalinen I/O-laajennus

4 CMOD-02 1 = Kokoonpanossa on CMOD-02-laajennusmoduuli: ulkoinen
24 V:n AC/DC-sy6tto ja eristetty PTCHiitanta

5 CPTC-02 1 = Kokoonpanossa on CPTC-02-laajennusmoduuli: ATEX-
sertifioitu PTC-liitdnta ja ulkoinen 24 V

6 CHDI-01 1 = Kokoonpanossa on CHDI-01-laajennusmoduuli: 115/230 V:n
digitaalitulo

7...15 |Varattu

0000h...FFFFh

Taajuusmuuttajan konfiguraatio. 1=1

07.106 LSU:n latauspake-

tin nimi

(Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
Syottdyksikon laiteohjelman latauspaketin nimi.

07.107 LSU:n latauspake-

tin versio

(Nékyy vain ACH580-31:ssa). -
Syottdyksikon laiteohjelman latauspaketin versionumero.

10 Vakio DI, RO

Digitaalitulojen ja relelahtdjen konfigurointi.

10.01  DlI:n tila

Nayttaa digitaalitulojen DI1...DI6 sahkdisen tilan. Tulojen -
veto- ja paastoviiveet (jos niitd on maaritetty) ohitetaan.
Bitit 0...5 kuvaavat DI1...DI6-tulojen viivetilaa.
Esimerkki: 0000000000010011b = DI5, DI2 ja DI1 ovat
paalla, DI3, DI4 ja DI6 ovat poissa.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

0000h...FFFFh

Digitaalitulojen tila. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

10.02 Dl viivastetty tila Nayttaa digitaalitulojen DI1...DI6 tilan. Bitit 0...5 kuvaavat -
DI1...DlI6-tulojen viivetilaa.

Esimerkki: 0000000000010011b = DI5, DI2 ja DI1 ovat
paalla, DI3, DI4 ja DI6 ovat poissa.

Tama sana paivitetaan vasta 2 ms:n aktivointi-/aktivoinnin-
poistoviiveen jalkeen. Kun digitaalitulon arvo muuttuu, sen
taytyy pysya samana kahdessa perakkaisessa naytteessa
(2 ms:n ajan), jotta uusi arvo hyvaksytaan.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi Kuvaus

0 D1 1 = Digitaalitulo 1 on paalla.

1 Di2 1 = Digitaalitulo 2 on paalla.

2 DI3 1 = Digitaalitulo 3 on paalla.

3 Di4 1 = Digitaalitulo 4 on paalla.

4 DI5 1 = Digitaalitulo 5 on paalla.

5 DI6 1 = Digitaalitulo 6 on paalla.

6...15 |Varattu

0000h...FFFFh Digitaalitulojen viivetila. 1=

10.03 Dl pakotus valinta Digitaalitulojen sahkaiset tilat voidaan ohittaa esimerkiksi tes- | 0000h
tausta varten. Jokaiselle digitaalitulolle on maaritetty bitti
parametrissa 70.04 DI:n pakotetut tiedot. Bitin arvoa kayte-
tédan aina, kun tman parametrin vastaava bitti on 1.
Huomautus: Uudelleenkaynnistys ja virrankatkaisu nollaavat
pakotusvalinnat (parametrit 70.03 ja 10.04).

Bitti Nimi |Arvo

0 DI 1 = Pakota DI1 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 0 arvoon.
(0 = Normaalitila)

1 DI2 1 = Pakota DI2 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 1 arvoon.
(0 = Normaalitila)

2 DI3 1 = Pakota DI3 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 2 arvoon.
(0 = Normaalitila)

3 DI4 1 = Pakota DI4 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 3 arvoon.
(0 = Normaalitila)

4 DI5 1 = Pakota DI5 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 4 arvoon.
(0 = Normaalitila)
1 = Pakota DI6 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 5 arvoon.

5 DI6 _ o
(0 = Normaalitila)

6...15 |Varattu

0000h...FFFFh | Digitaalitulojen ohituksen valinta. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
10.04  DlI:n pakotetut tie- Sallii pakotetun digitaalitulon arvon muuttamisen arvosta 0 0000h
dot arvoon 1. Vain parametrilla 70.03 DI pakotus valinta valitun
tulon arvo voidaan pakottaa.
Bitti 0 on tulon DI1 pakotettu arvo; bitti 5 on tulon DI6 pako-
tettu arvo.
Bitti Nimi [Arvo
0 DI 1 = Pakota tdmén bitin arvoksi D1, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta
méaritetdan niin.
1 DI2 1 = Pakota tdman bitin arvoksi D3, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta
méaritetaan niin.
5 DI3 1 = Pakota tdman bitin arvoksi D3, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta
méaritetdan niin.
3 DI4 1 = Pakota tdman bitin arvoksi D4, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta
méaritetdan niin.
4 DI5 1 = Pakota tdman bitin arvoksi D5, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta
méaritetdan niin.
5 DI6 1 = Pakota tdman bitin arvoksi D6, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta
méaritetdan niin.
6...15 |Varattu
0000h...FFFFh Digitaalitulojen pakotetut arvot. 1=
10.05  DI1 vetoviive Maarittéda digitaalitulon DI1 vetoviiveen. 0,00 s
*Dl:n tila ' : : :
— L L 0
; — Do — 1
“Viiveellinen DI:n tila | ] ] ]
PR — | | 0
I ! i l I I I I -—
-~ - - Aka
ton tort ton tort
tyeto = 10.05 DI1 vetoviive
thazss = 10.06 DI1 paéstéviive
*Digitaalitulon sahkéinen tila. llmaistu parametrilla 70.07 DI:n tila.
** limaistu parametrilla 170.02 DI viivéstetty tila.
0,00...3 000,00 s Tulon DI1 vetoviive. 10=1s
10.06  DI1 p&éastéviive Maarittéda digitaalitulon DI1 paastoviiveen. Katso parametri 0,00 s

10.05 DI1 vetoviive.

0,00...3 000,00 s

Tulon DI1 paastoviive. 10=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
10.07  DI2 vetoviive Maarittéda digitaalitulon DI2 vetoviiveen. 0,00 s
*Dl:n tila ' ' ' '
— — b — 0
! ! I I I I I I
: | | i 1
“Viiveellinen DI:n tila | } } }
: ! | | 0
- ~> - > " Aika
ton tort ton tort
tyeto = 10.07 DI2 vetoviive
paasts = 10.08 DI2 péastéviive
*Digitaalitulon séhkéinen tila. llmaistu parametrilla 70.07 DI:n tila.
** lImaistu parametrilla 70.02 DI viivéstetty tila.
0,00...3 000,00 s Tulon DI2 vetoviive. 10=1s
10.08  DI2 p&éstoviive Maarittéda digitaalitulon DI2 p&astoviiveen. Katso parametri 0,00 s
10.07 DI2 vetoviive.
0,00...3 000,00 s Tulon DI2 paastoviive. 10=1s
10.09  DI3 vetoviive Maarittéda digitaalitulon DI3 vetoviiveen. 0,00 s
: : 1
*Dl:n tila ' ' ' '
; — Do — 1
“Viiveellinen DI:n tila | 1 1 1
: ! | | 0
- -~ -~ -~ " Aika
ton tort ton tort
tyeto = 10.09 DI3 vetoviive
thaasts = 10.10 DI3 paastoviive
*Digitaalitulon séhkéinen tila. llmaistu parametrilla 70.07 DI:n tila.
** lImaistu parametrilla 10.02 DI viivéstetty tila.
0,00...3 000,00 s Tulon DI3 vetoviive. 10=1s
10.10  DI3 p&éstoviive Maarittéda digitaalitulon DI3 p&astoviiveen. Katso parametri 0,00 s
10.09 DI3 vetoviive.
0,00...3 000,00 s Tulon DI3 paastoviive. 10=1s
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10.11  DI4 vetoviive Maarittéda digitaalitulon D14 vetoviiveen. 0,00 s
: : 1
*Dl:n tila ' ' ' '
i | | |
i | | |
‘ | | o | | 1
! I I I
**Viiveellinen DI:n tila ' , , ,
L I I 0
I I i i I I ! ! -
- <> ' - Aika
ton tort ton tort
tyeto = 10.11 DI4 vetoviive
toaasts = 10.12 DI4 péastéviive
*Digitaalitulon sahkainen tila. llmaistu parametrilla 70.07 DI:n tila.
** limaistu parametrilla 170.02 DI viivéstetty tila.
0,00 ... 3000,00 s | Tulon DI4 vetoviive. 10=1s
10.12  DI4 pé&éastéviive Maarittéda digitaalitulon D14 paastoviiveen. Katso parametri 0,00 s
10.11 DI4 vetoviive.
0,00... 3000,00s | Tulon DI4 paastoviive. 10=1s
10.13  DI5 vetoviive Maarittéda digitaalitulon DI5 vetoviiveen. 0,00 s
: : 1
*Dl:n tila ' ' ' '
i | | |
— = o L 0
‘ | | o | | 1
‘ | | |
**Viiveellinen DI:n tila ' , , ,
L ' ' 0
I I i i I I I I =
- - - - Aika
ton tort ton tort
tyeto = 10.13 DI5 vetoviive
thaaste = 10.14 DI5 paéastéviive
*Digitaalitulon sahkainen tila. llmaistu parametrilla 70.07 DI:n tila.
** limaistu parametrilla 70.02 DI viivéstetty tila.
0,00 ... 3000,00 s | Tulon DI5 vetoviive. 10=1s
10.14  DI5 pééastéviive Maarittéda digitaalitulon DI5 paastoviiveen. Katso parametri 0,00 s

10.13 DI5 vetoviive.

0,00... 3000,00s | Tulon DI5 paastoviive. 10=1s
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10.15  DI6 vetoviive Maarittéda digitaalitulon DI6 vetoviiveen. 0,00 s

' ' 1
*Dl:n tila ' ' ' '
1 ‘ | : 0
I
| ]

I
|
|
**Viiveellinen DI:n tila '
.
|
T

‘ 0
- - . - " Aka
ton tort ton tort
tyeto = 10.15 DI6 vetoviive
toaasts = 10.16 DI6 pééstoviive
*Digitaalitulon séhkéinen tila. llmaistu parametrilla 70.07 DI:n tila.
** lImaistu parametrilla 70.02 DI viivéstetty tila.
0,00...3000,00 s | Tulon DI6 vetoviive. 10=1s
10.16  DI6 paéstoviive Maarittéda digitaalitulon DI6 p&astoviiveen. Katso parametri 0,00 s
10.15 DI6 vetoviive.
0,00 ...3000,00 s | Tulon DI6 paastoviive. 10=1s
10.21  RO:n tila Relelahtdjen RO3...RO1 tila. -
Bitti Arvo
0 1 =RO1 vetaa.
1 1 =RO2 vetaa.
2 1 =RO3 vetaa.
3...15 |Varattu
0000h...FFFFh Relelahtdjen tila. 1=
10.22 RO pakotettu Relelahtoihin kytketyt signaalit voidaan ohittaa esimerkiksi 0000h
valinta testausta varten. Jokaiselle releldhddlle on méaritetty bitti
parametrissa 10.23 RO:n pakotetut tiedot. Bitin arvoa kayte-
tédan aina, kun vastaava tdman parametrin bitti on arvoltaan 1.
Huomautus: Uudelleenkaynnistys ja virrankatkaisu nollaavat
pakotusvalinnat (parametrit 70.22 ja 10.23).
Bitti Arvo
0 1 = Pakota RO1 parametrin 10.23 RO:n pakotetut tiedot bitin 0 arvoon. (0 = Normaalitila)
1 1 = Pakota RO2 parametrin 10.23 RO:n pakotetut tiedot bitin 1 arvoon. (0 = Normaalitila)
2 1 = Pakota RO3 parametrin 10.23 RO:n pakotetut tiedot bitin 2 arvoon. (0 = Normaalitila)
3...15 |Varattu

0000h...FFFFh Releléhtojen ohituksen valinta. | 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
10.23  RO:n pakotetut tie- | Sisaltaa relelahtdjen arvot, joita kaytetdan kytkettyjen signaa- | 0000h
dot lien sijasta, jos nain on valittu parametrissa 70.22 RO pako-
tettu valinta. Bitti 0 on relelahdon RO1 pakotettu arvo.
Bitti Arvo
0 1 = Pakota tdman bitin arvoksi RO1, jos parametrissa 10.22 RO pakotettu valinta
maaritetdan niin.
1 1 = Pakota tdman bitin arvoksi RO2, jos parametrissa 10.22 RO pakotettu valinta
maaritetdan niin.
2 1 = Pakota tdman bitin arvoksi RO3, jos parametrissa 10.22 RO pakotettu valinta
maaritetdan niin.
3...15 |Varattu
0000h...FFFFh Pakotetut RO-arvot. 1=1
10.24  ROf1 ldhde Parametrilla valitaan relelahtoon RO1 kytkettava taajuus- Saéatépellin
muuttajasignaali. ohjaus
Pois paalta L&htd on pois paalta. 0
Paalla Laht6 on paalla. 1
Kayttévalmis Parametrin 06.11 Péétilasana bitti 1 (katso sivu 30). 2
Kaytossa Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 0 (katso 4
sivu 37).
Kaynnistetty Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 5 (katso 5
sivu 37).
Magnetoitu Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 1 (katso 6
sivu 32).
Kay Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 6 (katso 7
sivu 37).
Valmius ohjeeseen | Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 2 (katso sivu 30). 8
Asetusarvossa Parametrin 06.11 Péétilasana bitti 8 (katso sivu 30). 9
Taakse Parametrin 06.19 Nopeusséédon tilasana bitti 2 (katso sivu 33). | 10
Nollanopeus Parametrin 06.19 Nopeusséédon tilasana bitti 0 (katso sivu 33). | 11
Rajan ylitys Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 10 (katso | 12
sivu 32).
Varoitus Parametrin 06.11 Péétilasana bitti 7 (katso sivu 30). 13
Vika Parametrin 06.11 Péétilasana bitti 3 (katso sivu 30). 14
Vika (-1) Parametrin 06.11 Péétilasana kaanteinen bitti 3 (katso 15
sivu 30).
Vika/Varoitus Parametrin 06.11 Péaétilasana bitti 3 TAl parametrin 06. 11 16
Péétilasana bitti 7 (katso sivu 30).
Ylivirta Vika2310 Ylivirta on aktivoitunut (Ohjelmointiopas, osa 1, luku | 17
Vianetsinta).
Ylijannite Vika 3210 Vilipiirin ylijgnnite on aktivoitunut (Ohjelmointio- 18
pas, osa 1, luku Vianetsinta).
Kayt. lamp. Vika 2381 IGBT:n ylikuormitus, 4110 Ohjauskortin Iampétila, |19
4210 IGBT:n ylildmp6, 4290 Jadhdytys, 42F1 IGBT:n Idmpé-
tila, 4310 Liian korkea I&dmpdtila tai 4380 Liian suuri ldmpdtila-
ero on aktivoitunut (Ohjelmointiopas, osa 1, luku Vianetsinta).
Alijannite Vika 3220 Vilipiirin alijdnnite on aktivoitunut (Ohjelmointio- 20
pas, osa 1, luku Vianetsinta).




Parametrit 47

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

Moottorin 1ampétila | Vika 4981 Ulkoinen I&mpdtila 1 tai 4982 Ulkoinen Idmpétila 2 | 21

on aktivoitunut (Ohjelmointiopas, osa 1, luku Vianetsinta).
Varattu 22
Ulk2 aktiivinen Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 11 (katso | 23

sivu 317).
Kauko-ohjaus Parametrin 06. 11 Paétilasana bitti 9 (katso sivu 30). 24
Varattu 25...26
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastetun toiminnon tila bitti O (katso sivu 147). | 27
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastetun toiminnon tila bitti 1 (katso sivu 147). | 28
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastetun toiminnon tila bitti 2 (katso 29

sivu 147).
Varattu 30...32
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 7140). 33
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 140). 34
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 7140). 35
Varattu 36...38
Kéynnistysviive Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 13 (katso | 39

sivu 32).
RO/DIO ohjaussa- | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti 0 (katso sivu 50). | 40
nan bitti 0
RO/DIO ohjaussa- | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti 1 (katso sivu 50). | 41
nan bitti 1
RO/DIO ohjaussa- | Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti 2 (katso sivu 50). | 42
nan bitti 2
Varattu 43...44
PFC1 Parametrin 76.01 PFC:n tila bitti O (katso sivu 235). 45
PFC2 Parametrin 76.01 PFC:n tila bitti 1 (katso sivu 235). 46
PFC3 Parametrin 76.01 PFC:n tila bitti 2 (katso sivu 235). 47
PFC4 Parametrin 76.01 PFC:n tila bitti 3 (katso sivu 235). 48
Varattu 49...52
Tapahtumasana 1 Tapahtumasana 1 = 1, jos mika tahansa parametrin 04.40 53

Tapahtumasana 1 (katso sivu 25) bitti on 1 eli jos mika
tahansa parametreilla 04.41...04.71 maaritetty varoitus, vika
tai puhdas tapahtuma on aktiivinen.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Séaatopellin ohjaus | Katso alla oleva kuva. 54
Taajuusmuuttaja kdynnistetty
Pysaytys/kaynni
stys-komento
(Ryhma 20
Kéy/seis/suunta)

Rele vetaa

Rele
ei
veda

Saatopelti
kiinni

Saatopelti auki

o™

aatopellin
avautumisaika \

Saatopelti
kiinni

‘4
Saatopellin

‘ sulkeutu-
misaika

B smmm—
Kiihdytys-
aika
(par. 23.12)

Pysahtyy
vapaasti
pyérien.

Kaynnistyksen
lukitussignaali
(parameterit
20.41...20.44)

Saatopellin
ohjaus-

releen tila
(Ryhma 10 Vakio
DI, RO)

Saatopellin tila

Kayntilupasigna
ali saatopellin
asentokytkimesta,
kun saatopelti on
taysin auki.
(parametri 20.41)

Moottorin tila

Kayntilupa

Bitti 7, 06.22 HVAC-tilasana.

55

Kaynnistyksen lukitus 1

Bitti 8, 06.22 HVAC-tilasana .

56
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Kaynnistyksen lukitus 2 | Bitti 9, 06.22 HVAC-tilasana . 57
Kaynnistyksen lukitus 3 | Bitti 10, 06.22 HVAC-tilasana . 58
Kéaynnistyksen lukitus 4 | Bitti 11, 06.22 HVAC-tilasana . 59
Kaikki kaynnistyslu- | Bitti 12, 06.22 HVAC-tilasana . 60
kitukset
Kéayttajan kuormi- Parametrin 37.01 ULC-I&hd6n tilasana bitti 3 (Ulkoinen kuor- | 61
tuskayra man rajoitus, katso sivu 169).

RO/DIO-ohjaus- 10.24 RO1 Idhde: Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti | 62
sana 0 (RO1, katso sivu 50).

10.27 RO2 Idhde: Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti

1 (RO2, katso sivu 50).

10.30 RO3 ldhde: Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti

2 (RO3, katso sivu 50).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 16). -

10.25 RO1 vetoviive Maarittaa relelahdén RO1 vetoviiveen. 0,0s

R ) ' ' 1
Valitun lahteen tila ! : : :
— — L — 0
; — Do — 1
RO tila | | 1 1
e ‘ °
- - - - " Aika
ton tort ton tort
tyeto = 10.25 RO1 vetoviive
toaasts = 10.26 ROT péaastéviive
0,0...3000,0 s Relelahdén RO1 vetoviive. 10=1s
10.26  RO1 paéstéviive Maarittaa relelahdon RO1 paastoviiveen. Katso parametri 0,0s
10.25 RO1 vetoviive.
0,0...3000,0s Relelahdon RO1 paastoviive. 10=1s
10.27  RO2 ldhde Parametrilla valitaan relelahtoon RO2 kytkettava taajuus- Kay
muuttajasignaali.
Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
10.24 RO1 ldhde kasittelevassa kohdassa.
10.28  RO2 vetoviive Maarittaa relelahdon RO2 vetoviiveen. 0,0s

Valitun lahteen tila

RO:n tila
— 0
I I I I I = il
-~ > - -~ Aika
ton tofs ton tofs
tyeto = 10.28 RO2 vetoviive
toaasts = 10.29 RO2 péastéviive
0,0...3000,0 s Relelahdén RO2 vetoviive. 10=1s
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10.29  RO2 pééstoviive Maarittaa relelahdon RO2 paastoviiveen. Katso parametri 0,0s
10.28 RO2 vetoviive.
0,0...3000,0 s Relelahddn RO2 paastoviive. 10=1s
10.30 RO3ldhde Parametrilla valitaan relelahtoon RO3 kytkettava taajuus- Vika (-1)
muuttajasignaali.
Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
10.24 RO1 ldhde kasittelevassa kohdassa.
10.31  RO3 vetoviive Maarittaa relelahdén RO3 vetoviiveen. 00s
R . ! ! 1
Valitun lahteen tila ! : : :
; — Do — 1
RO:n tila | 1 1 1
L ' ' 0
I ! i l I I I I -—
-~ = - - Aka
ton tof ton tofs
tyeto = 10.31 RO3 vetoviive
toaasts = 10.32 RO3 padstoviive
0,0...3000,0 s Releldhdon RO3 vetoviive. 10=1s
10.32  ROS3 pééstoviive Maarittaa relelahdon RO3 paastoviiveen. Katso parametri 0,0s
10.31 RO3 vetoviive.
0,0...3000,0 s Relelahddn RO3 paastoviive. 10=1s
10.99  RO/DIO ohjaus- Muistipaikkaparametri relelahtéjen ohjaamiseen esimerkiksi | 0000h
sana sisaanrakennetun kenttavaylaliitannan kautta. Voit ohjata taa-
juusmuuttajan relelahtéja (RO) lahettdmalla ohjaussanan,
jossa on alla olevat bittimaaritykset, Modbus /O -datana.
Aseta kyseisen datan (58.7101...58.114) kohteenvalintapara-
metrin arvoksi RO/DIO ohjaussana. Valitse halutun 1ahdon
lahteenvalintaparametrissa tdméan sanan oikea bitti.
Bitti Nimi Kuvaus
0 RO1 Releléahtdjen RO1...RO3 lahdebitit. Katso parametrit 10.24, 10.27 ja
1 RO2 10.30.
2 RO3
3 RO4 Relelahtdjen RO4...RO5 lahdebitit (CHDI-01- tai CMOD-01-
4 RO5 laajennusmoduulia kdytettdessé). Katso parametrit 15.07 ja 15.10.
5.7 Varattu
8 DIO1 Digitaalildhdon DO1 1ahdebitti CMOD-01-laajennusmoduulia
kaytettdessa. Katso parametri 15.23.
9...15 |Varattu
0000h...FFFFh RO/DIO ohjaussana. 1=1
10.101 RO1-kytkentélas- Nayttaa, kuinka monta kertaa relelahté RO1 on vaihtanut 5
kuri tilaa.
Voidaan nollata ohjauspaneelista pitamalla Kuittaus-paini-
ketta painettuna kolmen sekunnin ajan.
0...4294967000 Tilanvaihtojen lukumaara. 1=1
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10.102 RO2-kytkentélas- Nayttaa, kuinka monta kertaa relelahté RO2 on vaihtanut 0
kuri tilaa. Voidaan nollata ohjauspaneelista pitamalla Kuittaus-pai-

niketta painettuna kolmen sekunnin ajan.
0...4294967000 Tilanvaihtojen lukumaara. 1=1

10.103 RO3-kytkentalas- Nayttaa, kuinka monta kertaa relelahté RO3 on vaihtanut 5
kuri tilaa. Voidaan nollata ohjauspaneelista pitamalla Kuittaus-pai-

niketta painettuna kolmen sekunnin ajan.
0...4294967000 Tilanvaihtojen lukumaara. 1=1

11 Vakio DIO, FI, FO Taajuustulon konfiguraatio.

11.21  Dl5-asetukset Valitsee digitaalitulon 5 kayttétavan. Digitaalitulo
Digitaalitulo DI5-tuloa kaytetaan digitaalitulona. 0
Taajuustulo DI5-tuloa kaytetaan taajuustulona. 1

11.38  Taajuustulon 1 olo- | Nayttaa taajuustulon 1 arvon (DI5:n kautta, kun sita kaytetaan | -
arvo taajuustulona) ennen skaalausta. Katso parametri 11.42 Taa-

Juustulon 1 minimi.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0...16 000 Hz Taajuustulon 1 (DI5) skaalaamaton arvo. 1=1Hz.

11.39  Taajuustulon 1 Nayttaa taajuustulon 1 arvon (DI5:n kautta, kun sita kaytetaan | -
skaalattu arvo taajuustulona) skaalauksen jélkeen. Katso parametri 171.42

Taajuustulon 1 minimi.

Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768,000... Taajuustulon 1 (DI5) skaalattu arvo. 1=1
32767,000

11.42  Taajuustulon 1 Maarittaa taajuustuloon 1 (DI5, kun sita kaytetdan taajuustu- | 0 Hz
minimi lona) saapuvan todellisen taajuuden minimiarvon.

Saapuva taajuussignaali (77.38 Taajuustulon 1 oloarvo) skaa-
lataan sisaiseksi signaaliksi (17.39 Taajuustulon 1 skaalattu
arvo) parametreilla 11.42...11.45 seuraavasti:
11.39
A
11.45
|
|
|
\
11.44 | [
|
| |
fi, (11.38
11.42 11.43 i )
0...16 000 Hz Taajuustulon 1 (DI5) minimitaajuus. 1=1Hz.

11.43  Taajuustulon 1 Maarittaa taajuustuloon 1 (DI5, kun sita kaytetdan taajuustu- | 16 000 Hz

maksimi lona) saapuvan todellisen taajuuden maksimiarvon. Katso
parametri 11.42 Taajuustulon 1 minimi.
0...16 000 Hz Taajuustulon 1 (DI5) maksimitaajuus. 1=1Hz
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11.44  Taajuustulo 1 skaa- | Maarittaa arvon, jonka tulee vastata siséisesti parametrilla 0,000
lattu min. 11.42 Taajuustulon 1 minimi maaritettyd minimitulotaajuutta.
Katso kuvaaja parametrin 171.42 Taajuustulon 1 minimi koh-
dalla.
-32768,000... Taajuustulon 1 minimia vastaava arvo. 1=1
32767,000
11.45  Taaj.tulo 1 skaalattu | Maarittaa arvon, jonka tulee vastata siséisesti parametrilla 1 500,000;
maks. 11.43 Taajuustulon 1 maksimi maaritettyd maksimitulotaa- 1800,000
juutta. Katso kuvaaja parametrin 771.42 Tagjuustulon 1 minimi | (95.20 b0)
kohdalla.
-32 768,000... Taajuustulon 1 maksimia vastaava arvo. 1=1
32767,000
12 Vakio-Al Vakioanalogiatulojen konfigurointi.
12.02  Al:n pakotettu Analogiatulojen todelliset lukemat voidaan ohittaa esimerkiksi | 0000h
valinta testausta varten. Jokaiselle analogiatulolle on maaritetty
pakotettu arvo. Arvoa kaytetdan aina, kun vastaava taman
parametrin bitti on 1.
Huomautus:
* Al:n suodatusajat (parametrit 12.76 Al1 suodatusaika ja
12.26 Al2 suodatusaika) eivat vaikuta pakotettuihin Al-
arvoihin (parametreihin 12.13 Al1:n pakotettu arvoja 12.23
Al2:n pakotettu arvo).
» Uudelleenkdynnistys ja virrankatkaisu nollaavat pakotus-
valinnat (parametrit 72.02 ja 12.03).
Bitti Nimi Arvo
0 Al1 1 = Pakota Al1 parametrin 12.13 Al1:n pakotettu arvo arvoon.
1 Al2 1 = Pakota Al2 parametrin 12.23 Al2:n pakotettu arvo arvoon.
2...15 |Varattu
0000h...FFFFh Analogiatulojen Al1 ja Al2 pakotettujen arvojen valinta. 1=1
12.03  Al-valvontatoiminto | Valitsee, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun analogiatulosig- | Ei toimintoa

naali joutuu tulolle maaritetyn minimi- tai maksimirajan ulko-
puolelle.

Valvonnassa kéaytetaan 0,5 V:n ja 1,0 mA:n marginaalia asete-
tuista rajoista. Jos esimerkiksi tulon maksimiraja on 7,000 V,
enimmaisrajan valvonta aktivoituu jannitteen ollessa 7,500 V.
Valvottavat tulot ja rajat valitaan parametrilla 72.04 Al-valvon-
nan valinta.

Ei toimintoa Ei toimintoa. 0

Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80A0 Al-valvonta (Ohjel- 1
mointiopas, osa 1, luku Vianetsinta).

Varoitus Taajuusmuuttaja muodostaa varoituksen A8AO Al-valvonta 2
(Ohjelmointiopas, osa 1, luku Vianetsinta).

Viimeisin nopeus Taajuusmuuttaja muodostaa varoituksen A8AO Al-valvonta 3

(Ohjelmointiopas, osa 1, luku Vianetsinta) ja jaadyttaa nopeu-
den (tai taajuuden) tasolle, jolla taajuusmuuttaja toimi.
Nopeus tai taajuus méaritetaan todellisen nopeuden perus-
teella kayttden 850 millisekunnin alipdastésuodatusta.
VAROITUS! Varmista, etta toimintaa voidaan jatkaa
turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.
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Turvanopeusohje Taajuusmuuttaja muodostaa varoituksen AS8A0 Al-valvonta) 4
(Ohjelmointiopas, osa 1, luku Vianetsintd) ja asettaa nopeu-
den parametrilla 22.41 Turvanopeusohje (tai, jos kaytdssa on
taajuusohje, parametrilla 28.41 Taajuusohje turvallinen) maa-
ritettyyn nopeuteen.
VAROITUS! Varmista, etté toimintaa voidaan jatkaa
turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.
12.04  Al-valvonnan Maarittda valvottavat analogiatulojen rajat. Katso parametri 0000h
valinta 12.03 Al-valvontatoiminto.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Al1 < MIN 1 = Al1:n minimirajavalvonta on kaytdssa.
1 Al1 > MAX 1 = Al1:n maksimirajavalvonta on kaytdssa.
2 Al2 < MIN 1 = Al2:n minimirajavalvonta on kaytdssa.
3 Al2 > MAX 1 = Al2:n maksimirajavalvonta on kaytdssa.
4...15 |Varattu
0000h...FFFFh Analogiatulovalvonnan kayttéénotto. 1=1
12.11  Al1 oloarvo Nayttada analogiatulon Al1 arvon milliampeereina (mA) tai -
voltteina (V) (maaraytyy sen mukaan, onko tulo asetettu laite-
asetuksella virta- vai jannitetilaan).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0,000...22,000 mA | Analogiatulon Al1 arvo. 1000 =
tai 0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.12  Al1 skaalattu arvo | Nayttaa analogiatulon Al1 arvon skaalauksen jéalkeen. Katso | -
parametrit 12.19 Al1 skaalattu Al1 minimiin ja 12.20 Al1
skaalattu Al1 maksimiin.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768,000... Analogiatulon Al1 skaalattu arvo. 1=1
32767,000
12.13  Al1:n pakotettu Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa tulon todellisen lukeman | -
arvo sijaan. Katso parametri 72.02 Al:n pakotettu valinta.
0,000...22,000 mA | Analogiatulon Al1 pakotettu arvo. 1000 =
tai 0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.15  Al1 yksikén valinta | Valitsee analogiatuloon Al1 liittyvien lukemien ja asetusten 4
yksikén.
\ Volttia. 2
mA Milliampeeria. 10
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
12.16  Al1 suodatusaika Maarittda analogiatulon Al1 suodatusaikavakion. 0,100 s
%
’ Suodattamaton
)/ signaali
100 | - -
83|/ Suodatettu signaali
— Tt
T
0=1x(1-¢M
| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen laht6
t = aika
T = suodatusaikavakio
Huomautus: Signaali suodatetaan myos litdntakorttien
vuoksi (noin 0,25 ms:n aikavakio). Tata ei voida muuttaa
parametreilla.
0,000...30,000 s Suodatusaikavakio. 1000 =1s
12.17  Al1 minimi Maarittda analogiatulon Al1 paikallisen minimiarvon. 4,000 mA tai
Maarité arvo, joka lahetetdan taajuusmuuttajaan, kun laitok- | 0,000 V
sesta tuleva analogiasignaali tulee minimiarvoonsa.
Katso my6s parametri 12.19 Al1 skaalattu Al1 minimiin.
0,000...22,000 mA | Al1:n minimiarvo. 1000 =
tai 0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.18  Al1 maksimi Parametrilla maaritetdan paikallinen maksimiarvo analogiatu- | 20,000 mA
lolle AI1. tai 10,000 V
Maarita arvo, joka lahetetdén taajuusmuuttajaan, kun laitok-
sesta tuleva analogiasignaali tulee maksimiarvoonsa.
Katso my6s parametri 12.19 Al1 skaalattu Al1 minimiin.
0,000...22,000 mA | Al1:n maksimiarvo. 1000 =1

tai 0,000...11,000 V

yksikkd
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
12.19  Al1 skaalattu Al1 Maarittéda sisaisen reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla | 0,000
minimiin 12.17 Al1 minimi mééaritettyd analogiatulon Al1 minimiarvoa.
(Parametrien 12.19 ja 12.20 napaisuusasetuksen muuttami-
nen voi invertoida analogiatulon.)
Alscaled (12-12)
A
1220 — — — — —
I
I
I
Al (12.11
12.17 ‘ o (12.11)
| 12.18
I
I
I
777777 12.19
-32768,000... Al1-minimiarvoa vastaava reaalilukuarvo. 1=1
32767,000
12.20  Al1 skaalattu Al1 Maarittéda siséisen reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla 50,000;
maksimiin 12.18 Al1 maksimi maaritettya analogiatulon Al1 maksimiar- | 60,000
voa. Katso parametrin 12.19 Al1 skaalattu Al1 minimiin kuva. | (95.20 bO)
-32768,000... Al1-maksimiarvoa vastaava reaalilukuarvo. 1=1
32767,000
12.21  Al2 oloarvo Nayttda analogiatulon Al2 arvon milliampeereina (mA) tai -
voltteina (V) (maaraytyy sen mukaan, onko tulo asetettu laite-
asetuksella virta- vai jannitetilaan).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0,000...22,000 mA | Analogiatulon Al2 arvo. 1000 =1
tai 0,000...11,000 V yksikkd
12.22  Al2 skaalattu arvo | Nayttaa analogiatulon Al2 arvon skaalauksen jéalkeen. Katso | -
parametrit 12.29 Al2 skaalattu Al2 minimiin ja 12.101 Al1:n
prosenttiarvo.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768,000... Analogiatulon Al2 skaalattu arvo. 1=1
32767,000
12.23  Al2:n pakotettu Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa tulon todellisen lukeman | -
arvo sijaan. Katso parametri 72.02 Al:n pakotettu valinta.
0,000...22,000 mA | Analogiatulon Al2 pakotettu arvo. 1000 =1
tai 0,000...11,000 V yksikkd
12.25  Al2 yksikén valinta | Valitsee analogiatuloon Al2 liittyvien lukemien ja asetusten mA
yksikén.
\ Volttia. 2
mA Milliampeeria. 10
12.26  Al2 suodatusaika Maarittda analogiatulon Al2 suodatusaikavakion. Katso para- | 0,100 s
metri 12.16 Al1 suodatusaika.
0,000...30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
12.27  Al2 minimi Parametrilla maaritetdan paikallinen minimiarvo analogiatu- | 4,000 mA
lolle Al2.
M&arita arvo, joka lahetetdén taajuusmuuttajaan, kun laitok-
sesta tuleva analogiasignaali tulee minimiarvoonsa.
0,000...22,000 mA | Al2:n minimiarvo. 1000 =
tai 0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.28  Al2 maksimi Parametrilla maaritetdan paikallinen maksimiarvo analogiatu- | 20,000 mA
lolle Al2.
Ma&arita arvo, joka lahetetdén taajuusmuuttajaan, kun laitok-
sesta tuleva analogiasignaali tulee maksimiarvoonsa.
0,000...22,000 mA | Al2:n maksimiarvo. 1000 =
tai 0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.29  Al2 skaalattu Al2 Maarittda reaaliarvon, joka vastaa parametrilla 12.27A12 min- | 0,000
minimiin imimaaritettya analogiatulon Al2 minimiarvoa. (Parametrien
12.29 ja 12.101 napaisuusasetuksen muuttaminen voi inver-
toida analogiatulon.)
Alscaled (12-22)
A
12101 f — — — — —
I
I
I
Al (12.21
12.27 ‘ " ( )
| 12.28
I
I
I
777777 12.29
-32768,000... Al2-minimiarvoa vastaava reaalilukuarvo. 1=1
32767,000
12.30  Al2 skaalattu Al2 Maarittéda reaaliarvon, joka vastaa parametrilla 12.28A/2 mak- | 50,000
maksimiin simimaéaritettya analogiatulon Al2 minimiarvoa. Katso para-
metrin 12.29 Al2 skaalattu Al2 minimiin piirros.
-32768,000... Al2-maksimiarvoa vastaava reaalilukuarvo. 1=1
32767,000
12.101 Al1:n prosenttiarvo | Analogiatulon Al1 arvo prosentteina Al1-skaalauksesta -
(12.18 Al1 maksimi - 12.17 Al1 minimi).
0,00...100,00% Al1-arvo 100 = 1%
12.102 Al2:n prosenttiarvo | Analogiatulon Al2 arvo prosentteina Al2-skaalauksesta -

(12.28 Al2 maksimi - 12.27 Al2 minimi).

0,00...100,00%

Al2-arvo

100 = 1%
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Nro Nimi/arvo Kuvaus | Oletus/KV16 |
13 Vakio-AO Vakioanalogialahtéjen konfigurointi.
13.02  AO:n pakotettu Analogialdhtdjen l&hdesignaalit voidaan ohittaa esimerkiksi 0000h
valinta testausta varten. Jokaiselle analogialdhddlle on maaritetty
pakotettu arvo. Arvoa kéytetadan aina, kun vastaava tdman
parametrin bitti on 1.
Huomautus: Uudelleenkaynnistys ja virrankatkaisu nollaavat
pakotusvalinnat (parametrit 13.02 ja 13.117).
Bitti Nimi Arvo
0 AO1 1 = Pakota AO1 parametrin 13.13 AO1:n pakotettu arvo arvoon. (0 =
Normaalitila)
1 AO2 1 = Pakota AO2 parametrin 13.23 AO2:n pakotettu arvo arvoon. (0 =
Normaalitila)
2...15 |Varattu
0000h...FFFFh Analogialahtéjen AO1 ja AO2 pakotettujen arvojen valinta. 1=1
13.11  AOf1 oloarvo Nayttda AO1:n arvon milliampeereina (mA) tai voltteina (V). | -
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0,000...11,000 V AO1:n arvo. 1=1mA
13.12  AOf1 ldhde Parametrilla valitaan analogialaht6on AO1 kytkettava sig- Lahtétaajuus
naali.
Nolla Ei kéytdssa. 0
Moottorin nopeus 01.01 Moottorin nopeus (sivu 19). 1
Varattu 2
Lahtétaajuus 01.06 Lahtbtaajuus (sivu 19). 3
Moottorin virta 01.07 Moottorin virta (sivu 19). 4
Moottorin virta % 01.08 Moottorin virta % moott. nim.arvosta (sivu 19). 5
moottorin nimellis-
virrasta
Moottorin momentti | 071.70 Moottorin momentti (sivu 19). 6
Tasajannite 01.11 Tasajénnite (sivu 19). 7
Lahtoteho 01.14 Lahtéteho (sivu 20). 8
Varattu 9
Nopeusohjeen ram- | 23.01 Nopeusohjeen rampin tulo (sivu 102). 10
pin tulo
Nopeusohjeen ram- | 23.02 Nopeusohjeen rampin 1&ht6 (sivu 102). "
pin laht6
Kaytetty nopeus- 24.01 Kéytetty nopeusohje (sivu 105). 12
ohje
Varattu 13
Kaytetty taajuusohje | 28.02 Taajuusohje rampin 1&hté (sivu 110). 14
Varattu 15
PID-s&&don lahtd 40.01 PID-I&hd6n oloarvo (sivu 173). 16
Varattu 17...19
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Lampétila-ant. 1 Lahtoa kaytetdan syottamaan heratevirtaa lampdtila-anturille | 20
herate 1 (katso parametri 35.11 Lampdtilan 1 Idhde). Katso myos

kohta Ohjelmoitavat suojaustoiminnot (Ohjelmointiopas, osa

1, luku Ohjelman ominaisuudet).
Lampétila-ant. 2 L&htda kaytetdan syottamaan heratevirtaa lampétila-anturille | 21
herate 2 (katso parametri 35.21 Lampdtilan 2 I&hde). Katso myds

kohta Ohjelmoitavat suojaustoiminnot (Ohjelmointiopas, osa

1, luku Ohjelman ominaisuudet).
Varattu 21...25
Abs. moottorin 01.61 Abs. moottorin nopeus (sivu 22). 26
nopeus
Abs. moottorin 01.62 Abs. moottorin nopeus % (sivu 22). 27
nopeus %
Abs. lahtbtaajuus 01.63 Abs. ldhtétaajuus (sivu 22). 28
Varattu 29
Abs. moottorin 01.64 Abs. moottorin momentti (sivu 22). 30
momentti
Abs. lahtéteho 01.65 Abs. lahtdteho (sivu 22). 31
Abs. moottorin 01.68 Abs. moottorin akselin teho (sivu 22). 32
akselin teho
Ulkoinen PID1-18ht6 | 71.01 Ulkoisen PID:n oloarvo (sivu 226). 33
Ulkoinen PID2-18ht6 | 72.01 Ulkoisen PID:n oloarvo (sivu 228). 34
Ulkoinen PID3-18ht6 | 73.01 Ulkoisen PID:n oloarvo (sivu 230). 35
Ulkoinen PID4-1aht6 | 74.01 Ulkoisen PID:n oloarvo (sivu 232). 36
AO1 muistipaikat 13.91 AO1 muistipaikat (sivu 63). 37
AO2 muistipaikat 13.92 AO2 muistipaikat (sivu 63). 38
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 16). -

13.13  AO1:n pakotettu Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa valitun 1ahtésignaalin 0,000V
arvo sijaan. Katso parametri 13.02 AO:n pakotettu valinta.
0,000...22,000 mA / | AO1:n pakotettu arvo 1 =1 yksikkd
0,000 = 11,000 V

13.15  AO1:n yksikén Valitsee analogialahtodn AO1 liittyvien lukemien ja asetusten | V
valinta yksikon.

\% Volttia. 2
mA Milliampeeria. 10
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

13.16

AOT1 suodatusaika | Maarittda suodatusaikavakion analogialahdolle AO1.

%

Suodattamaton
/ signaali
100 - -
831 -1/ Suodatettu signaali
- Tt
T
0=1x(1-¢"

| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen lahto
t=aika

T = suodatusaikavakio

0,100 s

0,000...30,000 s

Suodatusaikavakio.

1000=1s
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

13.17

AOT1 ldhteen minimi

Maarittaa reaalilukuna signaalin (valittu parametrilla 73.72
AOT1 ldhde) minimiarvon, joka vastaa AO1-lahddn vaadittua
minimiarvoa (maaritetty parametrilla 13.79 AO1 l&ht6 AO1
lahteen min.).

lao1 (MA)

A

13.20

13.19

Signaali
(reaali) valittu
parametrilla
13.12

Kun parametri 13.77 ohjelmoidaan maksimiarvoksi ja para-
metri 13.78 minimiarvoksi, 1&hté muuttuu k&anteiseksi.

lao1 (MA)

13.20 |

13.19

»

13.18 13.17 Signaali
(reaali) valittu

parametrilla
13.12

0,0
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
AO-1ahdolla on automaattinen skaalaus. Aina, kun AO:n |&hdettd muutetaan, skaalausalue muuttuu
vastaavasti. Kayttédjan antamat minimi- ja maksimiarvot ohittavat automaattiset arvot.

13.12 AO1 ldhde, 13.17 AO1 Idhteen minimi, 13.18 AO1 ldhteen maksimi,
13.22 AO2 ldhde 13.27 AO2 Idhteen minimi 13.28 AO2 ldhteen maksimi
0 Nolla Ei mitdan (Lahto on vakiona nolla.)
1 Moottorin nopeus 0 46.01 Nopeuden skaalaus
3 Lé&htétaajuus 0 46.02 Taajuuden skaalaus
4 Moottorin virta 0 30.17 Maksimivirta
5 Moottorin virta % moottorin |0% 100%
nimellisvirrasta
6 Moottorin momentti 0 46.03 Momentin skaalaus
7 Tasajénnite Parametrin 01.11 Tasajénnite |Parametrin 01.11 Tasajénnite
minimiarvo maksimiarvo
8 L&htéteho 0 46.04 Tehon skaalaus
10 Nopeusohjeen rampin tulo |0 46.01 Nopeuden skaalaus
11 Nopeusohjeen rampin I&ht6 |0 46.01 Nopeuden skaalaus
12 |Ké&ytetty nopeusohje 0 46.01 Nopeuden skaalaus
14  |Kéytetty taajuusohje 0 46.02 Taajuuden skaalaus
16  |PID-s&&don lahto Parametrin 40.01 PID-I&hdén |Parametrin 40.01 PID-I&hd6n
oloarvo minimiarvo oloarvo maksimiarvo
20  |Lé@mpdtila-ant. 1 heréte Ei mitdan (analogialahtoé ei skaalata; se maaritetaan anturin
21 Lémpétila-ant. 2 heréte laukaisujannitteen mukaan.)
26  |Abs. moottorin nopeus 0 46.01 Nopeuden skaalaus
27  |Abs. moottorin nopeus % 0 46.01 Nopeuden skaalaus
28  |Abs. ldhtotaajuus 0 46.02 Taajuuden skaalaus
30  |Abs. moottorin momentti 0 46.03 Momentin skaalaus
31 Abs. ldhtéteho 0 46.04 Tehon skaalaus
32 |Abs. moottorin akselin teho |0 46.04 Tehon skaalaus
33 Ulkoinen PID1-1&hté Parametrin 77.07 minimiarvo |Parametrin 771.07 maksimi-
Ulkoisen PID:n oloarvo arvo Ulkoisen PID:n oloarvo
Muu Valitun parametrin minimiarvo |Valitun parametrin maksimi-
arvo
-32768,0...32767,0 | AO1-litdnnan minimildhtéarvoa vastaavan signaalin todelli- 1=1
nen arvo.
13.18 AOT1 ldhteen mak- | Maarittaa reaalilukuna parametrilla 73.72 AO1 ldhde valitun 50,0;
simi signaalin maksimiarvon, joka vastaa AO1-la4hdon vaadittua 60,0
maksimiarvoa (méaaritetty parametrilla 73.20 AO1 14ht6 AO1 | (95.20 b0)
ldhteen maks.). Katso parametri 13.17 AO1 ldhteen minimi.
-32768,0...32 767,0 | AO1-litdnnan maksimildhtdarvoa vastaavan signaalin todelli- | 1 =1
nen arvo.

13.19  AOf1 14ht6 AO1 Idh- | Parametrilla maaritetdén analogialdahdén AO1 minimiléh- 0,000 V

teen min. téarvo.

Katso myds parametrin 13.17 AO1 Idhteen minimi kuva.
0,000...22,000 mA / | AO1-minimiléhtéarvo. 1000 =
0,000 = 11,000 V 1 yksikkd

13.20 AOf1 14ht6 AO1 ldh- | Parametrilla maaritetdén analogialdahdon AO1 maksimilah- 10,000 V

teen maks. téarvo.

Katso myds parametrin 13.17 AO1 Idhteen minimi kuva.
0,000...22,000 mA / | AO1-maksimilahtdarvo. 1000 =
0,000 = 11,000 V 1 yksikkd
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

13.21

AO2 oloarvo

Nayttdd AO2:n arvon milliampeereina (mA).
Tama parametri on vain luku -muotoa.

0,000...22,000 mA

AO2:n arvo.

1000 =1mA

13.22

AO2 ldhde

Parametrilla valitaan analogialahtoon AO2 kytkettava sig-
naali. Vaihtoehtoisesti tima parametri asettaa I[Ahdon herate-
tilaan, jossa lampdtila-anturiin syétetdén vakiovirtaa.
Lisatietoja valinnoista: katso parametri 13.72 AO1 ldhde.

Moottorin
virta

13.23

AO2:n pakotettu
arvo

Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa valitun 1ahtésignaalin
sijaan. Katso parametri 13.02 AO:n pakotettu valinta.

0,000 mA

0,000...22,000 mA

AO2:n pakotettu arvo

1000 =1mA

13.26

AO2 suodatusaika

Maarittda suodatusaikavakion analogialahdélle AO2. Katso
parametri 13.16 AO1 suodatusaika.

0,100 s

0,000...30,000 s

Suodatusaikavakio.

1000=1s

13.27

AO2 ldhteen minimi

Maarittaa reaalilukuna parametrilla 13.22 AO2 ldhde valitun
signaalin minimiarvon, joka vastaa AO2-l1ahdon vaadittua
minimiarvoa (maaritetty parametrilla 13.29 AO2 Idht6 AO2
lahteen min.). Tietoja AO:n automaattisesta skaalauksesta on
parametrin 13.17 AO1 ldhteen minimi yhteydessa.

lao2 (MA)

A

13.30

13.29

/

Signaali
(reaali) valittu
parametrilla
13.22

Kun parametri 13.27 ohjelmoidaan maksimiarvoksi ja para-
metri 13.28 minimiarvoksi, 1&hté muuttuu k&anteiseksi.

lao2 (MA)

13.30 |

13.29 |

»

13.28 13.27 Signaali

(reaali) valittu
parametrilla
13.22

0,0

-32768,0...32767,0

AO2-litdnnan minimildhtdarvoa vastaavan signaalin todelli-
nen arvo.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

13.28  AO2 ldhteen mak-
simi

Maarittaa reaalilukuna parametrilla 713.22 AO2 Ildhde valitun
signaalin maksimiarvon, joka vastaa AO2-1a4hdon vaadittua
maksimiarvoa (maaritetty parametrilla 73.30 AO2 I&ht6 AO2
ldhteen maks.). Katso parametri 13.27 AO2 lahteen minimi.
Tietoja AO:n automaattisesta skaalauksesta on parametrin
13.17 AO1 ldhteen minimi yhteydessa.

30 000,0

-32768,0...32767,0

AO2-litdnnan maksimilahtéarvoa vastaavan signaalin todelli-
nen arvo.

13.29  AO2I4ht6 AO2 Idh-
teen min.

Parametrilla maaritetdén analogialdahdon AO2 minimiléh-
téarvo.
Katso myds parametrin 13.27 AO2 Idhteen minimi kuva.

0,000 mA

0,000...22,000 mA

AO2-minimilahtdarvo.

1000 =1mA

13.30 AO21aht6 AO2 Iah-
teen maks.

Parametrilla maaritetdén analogialdahdon AO2 maksimilah-
téarvo.
Katso myds parametrin 13.27 AO2 Idhteen minimi kuva.

20,000 mA

0,000...22,000 mA

AO2-maksimilahtoarvo.

-1000...1 mA

13.91  AOT muistipaikat

Muistipaikkaparametri analogialdahdon AO1 ohjaamista varten
esimerkiksi sisddnrakennetun kenttavaylaliitannan kautta.
Valitse parametrissa 13.72 AO1 ldhde vaihtoehto AO1 muisti-
paikat. Aseta sitten tdama parametri saapuvan arvodatan koh-
teeksi. Sisadnrakennettua kenttavaylaliitantaa kaytettdessa
aseta yksinkertaisesti kyseisen datan kohteenvalintaparamet-
rin (68.101...58.114) arvoksi AO1 muistipaikat.

0,00

-327,68...327,67

AO1:n muistipaikkaparametri.

100 = 1

13.92  AO2 muistipaikat

Muistipaikkaparametri analogialdahdon AO2 ohjaamista varten
esimerkiksi sisddnrakennetun kenttavaylaliitannan kautta.
Valitse parametrissa 13.22 AO2 ldhde vaihtoehto AO2 muisti-
paikat. Aseta sitten tdama parametri saapuvan arvodatan koh-
teeksi. Sisaanrakennettua kenttavaylaliitantaa kaytettdessa
aseta yksinkertaisesti kyseisen datan kohteenvalintaparamet-
rin (68.101...58.114) arvoksi AO2 muistipaikat.

0,00

-327,68...327,67

AO2:n muistipaikkaparametri.

100 = 1

15 I/O-laajennusmo-
duuli

Korttipaikkaan 2 asennetun I/O-laajennusmoduulin konfigu-
rointi.

Katso myds kohta Ohjelmoitavat I/O-laajennukset (Ohjel-
mointiopas, osa 1, luku Ohjelman ominaisuudet).
Huomautus: Parametriryhman sisalté voi vaihdella valitun
1/0-laajennusmoduulityypin mukaan.

16.01  Laajennusmoduu-
lin tyyppi

Aktivoi I/O-laajennusmoduulin (ja maarittaa sen tyypin). Jos
arvona on Ei mitdén, kun laajennusmoduuli on asennettu ja
taajuusmuuttajaan kytketaan virta, taajuusmuuttaja asettaa
arvoksi automaattisesti tunnistetun tyypin (= parametrin 15.02
Havaittu laajennusmoduuli arvo); muuten muodostuu varoitus
AT7AB I/O-laajennuksen konfigurointivika (Ohjelmointiopas,
osa 1, luku Vianetsintd), ja parametrin arvo on asetettava
manuaalisesti.

CMOD-01

Ei mitdan

Ei kaytdssa.

CMOD-01

CMOD-01-monitoimilaajennusmoduuli (ulkoinen 24 V