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Turvaohjeet

Yleista

Tama luku sisaltaa turvaohjeet, joita on noudatettava taajuusmuuttajan

asennuksessa, kaytdssa ja huollossa. Ohjeiden laiminlyonti voi aiheuttaa fyysisen

vamman, hengenvaaran ja taajuusmuuttajan, moottorin tai kaytettavan laitteen
vaurioitumisen. Lue turvaohjeet ennen taajuusmuuttajan kayttoonottoa. A

Varoitukset

Varoitukset liittyvat tilanteisiin, joista voi olla seurauksena henkildvahinko tai
hengenvaara ja/tai laitteiston vaurioituminen. Tassa oppaassa kaytetaan seuraavia
varoitussymboleja:

c Vaarallinen jannite voi aiheuttaa henkildvahingon ja/tai vaurioittaa laitteistoa.

Yleisvaroitus varoittaa tilanteista, joissa muu kuin sahkolaite voi aiheuttaa
fyysisen vamman ja/tai vaurioittaa laitteistoa.
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Asennus- ja huoltotoiden turvallisuus

Nama varoitukset koskevat kaikkia taajuusmuuttajaan, moottorikaapeliin ja moottoriin
liittyvia toita.

Sahkoturvallisuus

VAROITUS!Seuraavien ohjeiden laiminlyonti saattaa aiheuttaa vakavia
fyysisia vammoja, hengenvaaran tai vaurioittaa laitetta.

Vain pateva sahkoalan ammattilainen saa suorittaa taajuusmuuttajan asennus-
ja huoltotyot.

Tee kaikki taajuusmuuttajan, moottorikaapelin ja moottorin asennus- ja huoltotyot
jannitteen ollessa katkaistuna. Kun olet katkaissut verkkojannitteen, anna
jannitteen purkautua tasajannitevalipiirin kondensaattoreista vahintaan viiden
minuutin ajan, ennen kuin aloitat tyot.

Varmista aina yleismittarin (impedanssi vahintaan 1Mohm) avulla, etta

1. taajuusmuuttajan tulovaiheiden U1, V1 ja W1 ja maan valilla ei ole jannitetta
2. liittimien BRK+ ja BRK- ja maan valilla ei ole jannitetta.

Al3 kasittele ohjauskaapeleita verkkojannitteen ollessa kytkettyna
taajuusmuuttajaan tai ulkoisiin ohjauspiireihin. Ulkoisesta teholahteesta
syOtetyissa ohjauspiireissa saattaa olla vaarallisia jannitteita, vaikka
verkkojannitetta ei olisikaan kytketty.

Al3 tee taajuusmuuttajalle eristysvastusmittausta tai jannitelujuustestia.

Kytke sisainen EMC-suodin irti, kun taajuusmuuttajaa asennetaan IT-verkkoon
(maadoittamattomaan tai suurohmisesti [yli 30ohmia] maadoitettuun verkkoon).
Muussa tapauksessa verkko kytkeytyy maapotentiaaliin taajuusmuuttajan EMC-
suotimen kondensaattorien kautta. Tama voi aiheuttaa vaaratilanteen tai
vahingoittaa taajuusmuuttajaa. Katso sivu 560. Huomaa: Kun sisainen EMC-
suodin on kytketty irti, taajuusmuuttaja ei ole EMC-yhteensopiva ilman ulkoista
suodinta.

Kytke irti sisdinen EMC-suodin, kun taajuusmuuttaja asennetaan
epasymmetrisesti maadoitettuun TN-verkkoon, muussa tapauksessa
taajuusmuuttaja vaurioituu. Katso sivu 50. Huomautus: Kun sisainen EMC-
suodin on kytketty irti, taajuusmuuttaja ei ole EMC-yhteensopiva ilman ulkoista
suodinta.

Kaikkia taajuusmuuttajaan kytkettyja ELV-piireja (pienoisjannite) on kaytettava
potentiaalitasauksen kanssa ja kaikki samanaikaisesti kosketeltavat johtavat osat
on kytketty sahkdisesti niin, ettei niiden valilla esiinny vaarallista jannitetta. Tama
saavutetaan, kun maadoitus on tehty huolellisesti tehtaalla.
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Huomautus:

» Vaikka moottori olisi pysaytetty, tehoelektroniikan liittimissa U1, V1, W1 ja U2, V2,
W2 ja BRK+ ja BRK- on vaarallinen jannite.

Kestomagneettimoottorilla varustetut taajuusmuuttajat

Nama lisavaroitukset koskevat kestomagneettimoottoreita. Ohjeiden laiminlyonti voi
aiheuttaa fyysisen vamman tai hengenvaaran tai vaurioittaa laitetta.

VAROITUS! A3 tyéskentele taajuusmuuttajalla kestomagneettimoottorin

pyoriessa. Vaikka virta olisi katkaistu ja vaihtosuuntaaja pysahtynyt, pyoriva
kestomagneettimoottori syottaa tehoa taajuusmuuttajan valipiiriin ja syottoliittimista
tulee jannitteisia.

Ennen taajuusmuuttajan asennusta ja huoltoa:

* Pysayta moottori.

« Varmista vaiheiden 1 tai 2 avulla tai, jos mahdollista, molempien vaiheiden avulla,
etta taajuusmuuttajan teholiittimet eivat ole jannitteisia.

1. lrrota moottori taajuusmuuttajasta turvakytkimella tai muilla tavoin. Mittaa, etta
taajuusmuuttajan tulo- tai lahtoliitannat (U1, V1, W1, U2, V2, W2, BRK+,
BRK-) eivat ole jannitteisia.

2. Varmista, etta moottori ei voi pyoria asennus- ja huoltotdiden aikana.
Varmista, ettei mikaan muu jarjestelma, esimerkiksi hydraulinen
ryomintakaytto, voi pyorittaa moottoria suoraan tai minkaan mekaanisen
kytkennan, kuten huovan, nipin tai vaijerin, valityksella. Mittaa, etta
taajuusmuuttajan tulo- tai lIahtoliitannat (U1, V1, W1, U2, V2, W2, BRK+,
BRK-) eivat ole jannitteisia. Maadoita taajuusmuuttajan Iahtoliittimet
valiaikaisesti kytkemalla ne yhteen seka PE-maadoitusliittimeen.

Yleinen turvallisuus

VAROITUS! Seuraavien ohjeiden laiminlydnti saattaa aiheuttaa vakavia
fyysisia vammoja, hengenvaaran tai vaurioittaa laitetta.

« Taajuusmuuttajaa ei saa korjata paikan paalla. Al koskaan yrita korjata
vioittunutta laitetta itse, vaan ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan tai
valtuutettuun huoltoon.

« Varmista, etta porauspolya ei paase taajuusmuuttajan sisdosiin asennuksen
aikana. Taajuusmuuttaja saattaa vaurioitua tai vioittua, jos sen sisalle paasee
sahkoa johtavaa polya.

« Tarkista, etta taajuusmuuttajan jaahdytys on riittava.

VAN
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Turvallinen kayttoonotto ja kaytto

Nama varoitukset on tarkoitettu henkilGille, jotka suunnittelevat taajuusmuuttajan
kayttoa tai kayttoonottoa tai kayttavat taajuusmuuttajaa.

Sahkoturvallisuus

Kestomagneettimoottorilla varustetut taajuusmuuttajat

Nama varoitukset koskevat kestomagneettimoottoreita. Ohjeiden laiminlyonti voi
aiheuttaa fyysisen vamman tai hengenvaaran tai vaurioittaa laitetta.

VAROITUS! Kestomagneettimoottoria ei ole suositeltavaa kayttaa nopeuksilla,
jotka ovat yli 1,2 kertaa nimellisnopeutta suurempia. Ylinopeudesta voi seurata

ylijannite, joka saattaa vaurioittaa taajuusmuuttajaa pysyvasti.

Yleinen turvallisuus

A .

VAROITUS! Seuraavien ohjeiden laiminlyonti saattaa aiheuttaa vakavia
fyysisia vammoja, hengenvaaran tai vaurioittaa laitetta.

Ennen kayton saatamista ja kayttdonottoa on varmistettava, etta moottori ja kaikki
kaytettavat laitteet sopivat kaytettavaksi taajuusmuuttajan koko nopeusalueella.
Taajuusmuuttaja voidaan asettaa ohjaamaan moottoria suuremmilla tai
pienemmilla nopeuksilla kuin silloin, kun moottori kytketaan suoraan verkkoon.

Automaattista viankuittausta ei saa valita kayttoon, jos vaaratilanteiden
syntyminen on mahdollista. Kun viankuittaustoiminnot valitaan kayttoon, ne
kuittaavat vian ja taajuusmuuttaja jatkaa toimintaa vian kuittauksen jalkeen.

Moottoria ei saa ohjata AC-kontaktorilla tai erottimella. Moottoria on ohjattava
ohjauspaneelin kaynnistys- ja pysaytyspainikkeilla (& ja tai ulkoisilla
komennoilla (1/O tai kenttavayla). DC-kondensaattorien latausjaksojen (el
kaynnistykset kytkemalla jannite) maksimimaara on kaksi minuutissa, ja latauksia
voi olla yhteensa enintaan 15 000.

Huomautus:

Jos kdynnistyskomennolle on valittu ulkoinen 1&hde ja se on PAALLA (ON),
taajuusmuuttaja kaynnistyy heti tulojannitteen katkoksen tai viankuittauksen
jalkeen, jollei taajuusmuuttajan asetuksena ole kaynnistys/pysaytys
pulssiohjauksella.

Jos ohjauspaikaksi ei ole asetettu paikallisohjausta (naytdssa ei nay LOC),
ohjauspaneelin pysaytyspainike ei pysayta taajuusmuuttajaa. Taajuusmuuttaja
pysaytetaan ohjauspaneelista painamalla ensin LOC/REM-painiketta &2 ja sitten

pysaytyspainiketta (@>.
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Johdanto

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taman oppaan kayttotarkoituksesta ja kohderyhmasta.
Luvussa on perustiedot taman oppaan sisallosta ja luettelo oppaista, joista 16ytyy
asiaan liittyvia lisatietoja. Lisaksi luvussa on kaavio toimituksen tarkistukseen seka
taajuusmuuttajan asennukseen ja kaytoonottoon liittyvista vaiheista. Kaaviossa
viitataan taman kayttdoppaan lukuihin ja kohtiin, joista 10ytyy lisatietoja.

Sovellettavuus

Tama opas on tarkoitettu kaytettavaksi ACS355:n ohjelmistoversion 5.060 tai
uudemman version kanssa. Katso parametri 3307 OHJELMAVERSIO sivulla 264.
Kohderyhma

Oppaan lukijan oletetaan hallitsevan sahkotekniikan perusteet ja tavalliset sahkotyot
seka tuntevan elektroniikkakomponentit ja sahkopiirustukset.

Opas on tarkoitettu kaytettavaksi maailmanlaajuisesti. Oppaassa kaytetaan pelkkia
Sl-yksikadita. Yhdysvalloissa suoritettavia asennuksia varten on erilliset ohjeet.
Kayttooppaan tehtava

Tassa oppaassa on tietoja, joita tarvitaan taajuusmuuttajan asennuksen
suunnittelussa, asennuksessa, kayttdonotossa, kaytdssa ja huollossa.
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Sisallys

Tama opas sisaltaa seuraavat luvut:

Luvussa Turvaohjeet (sivu 17) olevia turvaohjeita on noudatettava
taajuusmuuttajan asennuksessa, kayttoonotossa, kaytdssa ja huollossa.

Johdanto (tama luku, sivu 27) sisaltaa tietoja taman oppaan kayttotarkoituksesta,
kohderyhmasta ja sisallosta. Luvussa on myods kaavio pika-asennuksen ja
kayttdonoton vaiheista.

Toimintaperiaate ja laitekuvaus (sivu 27) sisaltaa perustiedot taajuusmuuttajan
toimintaperiaatteesta, osien sijoittelusta, verkkoliitannoista, tyyppikilvesta ja
tyyppikoodista.

Mekaaninen asennus (sivu 33) sisaltaa tietoja asennuspaikasta, pakkauksen
purkamisesta, toimituksen tarkastamisesta ja taajuusmuuttajan mekaanisesta
asennuksesta.

Séhkbasennuksen suunnittelu (sivu 39) sisaltaa tietoja moottorin ja
taajuusmuuttajan yhteensopivuuden tarkistamisesta seka kaapelien valinnasta,
suojaamisesta ja reitityksesta.

Séhkaliitdnnéat (sivu 49) sisaltaa tietoja asennuksen eristyksen tarkistamisesta,
yhteensopivuudesta maadoittamattomien IT-verkkojen ja epasymmetrisesti
maadoitettujen TN-verkkojen kanssa seka teho- ja ohjauskaapeleiden
kytkemisesta.

Asennuksen tarkistuslista (sivu 61) sisaltaa tarkistuslistan taajuusmuuttajan
mekaanisen asennuksen ja sahkoliitantdjen tarkistusta varten.

Kéyttbonotto, ohjaus I/0O:n kautta ja ID-ajo (sivu 63) sisaltaa tietoja
taajuusmuuttajan kayttdonotosta, moottorin kaynnistamisesta, pysayttamisesta ja
pyorimissuunnan muuttamisesta seka moottorin nopeuden saatamisesta I/O-
litannan kautta.

Ohjauspaneelit (sivu 77) sisaltaa tietoja ohjauspaneelin painikkeista, LED-
merkkivaloista ja nayttokentista seka siita, kuinka ohjauspaneelia kaytetaan
taajuusmuuttajan ohjaukseen, valvontaan ja asetusten muuttamiseen.

Sovellusmakrot (sivu 113) sisaltaa lyhyen kuvauksen kaikista sovellusmakroista
seka kytkentakaavion, jossa on oletusarvoiset ohjauskytkennat. Lisaksi luvussa
kerrotaan, kuinka kayttajamakro tallennetaan ja otetaan kayttoon.

Ohjelman ominaisuudet (sivu 127) sisaltaa tietoja ohjelman ominaisuuksista ja
luettelon ohjelmaan liittyvista kayttajan asetuksista, oloarvoista seka vika- ja
halytysviesteista.

Oloarvot ja parametrit (sivu 185) sisaltaa tietoja oloarvoista ja parametreista.
Luvussa on myds luettelo eri makrojen oletusarvoista.
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» Kenttavéyldohjaus sisdénrakennetun kenttéavéylén avulla (sivu 317) sisaltaa
tietoja taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla tiedonsiirtoverkon kautta
sisdanrakennettua kenttavaylaa kayttamalla.

» Kenttavéyldohjaus kenttévaylasovittimen avulla (sivu 343) sisaltaa tietoja
taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla tiedonsiirtoverkon kautta
kenttavaylasovitinta kayttamalla.

» Vianhaku (sivu 355) sisaltaa tietoja vikojen kuittaamisesta ja vikamuistin
katselusta. Tassa luvussa on luettelo kaikista halytys- ja vikaviesteista seka
niiden mahdollisista syista ja ratkaisukeinoista.

* Huolto ja laitteen vianhaku (sivu 375) sisaltaa ohjeet ennalta ehkaisevaan
huoltoon ja LED-merkkivalojen kuvaukset.

» Tekniset tiedot (sivu 381) sisaltaa taajuusmuuttajan tekniset tiedot, kuten
nimellisarvot, runkokoot ja tekniset vaatimukset seka CE-merkinnan ja muiden
merkintojen tayttamista koskevat vaatimukset.

» Mittapiirrokset (sivu 403) sisaltaa taajuusmuuttajan mittapiirrokset.
» Liite: Jarruvastukset (sivu 413) sisaltaa tietoja jarruvastuksen valitsemisesta.

« Liite: Laajennusmoduulit (sivu 417) sisaltaa tietoja lisavarusteena saatavien
laajennusmoduulien yleisista ominaisuuksista ja mekaanisesta
asennuksesta: MPOW-01-aputeholaajennusmoduuli, MTAC-01-pulssianturin
litdntdmoduuli ja MREL-01-relelahtdmoduuli. Liitteessa kuvataan mydés MPOW-
01-aputehomoduulin erityispiirteet ja sahkoasennus; MTAC-01-
pulssianturimoduulin ja MREL-01-relelahtomoduulin tiedot ovat vastaavassa
kayttajan oppaassa.

« Liite: STO (Safe torque off) -toiminto (sivu 423) sisaltaa tietoja STO-toiminnoista
ja asennuksesta seka teknisia tietoja.

» Liite: Kestomagneettimoottorit (sivu 431) sisaltaa tietoja
kestomagneettimoottorien parametriasetuksista.

» Liséatietoja (takakannen sisapuoli, sivu435) sisaltaa tietoja tuote-ja
palvelukyselyiden tekemisesta, tuotekoulutustietojen saamisesta, palautteen
antamisesta ABB Drives -oppaista seka asiakirjojen hakemisesta Internetista.

Aiheeseen liittyvat oppaat

Lisatietoja on kohdassa Kaéyttéopasluettelo sivulla 2 (etukannen sisapuolella).

Luokittelu runkokoon mukaan

ACS355-taajuusmuuttajaa valmistetaan runkokoossa RO...R4. Tietyt ohjeet ja tiedot
koskevat vain tiettyja runkokokoja, jolloin ne on merkitty runkokoon symbolilla
(RO...R4). Taajuusmuuttajan runkokoon voi tarkistaa luvun Nimellisarvot taulukoista
sivulla 382.
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Pika-asennuksen ja kayttoonoton vaiheiden kaavio

Tehtava

Ota selville taajuusmuuttajan runkokoko:
RO...R4.

Y

Tee asennussuunnitelma: valitse kaapelit jne.

Tarkista kayttdympariston olosuhteet,
nimellisarvot ja tarvittava jaahdytysilman

kierto.
Y

Pura pakkaus ja tarkasta taajuusmuuttaja.

Y

Jos taajuusmuuttaja kytketaan
maadoittamattomaan IT-verkkoon tai
epasymmetrisesti maadoitettuun verkkoon,
tarkista, etta sisaistda EMC-suodinta ei ole
kytketty.

Y

Asenna taajuusmuuttaja seinalle tai kaappiin.

Y

Veda kaapelit.

Y

Tarkista syottdOkaapelin, moottorin ja
moottorikaapelin eristys.

Y

Kytke tehokaapelit.

Y

Kytke ohjauskaapelit.

Y

Tarkista asennus.

Y

Ota taajuusmuuttaja kayttéon.

Lisatietoja
Toimintaperiaate ja laitekuvaus: Tyyppikilven

koodi sivulla 31
Tekniset tiedot: Nimellisarvot sivulla 382

Sahkbéasennuksen suunnittelu sivulla 39
Tekniset tiedot sivulla 381

Mekaaninen asennus: Pakkauksen
purkaminensivulla 35

Toimintaperiaate ja laitekuvaus: Tyyppikilven
koodi sivulla 31

Séhkdliitannét. Yhteensopivuuden
tarkistaminen maadoittamattomien IT-
verkkojen ja epdsymmetrisesti maadoitettujen
TN-verkkojen kanssa sivulla 50

Mekaaninen asennus sivulla 33

Séhkbasennuksen suunnittelu: Kaapelireitit
sivulla 44

Séahkdliitdnnét. Asennuksen eristysmittaukset
sivulla 49

Séhkoliitdnnét. Tehokaapeliliitdénnét sivulla 52

Séhkaliitannat. Ohjauskaapeliliitdnnéat sivulla
54

Asennuksen tarkistuslista sivulla 61

Kéyttéonotto, ohjaus I/O:n kautta ja ID-ajo
sivulla 63
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Termit ja lyhenteet

Termi/lyhenne

Selitys

ACS-CP-A Assistant-ohjauspaneeli, edistynyt kayttajan paneeli tiedonsiirtoon
taajuusmuuttajan kanssa

ACS-CP-C Basic-ohjauspaneeli, kayttajan peruspaneeli tiedonsiirtoon
taajuusmuuttajan kanssa

ACS-CP-D Assistant-ohjauspaneeli aasialaisille kielille, edistynyt kayttajan paneeli
tiedonsiirtoon taajuusmuuttajan kanssa

Jarrukatkoja Johtaa tarvittaessa ylimaaraista energiaa taajuusmuuttajan
tasajannitevalipiirista jarruvastukseen. Jarrukatkoja toimii, kun
tasajannitevalipiirin jannite ylittdaa maksimirajan. Jannitteen nousu
aiheutuu tavallisesti suuren hitausmassan moottorin hidastuksesta
(jarruttamisesta).

Jarruvastus Muuttaa jarrukatkojan johtaman taajuusmuuttajan ylimaaraisen
jarrutusenergian lammaoksi. Jarrupiirin olennainen osa. Lisatietoja on
kohdassa Jarrukatkoja.

Kondensaattoriparis | Lisatietoja on kohdassa Tasajénnitevélipiirin kondensaattorit.

to

Ohjauskortti Ohjauskortti, jossa ohjausohjelma toimii.

CRC Cyclic Redundancy Check

Tasajannitevalipiiri

Tasasuuntaajan ja vaihtosuuntaajan valinen tasajannitepiiri

Tasajannitevalipiirin

Energiavarasto, joka stabiloi tasajannitevalipiirin jannitteen.

kondensaattorit

DCU Taajuusmuuttajan ohjausyksikko

Taajuusmuuttaja Taajuusmuuttaja, jolla ohjataan vaihtovirtamoottoreita

EMC Electromagnetic Compatibility, sahkdmagneettinen yhteensopivuus

SKV Sisdanrakennettu kenttavayla

FBA Kenttavaylasovitin

FCAN Valinnainen CANopen-sovitinmoduuli

FDNA Valinnainen DeviceNet-sovitinmoduuli

FECA Valinnainen EtherCAT-sovitinmoduuli

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

FLON Valinnainen LONWORKS®-sovitinmoduuli

FMBA Valinnainen Modbus RTU -sovitinmoduuli

FPBA Valinnainen PROFIBUS DP -sovitinmoduuli

Runkokoko Viittaa taajuusmuuttajan fyysiseen kokoon, esimerkiksi R1 ja R2.
Lisatietoja taajuusmuuttajan runkokoon maarittamisesta on luvun
Tekniset tiedot nimellisarvotaulukossa sivulla 387.

FRSA RSA-485-sovitinkortti

I/0 Input/Output = tulo/Iahtd
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Termi/lyhenne

Selitys

ID-ajo Tunnistusajo valittu
IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor; janniteohjattu transistori
Valipiiri Lisatietoja on kohdassa Tasajénnitevélipiiri.

Vaihtosuuntaaja

Muuntaa tasavirran ja -jannitteen vaihtovirraksi ja -jannitteeksi.

IT-verkko Syéttoverkko, jolla ei ole (matalaimpedanssista) yhteytta
maadoitukseen.

LRFI Valinnaisten EMC-suotimien sarja

LSW Vahiten merkitseva sana

Makro Ennalta maaritetyt parametrien oletusarvot taajuusmuuttajan
ohjausohjelmassa. Jokainen makro on tarkoitettu tiettya sovellusta
varten. Lisatietoja on kohdassa Parametri.

MFDT-01 FlashDrop, tyokalu jannitteettéman taajuusmuuttajan konfigurointiin

MPOT Potentiometrimoduuli

MPOW Aputeholaajennusmoduuli

MREL Relelahtdmoduuli

MSW Eniten merkitseva sana

MTAC Pulssianturiliitantamoduuli

MUL1-R1 Lisavarustesarja runkokoolle R1 NEMA 1-yhteensopivuutta varten

MUL1-R3 Lisavarustesarja runkokoolle R3 NEMA 1-yhteensopivuutta varten

MUL1-R4 Lisavarustesarja runkokoolle R4 NEMA 1-yhteensopivuutta varten

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

PLC Ohjelmoitava logiikkaohjain

PMSM Kestomagneettimoottori

PROFIBUS, Pl - PROFIBUS & PROFINET Internationalin rekisterdidyt tavaramerkit

PROFIBUS DP,

PROFINET 1O

R1, R2, ... Runkokoko

RCD Vikavirtasuojakytkin

Tasasuuntaaja Muuntaa vaihtovirran ja -jannitteen tasavirraksi ja -jannitteeksi.

RFI Radio-frequency Interference, radiotaajuinen hairié

RTU Kauko-ohjattu laite

SIL Safety Integrity Level, turvallisuuden eheyden taso. Katso kohta Liite:
STO (Safe torque off) -toiminto sivulla 423.

SREA-01 Ethernet-sovitinmoduuli

STO Safe torque off -toiminto. Katso kohta
Liite: STO (Safe torque off) -toiminto sivulla 423.

TN-verkko Syoéttéverkko, jolla on suora yhteys maadoitukseen.
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Toimintaperiaate ja
laitekuvaus

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan lyhyesti taajuusmuuttajan toimintaperiaatteesta, osien
sijoittelusta, tyyppikilvesta ja tyyppikoodista. Luku sisaltda myos verkko- ja
ohjausliitantojen yleiskaavion.

Toimintaperiaate

ACS355 on seinalle tai kaappiin asennettava taajuusmuuttaja, jolla ohjataan AC-
epatahtimoottoreita ja kestomagneettiservomoottoreita.

Seuraavassa kuvassa on taajuusmuuttajan paapiirikaavio yksinkertaisessa
muodossa. Tasasuuntaaja muuttaa kolmivaiheisen vaihtojannitteen tasajannitteeksi.
Valipiirin kondensaattoriparisto vakauttaa tasajannitevalipiirin jannitteen.
Vaihtosuuntaaja muuntaa valipiirin tasajannitteen takaisin vaihtojannitteeksi AC-
moottoria varten. Jarrukatkoja kytkee ulkoisen jarruvastuksen tasajannitevalipiiriin,
kun piirin jannite ylittaa sille sallitun rajan.

-—— = = — = — - = — = —
Tasa- ~ Kondensaattori-  Vaihto-
U1 | suuntaaja paristo suuntaaja | u2
~/ / —
AC-sybttd V1 | V2 AC-
I moottori
W1 —_— | m~/ W2
=== |
| Jarrukatkoja J< |
| |
Lo XL 3
BRK- BRK+ /Common DC -liittimet
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Yleisia tietoja tuotteesta

Sijoittelukuva

Alla on esitetty taajuusmuuttajan osien sijoittelu. Runkokokojen RO...R4 rakenne
vaihtelee hieman.

Kannet paikoillaan (RO ja R1)

liman kansia (RO ja R1)

6 —"‘ 3%z

-
= ﬂ
0 12

=

Ylakannen jaahdytysaukko

10

EMC-suotimen maadoitusruuvi (EMC).

2 |Asennusreiat Huomautus: Ruuvi on runkokoon R4
3 |Paneelisuoja (a) / Basic-ohjauspaneeli (b) etupuolella.
/ Assistant-ohjauspaneeli (c) 11 [Varistorin maadoitusruuvi (VAR)
4 |Suojakansi (tai lisdvarusteena saatava 12 |Kenttavaylasovittimen (sarjaliikenne)
potentiometriyksikkd MPOT-01) litanta
5 |Paneeliliitanta 13 |I/O-liitdnnat
6 |Lisaliitanta 14 |Verkkoliitanta (U1, V1, W1),
7 |STO (Safe torque off) -liitanta jarruvastuksen liitanta (BRK+, BRK-) ja
8 |FlashDrop-liitanta moottoriliitanta (U2, V2, W2)
9 |Virta OK ja vika-LEDit. Lisatietoja on 15 |I/O-kiinnityslevy
kohdassa LED-merkkivalot sivulla 378. 16 [Kiinnityslevy
17 |Kiinnike
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Yleisia tietoja teho- ja ohjausliitannoista

Kaaviossa on kuvattu ACS350:n kytkennat. I/O-liitannat ovat ohjelmoitavissa.
Lisatietoja eri makrojen 1/O-litannodista on luvussa Sovellusmakrot sivulla 7113 ja
yleisia asennusohjeita luvussa Séhkdliitadnnéat sivulla 49.

8
7 Ohjauspaneeli
i (RJ-45)
—/
Suojavaippa 10SCR L\I/I:{%d_té%sz)RTU
Analogiatulo 1 20 Al ] Analogialahtd
0...10V 0...20 mA
| 30GND A
Ohjejannite ab+10v Vv
+10 V DC, enint. 10 mA . OHJELMOITAVAT RELE-
Analogiatulo 2 50AI2 JA DIGITAALILAHDOT
60 GND o017
B Relelahtd
Apujannitelahts | O *24V 18 | 250 VAC/30VDC/6A
+24 V DC, maks. 200 mA 100 GND 519
" 110 DCOM 020 |
Digitaali-/taajuuslahto,
120D y» 21 | PNP transistorityyppi
30V DC, maks. 100 mA
OHJELMOITAVAT | 139 DI2 P22 |
DIGITAALITULOT 146 D13
150DI4 OouUT1
DI5:ta voidaan kayttaa
myds taajuustulona L 169 DI5 ouT2
\ IN1
6
FlashDrop —/—mm) IN20 . :
6 Laajennusmoduulit
MPOW-01
.7~ MREL-01
10 MTAC-01
Kenttavaylasovitin —/—mm)
EMC& EMC-suotimen
maadoitusruuvi
VAR Varistorin maadoitusruuvi
PE PE . @
L1 S 3 & U1 Yhtel?a?n DC U2
L2 = = c:>mmo—o: : : v1 Jarrukatkoja /2
L34 ~=0Q  o—Q _ S
Kolmi- Tulo- EMC- Lahto- AC-moottori
vaiheinen  kuristin  suodin kuristin
virran-
Syotto,
200...480 .
VAC Jarruvastus
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Tyyppikilpi

Tyyppikilpi on kiinnitetty taajuusmuuttajan vasemmalle puolelle. Seuraavassa on
esimerkki tyyppikilvesta ja selvitys sen sisallosta.

AL IDED

MRIpmw ACS355-03E-08A8-4 QO
IP20 / UL Open type @ TR LT

UL Type 1 with MUL1 option S/N MYYWWRXXXX 4)
PN 4kW (5HP) L EE AR L A

U1 _ 3~400V/480V 3AUA00000XXXX @

M 314AI11A ROHS
I1 with ext. choke 7.7 A1 6.4 A @us @
f1 48...63 Hz LISTED 0

u2 3~0..U1V o N713

12 8.8 A(150% 1/10 mm)
f2  0...600 Hz

1 [Tyyppikoodi: Lisatietoja on kohdassa Tyyppikilven koodi sivulla 317.
2 |Kotelointiluokka (IP ja UL/NEMA)
3 |Nimellisarvot, lisatietoja on kohdassa Nimellisarvot sivulla 382.
4 |Sarjanumero muodossa MYYWWRXXXX, jossa
M: Valmistaja
YY: 10, 11, 12, ...vuosiksi 2010, 2011, 2012...
WW: 01, 02, 03, ... viikko 1, viikko 2, viikko 3, ...
R: A, B, C, ... tuotteen versionumero
XXXX: Kokonaisluku, viikon ensimmainen luku on aina 0001

[@)]

ABB:n koodi taajuusmuuttajille

6 |CE-merkinta seka C-Tick-, C-UL US-, RoHS- ja TUV NORD -merkinnat (taajuusmuuttajan
kilvessa on laitteelle mydnnetyt merkinnat)
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Tyyppikilven koodi

Tyyppikoodi sisaltaa tietoa taajuusmuuttajan teknisista ominaisuuksista ja
kokoonpanosta. Tyyppikoodi on taajuusmuuttajaan kiinnitetyssa tyyppikilvessa.
Tyyppikoodin ensimmaiset numerot vasemmalta katsottuna ilmaisevat
peruskokoonpanon, esimerkiksi ACS355-03E-07A3-4. Sen jalkeen luetellaan valitut
lisavarusteet, erotettuna +-merkein, esimerkiksi +J404. Tyyppikoodin sisallon
selitykset ovat alla.

ACS355-03E-07A3-4+J404+...

ACS355-tuotesarja | —‘7

1-vaiheinen tai 3-vaiheinen

01 = 1-vaiheinen tulo
03 = 3-vaiheinen tulo

Kokoonpano

E = EMC-suodin on kytketty, taajuus 50 Hz

U = EMC-suodinta ei ole kytketty, taajuus 60 Hz

Lisatietoja on kohdassa E- ja U-tyypin taajuusmuuttajien oletusarvojen erot.
Lahtovirta

Muodossa xxAy, jossa xx tarkoittaa kokonaislukua ja y kymmenysta,
esim. 07A3 tarkoittaa 7,3 A.
Lisatietoja on kohdassa Nimellisarvot sivulla 382.

Tulojannitealue

2 = 200...240 VAC
4 = 380...480 VAC
Lisavarusteet
B063 = IP66/IP67/UL-tyypin 4x -kotelointi K469 = FECA-01 EtherCAT
(tuoteversio) H376 = Kaapelin asennussarja (IP66/IP67/UL-
J400 = ACS-CP-A Assistant-ohjauspane?li 1) tyyppi 4x)
J404 = ACS-CP-C Basic-ohjauspaneeli ' F278 = Tulon kytkinsarja
J402 = MPOT-01 Potentiometri C169 = Paineen kompensointiventtiili
K451 = FDNA-01 DeviceNet
K454 = FPBA-01 PROFIBUS DP Laajennusmoduulit
K457 = FCAN-01 CANopen G406 = MPOW-01 Aputeholaajennusmoduuli
K458 = FMBA-01 Modbus RTU L502 = MTAC-01 Pulssianturin
K466 = FENA-01 EtherNet/IP / Modbus TCP/IP litdntamoduuli
K452 = FLON-01 LonWorks L511 = MREL-01 Relelahtdmoduuli

1) ACS355 on yhteensopiva ohjauspaneeleissa, joissa on seuraavat ohjauspaneelin
ohjelmaversiot. Lisatietoja ohjauspaneelin versiosta ja ohjelmaversiosta on sivulla 78.

Ohjauspaneelin tyyppi Tyyppi- Ohjauspaneelin Ohjauspaneelin

koodi versio ohjelmaversio

Basic-ohjauspaneeli ACS-CP-C M tai uudempi 1.13 tai uudempi
Assistant-ohjauspaneeli ACS-CP-A F tai uudempi 2.04 tai uudempi
Assistant-ohjauspaneeli (Aasia): ACS-CP-D Q tai uudempi 2.04 tai uudempi

Huomaa, etta toisin kuin muut ohjauspaneelit, ACS-CP-D tilataan erillisella materiaalikoodilla.
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Mekaaninen asennus

Yleista

Tama luku sisaltaa tietoja asennuspaikasta, pakkauksen purkamisesta, toimituksen
tarkastamisesta ja taajuusmuuttajan mekaanisesta asennuksesta.

Asennuspaikan tarkistaminen

ACS355 voidaan asentaa seinalle tai kaappiin. Tarkista kotelon vaatimukset, jos
seinaasennuksissa halutaan kayttaa NEMA 1 -lisavarustetta. (Lisatietoja on luvussa
Tekniset tiedot sivulla 381.) /

Taajuusmuuttaja voidaan asentaa kolmella tavalla runkokoon mukaan:
a) asennus takaa (kaikki runkokoot)

b) asennus sivulta (runkokoot R0...R2)

c) asennus DIN-kiskoon (kaikki runkokoot).

Taajuusmuuttaja on aina asennettava pystyasentoon.

Varmista, etta asennuspaikka on alla olevien vaatimusten mukainen. Lisatietoja
rungosta on luvussa Mittapiirrokset sivulla 403.

Asennuspaikan vaatimukset

Kayttoolosuhteet

Lisatietoja taajuusmuuttajan sallituista kayttoolosuhteista on luvussa Tekniset tiedot
sivulla 3817.

Seina

Seinan on oltava mahdollisimman suora ja tasainen, syttymatonta materiaalia ja
riittavan vahva kestamaan taajuusmuuttajan paino.
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Lattia

Laitteen alla olevan lattian/materiaalin tulisi olla palamatonta.

Vapaa tila taajuusmuuttajan ymparilla

Jaahdytykseen tarvittava vapaa tila taajuusmuuttajan yla- ja alapuolella on 75 mm.
Vapaata tilaa ei tarvita taajuusmuuttajan sivuilla, joten taajuusmuuttajia voi asentaa
aivan vierekkain.

Tarvittavat tyokalut

Taajuusmuuttajan asennukseen tarvitaan seuraavat tyokalut:

* ruuvitalttoja (asennuksessa kaytettavien ruuvien mukaan)

* kuorintapihdit

* mitta

» pora (jos taajuusmuuttaja asennetaan ruuvien/pulttien avulla)

» asennustarvikkeita: ruuvit tai pultit (jos taajuusmuuttaja asennetaan
ruuvien/pulttien avulla). Ruuvien/pulttien lukumaara on annettu kohdassa
Ruuveilla sivulla 36.
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Pakkauksen purkaminen
Taajuusmuuttajan (1) pakkaus sisaltda seuraavat osat (kuvassa nakyy runkokoko
R1):

* muovipakkaus (2), jossa on kiinnityslevy (kaytetaan myods 1/0O-kaapeleille
runkokoossa R3 ja R4), I1/0O-kiinnityslevy (runkokoot RO0...R2), kenttavaylan
maadoituslevy (lisdvaruste), kiinnikkeet ja ruuvit

* ohjauspaneelin suoja (3)
* kiinnityskaavain pakkausmateriaalissa (4)
+ kayttdopas (5)

* mahdolliset lisavarusteet (kenttavayla ohjeineen, potentiometri ohjeineen,
laajennusmoduuli ohjeineen, Basic-ohjauspaneeli (BOP) tai Assistant-
ohjauspaneeli (AOP)).

1
)]
1 — —.
o SR

" _

Toimituksen tarkistaminen

Tarkista, ettei laite ole vahingoittunut. limoita valittomasti tavaran toimittajalle, jos
pakkaus sisaltaa vioittuneita komponentteja.

Varmista ennen asennusta ja kayttoonottoa taajuusmuuttajan tyyppikilvesta, etta
kyseessa on oikea laitetyyppi. Lisatietoja on kohdassa Tyyppikilpi sivulla 30.
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Asennus

Tassa oppaassa olevat ohjeet koskevat taajuusmuuttajia, joiden suojausluokka on
IP20. Jotta NEMA 1 -vaatimukset tayttyvat, kayta MUL1-R1-, MUL1-R3- tai MUL1-R4
-lisavarustesarjaa, jonka mukana toimitetaan monikieliset asennusohjeet
(3AFE68642868, 3AFE68643147 tai 3AUA0000025916).

Taajuusmuuttaja taytyy asentaa kaappiin, jotta suojausaste on korkeampi. Jos
kayttoymparistdssa on hiekkaa, pdlya tai muita epapuhtauksia, asennuskaapin
suojausluokan vahimmaisvaatimus on yleensa |P54.

Taajuusmuuttajan asentaminen

Asenna taajuusmuuttaja ruuveilla tai DIN-kiskoon sen mukaan, kumpi tapa soveltuu
paremmin.

Huomaa: Varmista, ettd porauspdlya ei paase taajuusmuuttajan sisaan
asennusvaiheessa.

Ruuveilla

1. Merkitse kiinnitysreikien paikat esimerkiksi pakkauksesta leikatun asennuspohjan
avulla. Reikien paikat on merkitty myos piirroksiin luvussa Mittapiirrokset sivulla
403. Tarvittavien kiinnitysreikien maaraan ja paikkaan vaikuttaa taajuusmuuttajan
asennustapa:

a) asennus takaa (runkokoot RO...R4): nelja reikaa

b) asennus sivusta (runkokoot RO...R2): kolme reikaa, joista yksi alareika on
kiinnityslevyssa.

2. Kiinnita ruuvit tai pultit merkittyihin paikkoihin.
3. Aseta taajuusmuuttaja seinassa oleviin ruuveihin.
4. Kirista ruuvit tiukasti seinaan.
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DIN-kiskoon

1. Paina taajuusmuuttaja kiinni kiskoon, niin etta se napsahtaa paikalleen.
Taajuusmuuttaja irrotetaan painamalla taajuusmuuttajan ylaosassa olevaa
irrotuskahvaa (1b).
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Kiinnita kiinnityslevyt

Huomaa: Al3 heita kiinnityslevyja pois, silla niité tarvitaan virta- ja ohjauskaapelien
seka kenttavaylan (lisdvaruste) maadoittamiseen.

1.

Kiinnita kiinnityslevy (A) taajuusmuuttajan pohjassa olevaan levyyn toimitukseen
kuuluvilla ruuveilla.

Runkokoot RO0...R2, kiinnita 1/0O-kiinnityslevy (B) kiinnityslevyyn toimitukseen
kuuluvilla ruuveilla.

Kiinnita kenttavaylamoduuli (lisavaruste)
Kytke syotto- ja ohjauskaapelit luvussa Séhkdliitédnnét sivulla 49 annettujen
ohjeiden mukaan.

Aseta kenttavaylamoduuli lisdvarusteena saatavaan maadoituslevyyn (C) ja
kirista kenttavaylamoduulin vasemmassa kulmassa oleva maadoitusruuvi. Nain
moduuli kiinnittyy maadoituslevyyn (C).

Jos suojakantta ei ole viela irrotettu, tydnna kannen koloa ja liu'uta kansi samalla
irti rungosta.

Napsauta maadoituslevyyn (C) kiinnitetty kenttavaylamoduuli paikalleen niin, etta
moduuli kytkeytyy taajuusmuuttajan etuosassa olevaan liitantaan ja
maadoituslevyn (C) seka I/O-kiinnityslevyn (B) ruuvinpaikat asettuvat kohdakkain.

Kiinnita maadoituslevy (C) I/O-kiinnityslevyyn (B) toimitukseen kuuluvilla ruuveilla.
Liu'uta suojakansi paikalleen.
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Sahkoasennuksen
suunnittelu

Yleista

Tassa luvussa annettuja ohjeita on noudatettava, kun tarkistetaan moottorin ja
taajuusmuuttajan yhteensopivuutta seka valitaan kaapeleita, suojauksia, kaapeleiden
reititysta ja taajuusmuuttajan kayttotapaa.

Huomaa: Asennusta suunniteltaessa ja tehtaessa on aina noudatettava paikallisia
lakeja ja maarayksia. ABB ei ota vastuuta mistaan sellaisesta asennuksesta, jossa
rikotaan paikallisia lakeja ja/tai muita maarayksia. Jos ABB Oy:n antamia ohjeita ei
lisaksi noudateta, takuu raukeaa ja laitteen kaytdssa voi esiintya ongelmia.

AC-verkkoliitannan toteuttaminen

Lisatietoja vaatimuksista on kohdassa Sé&hkdéverkon tekniset tiedot sivulla 391. Kayta
kiinteaa kytkentaa AC-verkkoon.

VAROITUS! Koska laitteen vuotovirta on yleensa yli 3,5 mA, standardi
IEC 61800-5-1 edellyttaa kiinteaa asennusta.

Tulokuristimen kayttaminen

Tulokuristinta tarvitaan, jos syottdverkko on epavakaa. Tulokuristinta voidaan myos
kayttaa tulovirran pienentamiseen.
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Erotuslaitteen valinta

Asenna kasikayttdinen erotuslaite AC-sy6ton ja taajuusmuuttajan valiin.
Erotuslaitteen tyypin on oltava sellainen, etta se voidaan lukita auki-asentoon
asennus- ja huoltotdiden ajaksi.

Euroopan unioni

Jotta Euroopan unionin direktiivien vaatimukset tayttyvat (standardi SFS-EN 60204-
1, Koneturvallisuus - Koneiden sahkolaitteisto - Osa 1: Yleiset vaatimukset),
erottimen on oltava tyypiltaan jokin seuraavista:

* luokan AC-23B (SFS-EN 60947-3) kytkinerotin

» erotin, jonka apukoskettimet toimivat ennen paapiirin koskettimia (SFS-
EN 60947-3)

» erotukseen sopiva standardin SFS-EN 60947-2 mukainen katkaisija.

Muut alueet

Erottimen taytyy vastata voimassa olevia turvamaarayksia.

Moottorin ja taajuusmuuttajan yhteensopivuuden
tarkistaminen

Tarkista, etta kolmivaiheinen AC-epatahtimoottori ja taajuusmuuttaja ovat
yhteensopivat kohdassa Nimellisarvot sivulla 382 olevan taulukon mukaisesti.
Taulukossa on annettu tyypilliset moottorin tehoarvot eri taajuusmuuttajatyypeille.

Vain yksi kestomagneettimoottori voidaan kytkea vaihtosuuntaajan lahtoon.

Taajuusmuuttajan yhteensopivuuden tarkistaminen, kun
taajuusmuuttajaan on kytketty useita moottoreita

Taajuusmuuttaja valitaan kytkettyjen moottorien yhteenlasketun tehon perusteella.
Tavallisesti taajuusmuuttajan ylimitoitus ja ulkoisten lahtokuristimien kayttd on
suositeltavaa.

Kun yksi taajuusmuuttaja ohjaa useita moottoreita, vain skalaarisaatoé on
mahdollinen. Moottorin parametrit (Pp, /o)) on annettu moottorin nimellisarvojen
summana. Nimellisnopeus annetaan moottorien keskiarvona. On suositeltavaa
rajoittaa maksimivirta todellisen tarpeen mukaan. Virta saa olla enintaan 1,1 - /I,y
(parametri 2003 MAKSIMI VIRTA).

Kun useita moottoreita on kytketty, Iahtokaapelien yhteenlaskettu pituus ei saa ylittaa
suurinta sallittua kaapelien pituutta (katso Moofttorikaapelin suositeltu maksimipituus
sivulla 392). Jos kaytdssa on moottorikontaktoreita, kontaktorien kytkeminen kaytén

aikana ei ole suositeltavaa.

Jos yhdella taajuusmuuttajalla taytyy ohjata useampaa kuin neljaa moottoria, ota
yhteytta ABB:n edustajaan.
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Tehokaapeleiden valinta

Yleiset ohjeet

Verkko- ja moottorikaapelit on mitoitettava paikallisten maaraysten mukaisesti.

Verkko- ja moottorikaapelien on kestettava niihin kohdistuvat kuormitusvirrat.
Nimellisvirrat on annettu kohdassa Nimellisarvot sivulla 382.

Kaapeleiden on kestettava vahintaan 70 °C:n lampdtila jatkuvassa kaytossa.
Yhdysvaltoja koskevia ohjeita on kohdassa Lisédvaatimukset (Yhdysvallat) sivulla
43.

PE-johtimen johtokyvyn on oltava sama kuin vaihejohtimen (sama poikkipinta-
ala).

600 VAC:n kaapeli hyvaksytaan enintaan 500 VAC:n laitteisiin.
Lisatietoja EMC-vaatimuksista on luvussa Tekniset tiedot sivulla 381.

Suojattua, symmetrista moottorikaapelia (katso alla oleva kuva) on kaytettava, jotta
CE- ja C-tick-merkinnan EMC-vaatimukset tayttyvat.

Nelijohdinjarjestelmaa voidaan kayttaa verkkokaapelointiin, mutta symmetrista,
suojattua kaapelia suositellaan.

Nelijohdinjarjestelmaan verrattuna symmetrisen, suojatun kaapelin kaytto vahentaa
koko taajuusmuuttajajarjestelman sahkomagneettisia hairidita, moottorin
laakerivirtoja ja kulumista.
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Tehokaapelityypit

Tassa taajuusmuuttajassa voidaan kayttaa alla esiteltyja tehokaapeleita.

Moottorikaapelit Huomaa:Erillinen PE-johdin tarvitaan, jos
(suositellaan my&s verkkokaapeleille) kaapelin suojavaipan johtokyky ei riita tar-
koitukseen.

Suojattu, symmetrinen kaapeli: kolmivai-
heiset johtimet ja samankeskinen tai muu-
toin rakenteeltaan symmetrinen PE-johdin
ja suojavaippa

PE-johdin

Suojavaippa iavai
ja suoja- uojavaipp Suojavaippa
vaippa

PE e PE

Sallittu verkkokaapeleiksi

Suojavaippa
Nelijohdinjarjestelma: kolmivaiheiset johti-
met ja suojaava johdin
PE PE

Moottorikaapelin suojavaippa

Toimiakseen suojajohtimena suojavaipan poikkipinta-alan on oltava sama kuin
vaihejohtimissa, jos ne on valmistettu samasta metallista.

Sateilevia ja johtuvia radiotaajuisia hairioita voidaan vahentaa tehokkaasti, kun
suojavaipan johtokyky on vahintaan 1/10 vaihejohtimen johtokyvysta. Vaatimukset
tayttyvat, kun kaytetaan kuparista tai alumiinista suojavaippaa. Taajuusmuuttajan
moottorikaapelin suojavaipan vahimmaisvaatimus nakyy alla olevassa kuvassa.
Suojavaipassa on samankeskinen kuparijohdinkerros. Mita parempi ja tiukempi
suojavaippa on, sita alhaisempia ovat hairiosateily ja laakerivirrat.

Eristyskuori Kuparilankasuoja Vaihejohdin
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Lisavaatimukset (Yhdysvallat)

Jos metallista kytkentakoteloa ei kayteta, moottorikaapeleita varten suositellaan MC-
tyyppista jatkuvasta aaltoalumiinista valmistettua panssarikaapelia symmetristen
maakaapelien tai suojatun tehokaapelin kanssa.

Tehokaapelien taytyy kestaa 75 °C:n lampdtila.

Kytkentakotelo

Jos kytkentakoteloja on liitettava yhteen, kytke liitos maadoitusjohtimella, joka on
kytketty kytkentakoteloon liitoksen kummaltakin puolelta. Yhdista kytkentakotelot
myOs taajuusmuuttajan koteloon. Kayta eri kytkentakoteloita tulovirralle, moottorille,
jarruvastuksille ja ohjauskaapeleille. Moottorikaapelointi saa kulkea vain yhdesta
samassa kytkentakotelossa olevasta taajuusmuuttajasta.

Panssarikaapeli / suojattu tehokaapeli

Kolmella symmetrisella suojajohtimella varustettua MC-tyypin kuusijohdinkaapelia (3
vaihe- ja 3 maajohdinta) saa seuraavilta valmistajilta (kauppanimet suluissa):

* Anixter Wire & Cable (Philsheath)

» BICC General Corp (Philsheath)

* Rockbestos Co. (Gardex)

» Oaknite (CLX).

Suojattua tehokaapelia saa seuraavilta valmistajilta:

 Belden
« LAPPKABEL (OLFLEX)
o Pirelli.

Ohjauskaapeleiden valinta

Yleiset ohjeet
Kaikki analogiset ohjauskaapelit ja taajuustulokaapeli on suojattava.

Analogiasignaaleille on kaytettava kaksoissuojattua, kierrettya parikaapelia. (Kuva a,
esimerkiksi JAMAK, jota valmistaa Draka NK Cables.) Jokaiselle signaalille on
kaytettava yhta suojattua paria. Analogiasignaaleille ei saa kayttaa yhteista
paluujohdinta.

Pienjannitteisille digitaalisille signaaleille paras vaihtoehto on kaksoissuojattu kaapeli,
mutta myos yksinkertaisesti suojattua tai suojaamatonta kierrettya useamman parin
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kaapelia (Kuva b) voidaan kayttaa. Taajuustulolle on kuitenkin aina kaytettava
suojattua kaapelia.

b
— "I,
i N il

Kaksoissuojattu kierretty Yksinkert. suojattu kierretty
useamman parin kaapeli useamman parin kaapeli

Analogisten ja digitaalisten signaalien on oltava eri kaapeleissa.

Releohjatut signaalit, joiden jannite on alle 48 V, voivat kulkea samoissa kaapeleissa
kuin digitaaliset tulosignaalit. Paras vaihtoehto releohjatuille signaaleille on kierretty
parikaapeli.

24 VDC:n ja 115/230 VAC:n signaaleja ei saa kytkea samaan kaapeliin.

Relekaapeli

Kaapelityyppi, jossa on punottu metallisuoja (esimerkiksi OLFLEX, valmistaja
LAPPKABEL) on ABB:n testaama ja hyvaksyma.

Ohjauspaneelikaapeli

Ohjauspaneelin ja taajuusmuuttajan valinen kaapeli ei saa olla yli 3 m etakaytdssa.
Ohjauspaneelin lisdvarustesarjoissa kaytetaan ABB Oy:n testaamaa ja hyvaksymaa
kaapelityyppia.

Kaapelireitit

Moottorikaapeli on asennettava mahdollisimman kauas muista kaapeleista. Eri
taajuusmuuttajien moottorikaapelit voidaan asentaa vierekkain, toisiinsa kiinni.
Moottorikaapeli, verkkokaapeli ja ohjauskaapelit kannattaa asentaa eri
kaapelihyllyille. Taajuusmuuttajan Iahtojannitteen nopeista vaihteluista aiheutuvia
sahkodmagneettisia hairidita on pyrittava ehkaisemaan valttamalla pitkia
samansuuntaisia vetoja muiden kaapeleiden kanssa.

Jos ohjauskaapelit on vedettava ristiin tehokaapelin kanssa, kaapeleiden kulman on
oltava 90 astetta tai mahdollisimman lahella sita.

Kaapelihyllyt on kytkettava hyvin toisiinsa seka maadoituselektrodeihin. Paikallista
potentiaalin tasausta voidaan parantaa kayttamalla alumiinihyllyjarjestelmia.
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Moottorikaapeli
Taajuus- Tehokaapeli tVéh' 300 mm
muuttaja
Verkkokaapeli Moottorikaapeli
§ vah. 200 mm 90°|_| tvéh_ 500 mm
Ohjauskaapelit
Ohjauskaapelikanavat
24V 230V 24V 230V
/
AN ' %
N M
/><\\
/| N

Ei ole sallittu, ellei 24 V:n kaapelissa ole
230 V:n eristysta tai sita ei ole eristetty
230 V:n eristysvaipalla.

Veda 24 V:n ja 230 V:n ohjauskaapelit kaa-
pin sisalla oleviin erillisiin kanaviin.
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Taajuusmuuttajan, verkkokaapelin, moottorin ja
moottorikaapelin suojaaminen oikosulkua ja termista
ylikuormitusta vastaan

Taajuusmuuttajan ja verkkokaapelin oikosulkusuojaus

Toteuta suojaus seuraavien ohjeiden mukaisesti.

Piirikaavio Oikosulkusuojaus
Jako- Verkko- Taajuus- Taajuusmuuttaja ja
keskus | kaapeli muuttaja syOttokaapeli on

suojattava sulakkeilla.

. '1_)' | 4 ~ +@ Katso alaviite 1).
= e

i |
.

1) Sulakkeiden nimellisarvot ovat luvussa Tekniset tiedot sivulla 387. Sulakkeet suojaavat
verkkokaapelia oikosulkutilanteessa ja estavat taajuusmuuttajaa ja lisalaitteita
vaurioitumasta, jos taajuusmuuttajan sisalla sattuu oikosulku.

Moottorin ja moottorikaapelin oikosulkusuojaus

Taajuusmuuttaja suojaa moottoria ja moottorikaapelia oikosulkutilanteessa, kun
moottorikaapeli on mitoitettu taajuusmuuttajan nimellisvirran mukaan. Muita
suojalaitteita ei tarvita.

Taajuusmuuttajan, moottorikaapelin ja verkkokaapelin suojaaminen
termista ylikuormitusta vastaan

Taajuusmuuttaja suojaa itseaan seka verkko- ja moottorikaapeleita termiselta
ylikuormitukselta, kun kaapelit on mitoitettu taajuusmuuttajan nimellisvirran mukaan.
Muita termisen ylikuormituksen suojalaitteita ei tarvita.

VAROITUS! Jos taajuusmuuttajaan on kytketty useita moottoreita,

kaapeleiden ja moottorin suojaukseen on kaytettava erillista termista
ylikuormituskytkinta. Nama laitteet saattavat vaatia erillisen sulakkeen
oikosulkuvirran katkaisemista varten.

Moottorin suojaaminen termiselta ylikuormitukselta

Moottori on suojattava termiselta ylikuormitukselta maaraysten mukaan ja moottorin
virta on katkaistava heti, kun ylikuormitus havaitaan. Taajuusmuuttajassa on
moottorin lampdvalvontatoiminto, joka suojaa moottoria ja katkaisee virran
tarvittaessa. Taajuusmuuttajaan voidaan myaos liittaa moottorin lampaotilan mittaus.
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Kayttaja voi saataa seka lampomallia etta lampaotilan mittaustoimintoa parametrien
avulla.

Yleisimmat lampatila-anturit ovat:

* Moottorikoot IEC 180...225: lampokytkin (esim. Klixon)

» Moottorikoot IEC 200...250 ja niitda suuremmat: PTC tai Pt100.

Lisatietoja lampomallista on kohdassa Moottorin lampdvalvonta sivulla 153.

Lisatietoja lampdtilan mittauksesta on kohdassa Moottorin lampdétilan mittaus vakio-
I/O-kortilla sivulla 163.

Safe torque off (STO) -toiminnon toteuttaminen
Katso kohta Liite: STO (Safe torque off) -toiminto sivulla 423.

Jaannosivirtalaitteiden (RCD) kayttaminen
taajuusmuuttajan kanssa

ACS355-01x-taajuusmuuttajia voidaan kayttaa tyypin A jaanndsvirtalaitteiden kanssa
ja ACS355-03x-taajuusmuuttajia tyypin B jaannodsvirtalaitteiden kanssa. ACS355-
03x-taajuusmuuttajissa voidaan myos kayttaa muunlaisia suoran tai epasuoran

kosketuksen suojausmenetelmia. Ne voidaan esimerkiksi erottaa ymparistosta
kaksinkertaisella tai vahvistetulla eristyksella tai erottaa sy6tdosta muuntajalla.

Turvakytkimen kayttaminen taajuusmuuttajan ja moottorin
valissa

Kestomagneettimoottorin ja taajuusmuuttajan [ahdon valiin on suositeltavaa asentaa
turvakytkin. Turvakytkimella erotetaan moottori taajuusmuuttajasta taajuusmuuttajan
huoltotoiden aikana.

Ohituskayton toteuttaminen

VAROITUS! Verkkojannitetta ei saa koskaan kytkea taajuusmuuttajan
[ahtoliittimiin U2, V2 tai W2. Lahtoon kytketty verkkojannite voi vahingoittaa
taajuusmuuttajaa pysyvasti.

Jos ohitusta tarvitaan usein, on kaytettava mekaanisesti kytkettyja kytkimia tai
kontaktoreita. Tama varmistaa, etta moottorin liitantoja ei ole kytketty samanaikaisesti
AC-verkkoon ja taajuusmuuttajan Iahtoliittimiin.
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Relelahtojen koskettimien suojaaminen

Kun jannite katkaistaan, induktiiviset kuormat (releet, kontaktorit, moottorit)
aiheuttavat jannitepiikkeja.

Induktiiviset kuormat on suositeltavaa varustaa hairidita vaimentavilla piireilla
(varistorit, RC-suotimet [AC] tai diodit [DC]), joiden avulla sahkdmagneettiset hairiot
voidaan minimoida jannitetta katkaistaessa. Jos hairioita ei vaimenneta, ne voivat
kytkeytya kapasitiivisesti tai induktiivisesti ohjauskaapelin muihin johtimiin ja lisata
muiden jarjestelman osien vahingoittumisriskia.

Suojakomponentti asennetaan mahdollisimman Iahelle induktiivista kuormaa.
Suojakomponentteja ei saa asentaa I/O-riviliittimeen.

Varistori’_'il—‘ o -
o B Taajuus- |
230 VAC : muuttajan :
L relelahto |
RC-suodin FE“
—

Taajuus- |
230 VAC :1 muuttajan:
L relelahtd |
Diodi <
© B J Taajuus- |
24 VDC } : muuttajan’
| L relelahto |

(e
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Sahkoliitannat

Yleista

Tama luku sisaltaa tietoja asennuksen eristyksen tarkistamisesta,
yhteensopivuudesta maadoittamattomien IT-verkkojen ja epasymmetrisesti
maadoitettujen TN-verkkojen kanssa seka teho- ja ohjauskaapeleiden kytkemisesta.

VAROITUS! Tassa luvussa kuvatut tyot saa tehda vain pateva sahkoalan

ammattilainen. Noudata luvussa Turvaohjeet sivulla 717 olevia ohjeita.
Turvaohjeiden noudattamatta jattaminen voi aiheuttaa vakavan vamman tai
hengenvaaran.

Varmista, etta taajuusmuuttaja on kytketty irti verkosta asennuksen ajaksi. Jos
taajuusmuuttaja on kytketty verkkoon, kytke se irti verkosta ja odota

viisi minuuttia. /

Asennuksen eristysmittaukset

Taajuusmuuttaja

Taajuusmuuttajan millekaan osalle ei tule tehda ylijannite- tai
eristysresistanssimittauksia (esimerkiksi suurjannitekoestusta tai
eristysvastusmittausta), koska testaus voi vahingoittaa taajuusmuuttajaa. Jokainen
taajuusmuuttaja on testattu tehtaassa paapiirin ja rungon valisen eristyksen osalta.
Taajuusmuuttajan sisalla on my0s jannitetta rajoittavia piireja, jotka rajoittavat
testausjannitetta automaattisesti.

Verkkokaapeli

Ennen verkkokaapelin kytkemista taajuusmuuttajaan on tarkistettava, etta kaapelin
eristys on paikallisten maaraysten mukainen.
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Moottori ja moottorikaapeli

Moottorin ja moottorikaapelin eristys tarkistetaan seuraavasti:

1. Varmista, etta moottorikaapeli on kytketty moottoriin ja irrotettu taajuusmuuttajan
lahtdliittimista U2, V2 ja W2.

2. Mittaa eristysvastukset jokaisen vaihejohtimen ja maan
valiltda mittausjannitteella 500 VDC. ABB-moottorin
eristysvastuksen on oltava vahintaan 100 Mohm
(ohjearvo 25 °C:n lampdtilassa). Lisatietoja muiden
moottorien eristysvastuksista on valmistajan ohjeissa.

Huomaa: Moottorin kotelon sisalla oleva kosteus
pienentaa eristysvastusta. Jos epailet, etta kotelon sisalla on kosteutta, kuivata
moottori ja toista toimenpide.

Yhteensopivuuden tarkistaminen maadoittamattomien IT-
verkkojen ja epasymmetrisesti maadoitettujen TN-
verkkojen kanssa

VAROITUS! Kytke sisainen EMC-suodin irti, kun taajuusmuuttajaa asennetaan

IT-verkkoon (maadoittamattomaan tai suurohmisesti [yli 30 ohmia]
maadoitettuun verkkoon). Muussa tapauksessa verkko kytkeytyy maapotentiaaliin
taajuusmuuttajan EMC-suotimen kondensaattorien kautta. Tama voi aiheuttaa
vaaratilanteen tai vahingoittaa taajuusmuuttajaa.

Kytke irti sisdinen EMC-suodin, kun taajuusmuuttaja asennetaan epasymmetrisesti
maadoitettuun TN-verkkoon, muussa tapauksessa taajuusmuuttaja vaurioituu.

Huomaa: Kun sisainen EMC-suodin on kytketty irti, taajuusmuuttaja ei ole EMC-
yhteensopiva ilman ulkoista suodinta.

1. Maadoittamattomassa IT-verkossa tai epasymmetrisesti maadoitetussa TN-
verkossa sisaanrakennettu EMC-suodin kytketaan irti irrottamalla EMC-ruuvi. 3-
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vaiheisissa U-tyypin taajuusmuuttajissa (tyyppikoodi ACS355-03U-) EMC-ruuvi
on irrotettu tehtaalla ja vaihdettu muoviruuviin.

EMC-ruuvi, runkokoot RO...R2.
Runkokoossa R3 ruuvi on hieman ylempana.

EMC-ruuvi, runkokoko R4, IP20
(kannen takana mallissa R4, NEMA 1)

| ==

00O ©e® 000
u viwm BRK+BRK- U2 V2 W2
MAINS BRAKE MOTOR
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Tehokaapeliliitannat

Liitantakaavio

Taajuusmuuttaja

TULO LAHTO
PE [UTAL[VIN[W1T]| (&)[BRK+[BRK]  [U2][V2[W2] &)
I

1) I_ 1
T O\{J__lj (———-ﬁT 2)
| A I
Muita | ' |
|
vaihtoehtoja on PlE r|_ _
kohdassa 3 \U P+ — |/
Erotuslaitteen " [ -
| L]
| -

4 \ |
F [ L

jarruvastus tai
yhteinen DC 3

Moottori

E} [j Valinnainen
)

—/‘/c:ﬁﬁ

L1

—
—

L2/N L3

) Maadoita PE-johtimen toinen paa jakokeskuksessa.

2) Kayta erillistd maadoituskaapelia, jos kaapelin suojavaipan johtokyky ei ole riittava
(pienempi kuin vaihejohtimen johtokyky) kaapelissa, jossa ei ole symmetrista
maadoitusjohdinta. Lisatietoja on kohdassa Tehokaapeleiden valinta sivulla 41.

3) Lisatietoja yhteisestd DC-yhteydesta on oppaassa ACS355 Common DC application guide
(BAUA0000070130 [englanninkielinen]).

4) Kytke nollajohdin tdhan yksivaiheisissa asennuksissa.

Huomaa:

Ala kaytd epasymmetristd moottorikaapelia.

Jos moottorikaapelissa on suojavaipan lisaksi symmetrinen maadoitusjohdin, kytke
maadoitusjohdin maadoitusliittimeen seka taajuusmuuttajan ettd moottorin paassa.

Veda moottorikaapeli, verkkokaapeli ja ohjauskaapelit erikseen. Lisatietoja on kohdassa
Kaapelireitit sivulla 44.

Moottorikaapelin suojavaipan maadoitus moottorin paassa

Radiotaajuisten hairididen minimointi:
* maadoita kaapeli kiertamalla suojavaippaa
seuraavasti: punoksen leveys > 1/5 - pituus

* tai maadoita kaapelin suojavaippa 360 astetta
moottorin kytkentakotelon lapiviennissa.
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Liitannan vaiheet

. Kuori syo6ttokaapeli. Maadoita paljas suojavaippa (jos kaytettavissa) siten, etta se
on 360 astetta maadoitusliittimen alla. Kiinnita verkkokaapelin maadoitusjohdin
(PE) maadoituskiinnikkeen alle. Kytke vaihejohtimet liittimiin U1, V1 ja W1. Kayta
kiristysmomenttia 0,8 Nm runkokoossa RO...R2, 1,7 Nm runkokoossa R3

ja 2,5 Nm runkokoossa R4.

. Kuori syottokaapeli. Maadoita paljas suojavaippa (jos kaytettavissa) siten, etta se
on 360 astetta maadoitusliittimen alla. Kierra suojavaippa mahdollisimman
lyhyeksi johtimeksi. Kiinnita kierretty suojavaippa maadoituskiinnikkeen alle.
Kytke vaihejohtimet liittimiin U2, V2 ja W2. Kayta kiristysmomenttia 0,8 Nm
runkokoossa RO0...R2, 1,7 Nm runkokoossa R3 ja 2,5 Nm runkokoossa R4.

. Kytke lisavarusteena saatava jarruvastus liittimiin BRK+ ja BRK- suojatulla
kaapelilla samalla tavalla kuin kuin edellisessa moottorikaapelin liitantaa
koskevassa vaiheessa.

. Kiinnita kaapelit mekaanisesti taajuusmuuttajan ulkopuolelle.

4 u|

e
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Ohjauskaapeliliitannat

I/O-liittimet

I/O-liittimet on kuvattu alla. Kiristysmomentti = 0,4Nm.

X1C:STO

Dangerous voltage

13: DI2
14: DI3
15: DI4
16: DI5 digitaali- tai taajuustulo

X1A: X1B:
123 45 1: SCR 17: ROCOM
2: Al 18: RONC
2009 3: GND 19: RONO
1)) 4: +10V 20: DOSRC
— 5: Al2 21: DOOUT
E g 22 6: GND 22: DOGND
00 7: AO
j 8: GND X1C:STO
I 9: +24V 1: OUT1
= 10: GND 2: OUT2
] 11: DCOM 3: IN1
Warning! 8 12: DI1 4: IN2
©
©
©
©

S1: Valitsee jannitteen tai virran

% = analogiatulojen Al1 ja Al2

signaalityypeiksi.

X1A X1B

Analogiatulojen jannitteen ja virran valinta

Kytkimella S1 valitaan analogiatulojen Al1 ja Al2 signaalityyppi: jannite (0 [2]...10 V' /
-10...10 V) tai virta (0 [4]...20 mA / -20...20 mA). Tehdasasetuksena on
unipolaarinen jannite analogiatulolle Al1 (0 [2]...10 V) ja unipolaarinen virta
analogiatulolle Al2 (0 [4]...20 mA), mika vastaa sovellusmakrojen oletusarvoja.
Kytkin on sijoitettu I/O-liittimen 9 vasemmalle puolelle. (Katso alla olevaa I/O-liittimen
kuvaa.)

Ylaasento (PAALLA): | (0 [4]...20 mA, oletus analogiatulolle Al2; tai -20...20 mA)
Ala-asento (POIS): U (0 [2]...10 V, oletus analogiatulolle Al1; tai -10...10 V)

S1

Al1[-[Hg
Al2|SE1%
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Bipolaarista jannitetta (-10...10 V) ja virtaa (-20...20 mA) voidaan myos kayttaa. Jos
unipolaarisen sijaan kaytetaan bipolaarista liitantaa, katso parametriasetukset
kohdasta Ohjelmoitavat analogiatulot sivulta 137.

Unipolaarinen jannite

1...10 kohm SCR
LAl

3 —+——-GND

A 10V

Bipolaarinen jannite

SCR
,I,l_ Al
/') TGND

Unipolaarinen/
bipolaarinen virta
’_<D= A J—SCR

/1

Al
7 -

GND
Kayta ulkoista

+10V GND -10 V
(I

teholahdetta.

Digitaalitulojen PNP- ja NPN-kytkenta

Digitaalitulojen liittimet voidaan kytkea joko PNP- tai NPN-kytkennalla.

PNP-kytkenta (Iahde)
X1
9 [+24 V
|:10 GND
11 [DCOM
-~ 12 [DI
13 |DI2
.~ 14 |DI3
-~ 115 |DI4
{16 |DI5

NPN-kytkenta (vastaanottaja)

X1 9 |+24V
Em GND

11 [DCOM
———— 112 [DI1
——113 [DI2
——14 [DI3
——15 [DI4
———16 [DI5

Digitaalitulojen ulkoinen tehonsyotto

X1

PNP-kytkenta (lahde)

9

+24 'V

0VvDC

10

GND +24V DC

+24 V DC

11

DCOM 0VDC

12

DI1

13

DI2

14

DI3

15

Dl4

16

DI5

NPN-kytkenta (vastaanottaja)

X1

Alla olevassa kuvassa on lisatietoja ulkoisen +24 V:n syo6ton kayttamisesta digitaalituloissa. /

9

+24 'V

10

GND

11

DCOM

12

DI1

13

DI2

14

DI3

15

Dl4

16

DI5

Taajuustulo

Jos taajuustulona kaytetaan digitaalituloa DI5, katso vastaavat parametrien asetukset
kohdasta Taajuustulo sivulta 141.
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Kaksi- ja kolmijohdinanturien kytkentaesimerkkeja

Kasi/Auto-, PID-saato- ja momenttisaatomakrot (katso kohta Sovellusmakrot, sivut
120, 121 ja 122) kayttavat analogiatuloa 2 (Al2). Nailla sivuilla kuvatuissa makrojen
kytkentakaavioissa on kaytetty antureita, joilla on ulkoinen jannitelahde (kytkentoja ei
kuvassa). Seuraavissa kuvissa on esimerkit taajuusmuuttajan apujannitelahtéa
jannitelahteena kayttavan kaksi- ja kolmijohtimisen anturin/lahettimen kytkenndista.

Huomaa: 24 V:n (200 mA) apujannitelahdon maksimikapasiteettia ei saa ylittaa.

Kaksijohdinanturi/-lahetin

X1A

Prosessioloarvon mittaus tai ohjearvo,
||+ ‘—6 GND [0(4)...20 mA, Ry, = 100 ohm

|_ 9 +24 V | Apujannitelahtd, eristdmaton,
10 |GND |*+24 V DC, maks. 200 mA

Huomaa: Anturi saa virran virtalahdostaan, ja syottajannite (+24 V) tulee
taajuusmuuttajasta. Lahtosignaalin on siten oltava 4...20 mA, ei 0...20 mA.

Kolmijohdinanturi/-lahetin

X1A

OUT (0)4...20 mA 5 Al2 Prosessioloarvon mittaus tai ohjearvo,
| 6 |GND |0(4)...20 mA, R, = 100 ohm
+

9 +24 V | Apujannitelahtd, eristamaton,
L 110 |GND |+24 V DC, maks. 200 mA
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Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennat

Oletusarvoiset ohjaussignaalien kytkennat riippuvat kaytossa olevasta
sovellusmakrosta, joka valitaan parametrilla 9902 SOVELLUS-MAKRO.

Oletusmakro on Vakio-ohjausmakro. Sen avulla muodostetaan yleispatevat 1/0-
ohjauskytkennat kolmea vakionopeutta kayttamalla. Parametriarvot on annettu
kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 186. Lisatietoja muista makroista on luvussa
Sovellusmakrot sivulla 113.

Seuraavassa kuvassa on |/O-oletuskytkennat Vakio-ohjausmakroa varten.

X1A
1 |SCR Ohjauskaapelin suoja
.10 komm ‘7L"7__%’ 2 |Al1 Lihtétaajuuden ohjearvo: 0...10 V 1
/’(T | 1 3 |GND Analogiatulopiirin maa
1 | 4 |+10V Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA
| 5 |Al2 Oletusarvoisesti ei kaytossa. 0...10 V
enint. 500 ohm | | 6 [GND Analogiatulopiirin maa
7 /.| |! 7 (a0 Lihtdtaajuuden arvo: 0...20 mA
7 _;'4) 8 |GND Analogialahtopiirin maa
9 |+24V Apujannitelahtd: +24 V DC, enint. 200 mA
10 |GND Apujannitemaa
- 11 |DCOM |Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
{12 (DI Seis (0) / Kiy (1)
/—13 DI2 Eteen (0) / Taakse (1)
" T14|Di3 Vakionopeuden valinta 2)
/—15 Dl4 Vakionopeuden valinta 2)
L~ 16|DI5 Kiihdytys- ja hidastusajan valinta )
X1B
17 |[ROCOM Relelahto 1
18 |[RONC Q Ei vikaa [Vika (-1)]
®—119|RONO
20 [DOSRC Digitaalilahtd, enint. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?&; Ei vikaa [Vika (-1)]
22 | DOGND
X1C:STO
|—1 OuUT1 STO (Safe torque off) -liitanta
2 |OUT2
|—3 IN1
4 |IN2
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) Analogiatuloa Al1 kaytetaan

nopeusohjeena, jos vektoritila on valittuna.

2) Katso parametriryhma 12

VAKIONOPEUDET:

DI3 [DI4 | Toiminto (parametri)
0 |0 |Nopeus Al1:sta

1 0 |Nopeus 1 (7202)

0 1 Nopeus 2 (7203)

1 1 Nopeus 3 (7204)

30= Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien

2202 ja 2203 mukaan.
1 = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien
2205 ja 2206 mukaan.

4) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.

Kiristysmomentti: 0,4 Nm.
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Liitannan vaiheet
1. lrrota suojakansi tyontamalla kantta kolosta ja liu'uttamalla kansi samalla irti
rungosta.

2. Analogiset signaalit. Kuori analogiasignaalikaapelin ulointa eristysta 360 astetta ja
maadoita paljas suojavaippa kiinnikkeen alle.

3. Kytke johtimet oikeisiin liittimiin. Kirista momenttiin 0,4 Nm.

4. Kierra analogiasignaalikaapelin kunkin parin maadoitusjohtimet yhteen ja kytke
nippu liittimeen SCR (liitin 1).

5. Digitaaliset signaalit. Kuori digitaalisignaalikaapelin ulointa eristysta 360 astetta ja
maadoita paljas suojavaippa kiinnikkeen alle.

6. Kytke kaapelin johtimet vastaaviin liittimiin. Kirista momenttiin 0,4 Nm.

7. Jos kaytat kaksoissuojattua kaapelia, kierra myos kaapelin jokaisen parin
maadoitusjohtimet yhteen johtimeksi ja kytke se SCR-liittimeen (liitin 1).

8. Kiinnita kaapelit mekaanisesti taajuusmuuttajan ulkopuolelle.

9. Liu'uta suojakansi paikalleen, jollet aio asentaa lisavarusteena saatavaa
kenttavaylamoduulia. (Lisatietoja on kohdassa Kiinnité kenttdvéyldamoduuli
(lisdvaruste) sivulla 38.)

10. Kytke STO-johtimet oikeisiin liittimiin. Kirista momenttiin 0,4 Nm.

=
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Asennuksen tarkistuslista

Yleista

Tama luku sisaltaa tarkistuslistan taajuusmuuttajan mekaanisen asennuksen ja
sahkoliitantojen tarkistusta varten.

Tarkasta asennus.

Taajuusmuuttajan mekaaninen asennus ja sahkoliitannat on tarkistettava ennen
laitteen kayttddnottoa. Kay lista lapi yhdessa toisen henkilon kanssa. Tutustu taman
oppaan lukuun Turvaohjeet sivulla 17 ennen laitteen kayttoa.

Tarkista seuraavat kohdat

MEKAANINEN ASENNUS

[0 Kayttdympariston olosuhteet ovat rajojen sisalla. (Lisatietoja on kohdissa Mekaaninen
asennus: Asennuspaikan tarkistaminen sivulla 33 seka Tekniset tiedot: Haviét,
Jjééhdytystiedot ja héairiét sivulla 388 ja Kayttoympéristét sivulla 396.)

[0 Laite on asennettu oikein tasaiselle, pystysuoralle, syttymatonta materiaalia olevalle
seindlle. (Lisatietoja on kohdassa Mekaaninen asennus sivulla 33.)

[0 Jaahdytysilma paasee virtaamaan vapaasti. (Lisatietoja on kohdassa Mekaaninen
asennus: Vapaa tila taajuusmuuttajan ympaérilla sivulla 34.)

[0 Moottori ja kaytettéava laite ovat kayttdvalmiit. (Lisatietoja on kohdissa Sdhkéasennuksen
suunnittelu: Moottorin ja taajuusmuuttajan yhteensopivuuden tarkistaminen sivulla 40
seka Tekniset tiedot: Moottoriliitdnnét sivulla 391.)

SAHKOLIITANNAT (Lisatietoja on kohdissa Sédhkbéasennuksen suunnittelu sivulla 39 ja
Séhkoliitdnnét sivulla 49.)

[0 Maadoittamattomissa ja epasymmetrisesti maadoitetuissa verkoissa:
Sisaanrakennettu EMC-suodin on kytketty irti (EMC-ruuvi on irrotettu).

[J Kondensaattorit on elvytettava, jos taajuusmuuttaja ei ole ollut kaytdssa yli vuoteen.
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Tarkista seuraavat kohdat

Taajuusmuuttaja on maadoitettu oikein.

Syéttéjannite vastaa taajuusmuuttajan nimellista tulojannitetta.

Verkkoliitannat U1/L, V1/N ja W1 on tehty oikein ja kiristetty oikealla momentilla.
Sopivat verkkosulakkeet ja erotin on asennettu.

Moottoriliitannat U2, V2 ja W2 on tehty oikein ja kiristetty oikeaan momenttiin.
Moottorikaapeli, verkkokaapeli ja ohjauskaapelit on vedetty erikseen.

Ulkoiset ohjausliitannat (1/0) on tehty oikein.

Safe torque off (STO) -toiminnon liitdnnat, toiminta ja reaktio ovat kunnossa.

Ohituskaytdssa on tarkistettava, ettei taajuusmuuttajan Iahtoliittimiin voi kytkeytya
verkkojannitetta.

O O0O0O0OO00OoOoO00Ooao

Suojakansi ja NEMA 1:n suojus ja kytkentakotelo ovat paikoillaan.
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Kayttoonotto, ohjaus 1/O:n
kautta ja ID-ajo

Yleista

Tassa luvussa kuvataan
» kayttoonottoa

« kaynnistysta, pysaytysta, pyorimissuunnan vaihtoa ja moottorin nopeudensaatoa
I/O-liitannan kautta

+ taajuusmuuttajan ID-ajoa.

Tassa luvussa on kuvattu lyhyesti ohjauspaneelin kayttoa naissa tehtavissa.
Lisatietoja ohjauspaneelin kaytosta on luvussa Ohjauspaneelit sivulla 77.

Taajuusmuuttajan kayttoonotto

VAROITUS!Kayttoonoton saa suorittaa vain pateva sahkoalan
Vi ” \ / I \ ammattilainen.
Kayttoonoton aikana on noudatettava luvun Turvaohjeet sivulla 17 olevia ohjeita.

Taajuusmuuttaja kaynnistyy automaattisesti jannitteen kytkennan yhteydessa, jos
ulkoinen kay-komento on toiminnassa ja taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa.

O
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Varmista, ettd moottorin kaynnistaminen ei aiheuta vaaraa. Kytke kaytettava laite
irti, jos

 laite pyorii vaaraan suuntaan, mika voi vaurioittaa kaytettavaa laitetta

* jos taajuusmuuttajan kayttdonoton aikana on suoritettava ID-ajo. ID-ajo on

tarpeellinen vain sovelluksissa, jotka edellyttavat erinomaista moottorin
saatotarkkuutta.

» Tarkista asennus. Tarkistuslista on luvussa Asennuksen tarkistuslista sivulla 617.

Taajuusmuuttajan kayttoonotto riippuu kaytossa olevasta ohjauspaneelista.
Kayttoonotto on erilainen myds, jos ohjauspaneelia ei ole.

+ Jos ohjauspaneelia ei ole, noudata kohdassa Taajuusmuuttajan kéyttéénotto
ilman ohjauspaneelia sivulla 64 annettuja ohjeita.

+ Jos kaytossa on Basic-ohjauspaneeli, noudata kohdassa Manuaalinen
kayttéénotto sivulla 65 annettuja ohjeita.

» Jos kaytossa on Assistant-ohjauspaneeli (ACS-CP-A, ACS-CP-D), voit
kayttaa joko Start-up Assistantia (katso kohta Ohjattu kayttéénotto sivulla 70) tai
suorittaa manuaalisen kayttdonoton (katso kohta Manuaalinen kéyttéénotto
sivulla 65).

Start-up Assistant sisaltyy vain Assistant-ohjauspaneeliin. Assistant opastaa
kayttajaa tekemaan kaikki olennaiset asetukset. Rajoitetussa kayttdonotossa
taajuusmuuttaja ei anna ohjeita, vaan kayttaja tekee perusasetukset kohdassa
Manuaalinen kadyttéénotto sivulla 65 annettujen ohjeiden mukaan.

Taajuusmuuttajan kayttoonotto ilman ohjauspaneelia

JANNITTEEN KYTKENTA
O | Kytke verkkovirta ja odota hetki.

[0 | Tarkista, ettd punainen LED-valo ei pala ja etta vihrea LED-valo palaa, mutta ei
vilku.

Taajuusmuuttaja on nyt kayttovalmis.
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Manuaalinen kayttoonotto

Manuaalisessa kayttoonotossa voidaan kayttaa Basic- tai Assistant-ohjauspaneelia.
Seuraavat ohjeet koskevat kumpaakin ohjauspaneelia, mutta naytot ovat Basic-
ohjauspaneelin nayttdja, paitsi jos ohje koskee vain Assistant-ohjauspaneelia.

Varmista aluksi, ettd moottorin arvokilven tiedot ovat helposti saatavilla.
JANNITTEEN KYTKENTA

O | Kytke verkkovirta.

Basic-ohjauspaneeli siirtyy ohjaustilaan (Output). REM 0.0 nz
OUTPUT FWD

Assistant-ohjauspaneeli kysyy, haluatko REM O VALINTA —

kéynnistéa Start-up Assistantin. Jos valitset 2, | |Haluatko kayttdd

Start-up Assistant ei kaynnisty ja voit jatkaa kasin assistanttia?

tehtavaa kayttoonottoa Basic-ohjauspaneelin 1 =

kayttoonotto-ohjeiden mukaan. POISTU| 00:00 [ oK

KAYTTOONOTTOTIETOJEN SYOTTAMINEN (parametriryhmi 99)
O | Jos kaytdssa on Assistant-ohjauspaneeli, valitse REM % PAR MUOKKAUS ——

kieli. (Basic-ohjauspaneelissa ei ole kielitukea.) 9901 KIELI
Valittavana olevat kielet on lueteltu parametrissa ENGLISH
9901. [0]

PERUUTAI 00:00 [TALLETA

Lisatietoja parametrien maarittamisesta Assistant-
ohjauspaneelin avulla on kohdassa Assistant-
ohjauspaneeli sivulla 90.

O | Valitse moottorin tyyppi (9903). 9 9 O 3
- 1 (AM): Epétahtimoottori RE
, , PAR FWD
» 2 (PMSM): Kestomagneettimoottori

Seuraavassa on parametrin 9903 asetus esimerkkind
Basic-ohjauspaneelin parametriasetuksesta. Tarkempia
ohjeita on kohdassa Basic-ohjauspaneeli sivulla 78.

1. Siirry paavalikkoon, paina “X_J-painiketta, jos r' E F

alarivilla nakyy teksti OUTPUT. Muussa REM

tapauksessa paina toistuvasti 777 -painiketta,
kunnes alarivilla nakyy teksti MENU.

2. Paina painikkeita «A™/\¥_/, kunnes naytdssa O 1 <>

MENU FwD

lukee "PAr" ja paina “S_J-painiketta. REM
PAR FWD
3. Hae parametriryhma painikkeilla ~a/<¥ " ja
paina “Y_J-painiketta. REM 9 9 O 1
PAR FWD

4. Hae parametri ryhmasta painikkeilla A/ ¥ . 9 9 O 3
REM

PAR FwWD
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5. Paina “Y_J-painiketta noin kahden sekunnin ajan,
kunnes naytdssa nakyy pametriarvo ja sen alla

teksti )

6. Muuta arvoa painikkeilla < a™/\¥ /. Arvo muuttuu
nopeammin, kun pidat painiketta alhaalla.

7. Tallenna parametriarvo painamalla ~S_J-painiketta.

Valitse sovellusmakro (parametri 9902) sen
mukaan, miten ohjauskaapelit on kytketty.

Oletusarvo 1 (VAKIO-OHJAUS) sopii useimpiin
sovelluksiin.

Valitse moottorin ohjaustapa (parametri 9904).
1 (VEKTORI: NOP)) sopii useimmissa tapauksissa.
2 (VEKTORI: MOM.) sopii momenttisaatoa kayttaviin

sovelluksiin.
3 (SKALAAR: TAAJ) on suositus

* jos kaytetdan monimoottorikayttda, jossa
taajuusmuuttajaan kytkettyjen moottoreiden maara
vaihtelee.

* jos moottorin nimellisvirta on alle 20 %
taajuusmuuttajan nimellislahtovirrasta.

* jos taajuusmuuttajaa kaytetaan testitarkoituksiin
ilman moottoria.

3 (SKALAAR: TAAJ) ei ole suositeltava ohjaustapa, jos
kaytetaan kestomagneettimoottoreita.

Valitse moottorin tiedot moottorin arvokilvesta.
Esimerkki epatahtimoottorin arvokilvesta:

(- ABB Motors C€ Jos

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 | «—~
| No
[Ins.cl. F IP 55
v Hz JkW [ wmin [ A [cos @lIAIN[tE/s

690 Y 50 |30 1475 | 32.5 | 0.83
400D 50 [ 30 |[1475 | 56 ]0.83

660Y | 50 | 30 |1470 | 34 [0.83 380V

380D | 50 |30 |1470 | 59 [0.83 7« verkko-
415D | 50 |30 |1475 | 54 |0.83 jannite
440D |60 | 35 [1770 | 59 | 0.83

Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 48 6210/C3 | 180 kg

@} IEC 34-1 @

REM 1

PAR FWD

REM 2

PAR FWD

w9903

PAR FwD
PAR FwD
PAR FwD

Huomautus: Aseta moottorin
tiedoiksi tarkalleen moottorin
arvokilvessa olevat tiedot. Jos
moottorin nimellisnopeus on
arvokilvessa esimerkiksi 1

470 rpm ja parametrin 9908
MOOTT.NIM. NOP. arvoksi
asetetaan 1 500 rpm,
taajuusmuuttaja ei toimi oikein.
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Esimerkki kestomagneettimoottorin arvokilvesta:

Ab Hb Hp
FREPEP C1536N4008E43C10

lo/ln  91/90A IP65
Ip c/.8A Imsu%ata@n clas@?
To/Tn 10.5/10.5 Nm s

Tp 31,5 Nm

Pn 3.3 kW

Fn 200 Hz

Nn 3000 r/min

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

SIN 68847 184nH812345

// .
TS 4836

01/2007 Made in Japan )

» moottorin nimellisjannite (parametri 9905).
Jos kaytdssa on kestomagneettimoottori, sy6ta tahan REM 9 9 O 5
Back-EMF-jannite nimellisnopeudella. Muussa PAR FWD

tapauksessa kayta nimellisjannitetta ja suorita ID-ajo.

Jos jannite on ilmoitettu voltteina kierrosta kohden,
esimerkiksi 60 V per 1 000 rpm, jannite 3 000 rpm:n
nimellisnopeudellaon 3 - 60 V =180 V.

» moottorin nimellisvirta (parametri 9906)

Sallittu alue: 0,2...2,0 - oy A REM 9 9 O 6

PAR FWD

* moottorin nimellistaajuus (parametri 9907) 9 9 O 7
REM

PAR FWD

» moottorin nimellisnopeus (parametri 9908) 9 9 O 8
REM

PAR FWD

» moottorin nimellisteho (parametri 9909) 9 9 O 9
REM

PAR FWD
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[0 | Valitse moottorin tunnistustapa (parametri 9970).

Kun kaytetaan tunnistusmagnetointia, oletusarvo 0 (POIS) sopii useimmille

sovelluksille. Sita on kaytetty myos tassa kayttoonottoesimerkissa. Huomaa
kuitenkin, etta talldin parametrin 9904 arvoksi taytyy maarittaa 1 (VEKTORI:
NOP) tai 2 (VEKTORI: MOM.).

Jos valitset asetuksen 0 (POIS), siirry seuraavaan kohtaan.
Arvo 1 (PAALLA) on valittava, jos
+ toimitaan lahella nollanopeutta

+ toimitaan moottorin nimellismomentin ylittavalla momenttialueella ja ilman
nopeuden takaisinkytkentaa.

Jos valitset ID-ajon [arvo 1 (PAALLA))], noudata sivulla 74 kohdassa /D-ajon
vaiheet olevia ohjeita ja palaa kohtaan MOOTTORIN PYORIMISSUUNTA
sivulla 68.

TUNNISTUSMAGNETOINTI, KUN VALITTUNA ON ID-AJON ASETUS 0 (POIS)
O | Valitse (ndytdssa vasemmalla nakyy LOC).
Kaynnista taajuusmuuttaja painamalla C&>-
painiketta. Moottorin malli lasketaan

magnetoimalla moottoria 10...15 sekuntia
nollanopeudella.

MOOTTORIN PYORIMISSUUNTA
O | Tarkista moottorin pyorimissuunta.

+ Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa LOC
(ndytdssa vasemmalla nakyy REM), vaihda XXX
paikallisohjaukseen valitsemalla 29). FWD

« Siirry paavalikkoon, paina ~X_J-painiketta, jos
alarivilla nakyy teksti OUTPUT. Muussa
tapauksessa paina toistuvasti =77 -painiketta,
kunnes alarivilla nakyy teksti MENU.

» Paina painikkeita ~a>/<¥ 7, kunnes naytossa
lukee "rEF", ja paina “S_J-painiketta.

» Nosta taajuusohjetta nollasta pieneen arvoon
painamalla ~a™-painiketta.

« Kaynnista moottori painamalla C&>-painiketta.

 Tarkista, ettda moottori pyorii naytossa
nakyvaan suuntaan (FWD = eteen, REV =
taakse).

+ Pyséayta moottori painamalla (&>-painiketta. suunta eteen  suunta taakse

Moottorin pyorimissuunnan vaihtaminen:




Kéyttébnotto, ohjaus I/0O:n kautta ja ID-ajo 69

* Vaihda vaiheet muuttamalla parametrin 9974 LOC
arvo vastakkaiseksi, esimerkiksi arvosta 0 (E/) 9 9 14

arvoon 1 (KYLLA) tai painvastoin. PAR FWD

 Tarkista tulos kytkemalla taajuusmuuttaja
verkkoon ja toistamalla edella esitetty tarkistus.

NOPEUSRAJAT JA KIIHDYTYS-/HIDASTUSAJAT

Aseta miniminopeus (parametri 20017). LOC 2 O O 1
PAR FWD

Aseta maksiminopeus (parametri 2002). LoC 2 O O 2
PAR FWD

Aseta kiihdytysaika 1 (parametri 2202). LoC

Huomaa: Aseta myo0s kiihdytysaika 2 (parametri 2 2 O 2

2205), jos sovelluksessa kaytetdan kahta PAR FWD

kiihdytysaikaa.

Aseta hidastusaika 1 (parametri 2203). LOC

Huomautus: Aseta myOs hidastusaika 2 2 2 O 3

(parametri 2206), jos sovelluksessa kaytetaan PAR FWD

kahta hidastusaikaa.
KAYTTAJAMAKRON TALLENNUS JA LOPPUTARKISTUS

Kayttoonotto on nyt valmis. Tassa vaiheessa LOC
kannattaa viela asettaa sovelluksen vaatimat 9 9 O 2
parametrit ja tallentaa asetukset PAR FWD

kayttdgjamakrona. Ohjeet ovat kohdassa
Kéyttdjamakrot sivulla 125.

Tarkista, etta taajuusmuuttajan tila on kunnossa.

Basic-ohjauspaneeli: Tarkista, etta naytdssa ei
ole vikailmoituksia tai halytyksia.

Jos haluat tarkistaa taajuusmuuttajan etuosan
LED-valot, vaihda ensin kauko-ohjaukseen
(muussa tapauksessa laite antaa
vikailmoituksen) ja irrota paneeli vasta sitten.
Varmista, etta punainen LED-valo ei pala ja etta
vihrea LED-palo palaa, mutta ei vilku.

Assistant-ohjauspaneeli: Tarkista, etta naytossa
ei ole vikailmoituksia tai halytyksia ja etta
paneelin LED-valo on vihrea eika vilku.

Taajuusmuuttaja on nyt kayttovalmis.
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Ohjattu kayttoonotto

Ohjattu kayttoonotto voidaan tehda vain Assistant-ohjauspaneelissa. Ohjattu
kayttoonotto koskee AC-epatahtimoottoreita.

Varmista aluksi, ettd moottorin arvokilven tiedot ovat helposti saatavilla.

O

JANNITTEEN KYTKENTA

Kytke verkkovirta. Ohjauspaneeli kysyy, haluatko
kaynnistaa Start-up Assistantin.

+ Kaynnista Start-up Assistant valitsemalla % (kun
on korostettu).

+ Jos et halua kaynnistaa Start-up Assitantia, valitse

POISTU

» Paina <3¥_-nappainta, jolloin korostuu, ja
valitse sitten <5 , jos haluat (tai et halua)
ohjauspaneelin kysyvan, haluatko kaynnistaa
Start-up Assistantin myods seuraavalla kerralla, kun

REM T VALINTA
Haluatko kayttaa
start-up
assistanttia?

a

E1
POISTU | 00:00 OK

REM U VALINTA
Ndytd start-up
assi s‘_cant seur.

ka%nn1stiksessa?

taajuusmuuttajaan kytketaan virta.

KIELEN VALINTA

Jos valitsit Start-up Assistantin, naytossa nakyy
kehotus valita kieli. Selaa parametriarvoja
AN/ -painikkeilla ja hyvaksy ne valitsemalla

TALLETA

POISTU

Jos valitset =~ , Start-up Assistant sulkeutuu.

OHJATUN KAYTTOONOTON ALOI

Start-up Assistant opastaa kayttoonoton kaikissa
vaiheissa moottorin kayttoonotosta alkaen. Aseta
moottorin tiedoiksi tarkalleen moottorin arvokilvessa
olevat tiedot.

Selaa parametriarvoja <~a™~/<¥ -painikkeilla,
valitse arvo valitsemalla s~ ja jatka Start-up

Assistantin ohjeiden mukaan.

Huomaa: Voit sulkea Start-up Assistantin missa
vaiheessa tahansa valitsemalla 75~ . Talléin nayttd
palaa ohjaustilaan (Output).

Peruskayttoonotto on nyt valmis. Tassa vaiheessa
voi kuitenkin olla kaytanndllista maarittaa
sovelluksen vaatimat parametrit ja jatkaa
sovelluksen maarityksia Start-up Assistantin

E1
POISTU ]| 00:00 oK

REM U PAR MUOKKAUS——

9901 KIELT

ENGLISH

(0]
POISTU | 00:00 [TALLETA

TUS

REM U PAR MUOKKAUS —
9905 MOOTT. NIM.JANN.

Vv
POISTU | 00:00 [TALLETA

REM UVALINTA
Haluatko jatkaa
sovelluksen
asettelulla?

Ohita
POISTU]| 00:00 oK

ehdottamalla tavalla.
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Valitse sovellusmakro sen mukaan, miten
ohjauskaapelit on kytketty.

Jatka sovelluksen asetusten maarittamista. Kun yksi
kayttoonottovaihe on suoritettu, Start-up Assistant
ehdottaa seuraavaa.

» Kéynnisté Start-up Assistant valitsemalla g (kun
nakyy korostettuna) voit jatkaa seuraavaan
vaiheeseen.

» Paina <_¥_’-nappainta, jolloin korostuu, ja
valitse sitten <5 , jos haluat jattaa taman vaiheen
suorittamatta ja siirtya kayttoonottovaiheeseen.

20ISTL

* Valitsemalla =2~ voit sulkea Start-up Assistantin.

MOOTTORIN PYORIMISSUUNTA

Palaa paavalikkoon painamalla (naytossa
vasemmalla nakyy LOC).

 Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa
(tilarivilla nakyy REM), vaihda paikallisohjaukseen

valitsemalla ).

 Jos ohjaustila ei ole viela valittuna, siirry siihen

POISTU

painamalla =~ -painiketta toistuvasti, kunnes
ohjaustila aukeaa.

* Nosta taajuusohjetta nollasta pieneen arvoon
painamalla ~~a™-painiketta.

» Kaynnista moottori painamalla C&>-painiketta.

 Tarkista, etta moottori pyorii naytossa nakyvaan
suuntaan (L = eteen, J = taakse).

» Pysayta moottori painamalla (&>-painiketta.

Moottorin pyorimissuunnan vaihtaminen:

* Vaihda vaiheet muuttamalla parametrin 9974 arvo
vastakkaiseksi, esimerkiksi arvosta 0 (E/) arvoon
1 (KYLLA) tai painvastoin.

 Tarkista tulos kytkemalla taajuusmuuttaja verkkoon
ja toistamalla edella esitetty tarkistus.

REM U PAR MUOKKAUS—
9902 SOVELLUS-MAKRO

VAKIO-OHJAUS
1
[Po]ISTU 00:00 [TALLETA

REM T VALINTA
Haluatko jatkaa
ULK1-ohjeen
asettelulla?

Ohita
POISTU | 00:00 OK

LOC ©
XX.X Hz
X . X A

XX.X %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO

suunta

eteen taakse

LOC © PAR MUOKKAUS —
9914 VAIHE INVERSIO

KYLLA
[1]
PERUUTAI 00:00 [TALLETA
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LOPPUTARKISTUS

O | Kun kayttoonotto on kokonaisuudessaan valmis,
tarkista, etta naytdssa ei ole vikailmoituksia tai
halytyksia ja etta paneelin LED-valo on vihrea, mutta
ei vilku.

Taajuusmuuttaja on nyt kayttovalmis.
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Taajuusmuuttajan ohjaaminen l/O-liitannan kautta

Seuraavassa taulukossa kuvataan, kuinka taajuusmuuttajaa ohjataan digitaali- ja
analogiatulojen kautta, kun
» moottorin kayttdonotto on tehty

« parametrien oletusasetukset (tehdasasetukset) ovat kaytossa.

Esimerkeissa olevat naytot ovat Basic-ohjauspaneelista.

ALUSTAVAT ASETUKSET

Jos pydrimissuuntaa on vaihdettava, tarkista, etta
parametrin 7003 SUUNTA arvoksi on asetettu 3

(PYYNNOSTA).

Varmista, etta ohjausliitannat on tehty Vakio- Lisatietoja on kohdassa

ohjausmakron liitdntdkaavion mukaan. Oletusarvoiset I/O-
ohjauskytkennét sivulla 57.

Varmista, etta taajuusmuuttaja on kauko- Kauko-ohjauksessa paneelin

ohjauksessa. Voit vaihdella kauko- ja naytossa nakyy REM.

paikallisohjauksen valilla painamalla -painiketta.
MOOTTORIN KAYNNISTAMINEN JA NOPEUDENSAATO

Kytke ensin digitaalitulo DI1 toimintaan.
Basic-ohjauspaneeli: Teksti FWD vilkkuu nopeasti, REM 0.0 iz
kunnes ohjearvo on saavutettu. OuTPUT FWD
Assistant-ohjauspaneeli: Nuoli alkaa pyoria. Nuoli
nakyy katkoviivana, kunnes ohjearvo on saavutettu.
Muuta taajuusmuuttajan Iahtotaajuutta (moottorin
nopeutta) sdatdmalla analogiatulon Al1 jannitetta. REM 5 O_O Hz
OUTPUT FwD
MOOTTORIN PYORIMISSUUNNAN VAIHTAMINEN
Taakse: Kytke digitaalitulo DI2 toimintaan.
REM 5 O O Hz
OUTPUT REV
Eteen: Kytke digitaalitulo DI2 pois toiminnasta.
REM 5 O O Hz
OUTPUT FwD
MOOTTORIN PYSAYTTAMINEN
Kytke digitaalitulo DI1 pois toiminnasta. Moottori
pysahtyy. REM O_O Hz
Basic-ohjauspaneeli: FWD-teksti alkaa vilkkua OuTPUT FWD

hitaasti.

Assistant-ohjauspaneeli: Nuolen pyorimisliike
pysahtyy.
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ID-ajon suorittaminen

Taajuusmuuttaja arvioi moottorin ominaisuudet automaattisesti, kun taajuusmuuttaja
kaynnistetdan ensimmaisen kerran ja aina, kun jotain moottoriparametria (ryhma 99
KAYTT.OTTOTIEDOT) muutetaan. Tama on voimassa, kun parametrin 9970 ID-AJO
arvo on 0 (POIS).

Useimmissa sovelluksissa erillista ID-ajoa ei tarvita. ID-ajo on valittava, kun

. Kaytetaan vektorisaatda (parametri 9904 = 1 [VEKTORI: NOP] tai 2 [VEKTORI:
MOM.]) ja

+ toimitaan lahella nollanopeutta ja/tai

+ on toimittava moottorin nimellismomentin ylittavalla momenttialueella ja ilman
nopeuden takaisinkytkentaa (ilman pulssianturia), tai

+ kaytossa on kestomagneettimoottori ja Back-EMF-jannitetta ei tiedeta.
Huomaa: Jos moottoriparametreja (ryhma 99 KAYTT.OTTOTIEDOT) muutetaan ID-
ajon jalkeen, ID-ajo on suoritettava uudelleen.

ID-ajon vaiheet

Yleisia parametriasetusten maaritysohjeita ei kerrata tassa. Basic-ohjauspaneeli,
lisatietoja on sivulla 78; Assistant-ohjauspaneeli, lisatietoja on sivulla 90 luvussa
Ohjauspaneelit. ID-ajoa ei voi suorittaa ilman ohjauspaneelia.

ESITARKISTUS

VAROITUS! ID-ajon aikana moottorin pydrimisnopeus on 50...80 %
Vi ‘ \ / I \ nimellisnopeudesta. Moottori pyorii eteenpain. Varmista, ettd moottorin
toiminta on turvallista ennen ID-ajoa.

O | Kytke moottori irti kaytettavasta laitteesta.

O | Jos parametriarvoja (ryhmat 071 KAYTTOTIEDOT ... 98 OPTIOT) muutetaan
ennen ID-ajoa, tarkista, etta uudet arvot tayttavat seuraavat ehdot:

O 2001 MINIMINOPEUS < 0 rpm

O 2002 MAKSIMINOPEUS > 80 % moottorin nimellisnopeudesta

O 2003 MAKSIMI VIRTA > Iy

O 2017 MAX MOMENTTI 1 > 50 % tai 2018 MAX MOMENTTI 2 > 50 %, sen
mukaan, mika raja on otettu kayttoon parametrilla 2014 MAX MOMENTIN
VAL.

O | Varmista, etta kaynninestosignaali on toiminnassa (parametri 1607).

O | Varmista, etta paneeli on paikallisohjaustilassa (ylhaalla nakyy LOC). Voit
vaihdella kauko- ja paikallisohjauksen valilla painamalla -painiketta.
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ID-AJO BASIC-OHJAUSPANEELIN AVULLA

Vaihda parametrin 99710 ID-AJO arvoksi
1 (PAALLA). Tallenna uusi arvo painamalla S J-
painiketta.

Jos haluat valvoa oloarvoja ID-ajon aikana, siirry
ohjaustilaan (Output) painamalla toistuvasti =7-
painiketta, kunnes ohjaustila aukeaa.

Kaynnista ID-ajo painamalla (& >-painiketta.
Paneelissa nakyy vuorotellen ID-ajon
kaynnistyksen yhteydessa nakynyt naytto ja
oikealla nakyva halytystilan naytto.

ID-ajon aikana ei ole suositeltavaa painaa
ohjauspaneelin painikkeita. ID-ajo voidaan
kuitenkin keskeyttaa milloin vain painamalla (&>-
painiketta.

Kun ID-ajo on suoritettu, halytystilan naytto
haviaa.

Jos ID-ajo epaonnistuu, nayttoon aukeaa oikealla
nakyva vikanaytto.

ID-AJO ASSISTANT-OHJAUSPANEE

Vaihda parametrin 99710 ID-AJO arvoksi
1 (PAALLA). Tallenna uusi arvo valitsemalla

TALLETA

Jos haluat valvoa oloarvoja ID-ajon aikana, siirry
POISTU

ohjaustilaan (Output) painamalla =2~ -painiketta
toistuvasti, kunnes ohjaustila aukeaa.

Kaynnista ID-ajo painamalla (& >-painiketta.
Paneelissa nakyy vuorotellen ID-ajon
kaynnistyksen yhteydessa nakynyt naytto ja
oikealla nakyva halytystilan naytto.

ID-ajon aikana ei ole suositeltavaa painaa

ohjauspaneelin painikkeita. ID-ajo voidaan
kuitenkin keskeyttaa milloin vain painamalla (&>-

~ 9910
PAR FWD
LOC 1
PAR FWD

LOC

Hz
n

OUTPUT FWD
FWD

~ FOO11

FwD

LIN AVULLA
REM U PAR MUOKKAUS——

9910 1ID-AJ0 .,
PAALLA
[1]

PERUUTAI 00:00 [TALLETA

LOC &
0.0 Hz

0
0.0 %
SUUNTAT 00:00 [VALIKKO

oo

LOC U HALYT¥S———

HALYTYS 2019

ID-AJO
00:00

painiketta.
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O | Kun ID-ajo on suoritettu, halytystilan naytto LOC & VIKA

Jos |ID-ajo epaonnistuu, nayttoon aukeaa oikealla | |1p_a30 vIika
nakyva vikanaytto.
00:00
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Ohjauspaneelit

Yleista

Tassa luvussa kuvataan ohjauspaneelin nappaimia, LED-merkkivaloja ja nayttoja.
Luvussa annetaan lisdksi ohjeita paneelin kayttamiseen taajuusmuuttajan
ohjauksessa, valvonnassa ja asetusten muuttamisessa.

Yleista ohjauspaneeleista

Ohjauspaneelin avulla voidaan ohjata ACS355-taajuusmuuttajaa, lukea tilatietoja ja

asettaa parametreja. Taajuusmuuttajassa voidaan kayttaa kahta eri

ohjauspaneelityyppia:

» Basic-ohjauspaneeli — Tassa paneelissa (kuvattu kohdassa Basic-ohjauspaneeli
sivulla 78) on perustyokalut parametriarvojen syottamiseen kasin.

» Assistant-ohjauspaneeli — Tassa paneelissa (kuvaus kohdassa Assistant-
ohjauspaneeli sivulla 90) on esiasetetut assistantit, joiden avulla voidaan tehda
yleisimmat parametriasetukset. Paneelissa on kielituki eri kieliryhmille.

Sovellettavuus

Tama opas on tarkoitettu kaytettavaksi seuraavassa taulukossa olevien
ohjauspaneelien ja ohjelmiostoversioiden kanssa.

Ohjauspaneelin tyyppi Tyyppi- Ohjauspaneelin Ohjauspaneelin

koodi versio ohjelmaversio
Basic-ohjauspaneeli ACS-CP-C M tai uudempi 1.13 tai uudempi
Assistant-ohjauspaneeli ACS-CP-A F tai uudempi 2.04 tai uudempi
Assistant-ohjauspaneeli (Aasia): ACS-CP-D Q tai uudempi 2.04 tai uudempi
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Ohjauspaneelin versio on ilmoitettu ohjauspaneelin takana olevassa tyyppikilvessa.
Seuraavassa on esimerkki tyyppikilvesta ja selvitys sen sisallosta.

(1| ABB Oy, ACS-CP-A
(2)| SIN M0935E0001  RoHS |(3)

1 |Ohjauspaneelin tyyppikoodi
2 [Sarjanumero muodossa MYYWWRXXXX, jossa
M: Valmistaja
YY: 09, 10, 11, ..., vuosi 2009, 2010, 2011, ...
WW: 01, 02, 03, ... viikko 1, viikko 2, viikko 3, ...
R: A, B, C, ... ohjauspaneelin versionumero
XXXX: Kokonaisluku, vilkkon ensimmainen luku on aina 0001

3 |RoHS-merkinta (taajuusmuuttajan kilvessa on laitteelle mydnnetyt merkinnat)

Lisatietoja Assistant-ohjauspaneelin ohjelmaversion selvittamisesta on sivulla 94.
Lisatietoja Basic-ohjauspaneelista on sivulla 817.

Lisatietoja eri Assistant-ohjauspaneelien tukemista kielista on parametrissa 9901
KIELI.

Basic-ohjauspaneeli

Ominaisuudet

Basic-ohjauspaneelin ominaisuuksia ovat seuraavat:
* Numeerinen ohjauspaneeli, jossa on LCD-naytto.

» Kopiointitoiminto — parametrit voidaan kopioida ohjauspaneelin muistiin ja siirtaa
myOhemmin muihin taajuusmuuttajiin tai jarjestelman varmuuskopioiksi.
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Yleista

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto Basic-ohjauspaneelin tarkeimmista
toiminnoista ja naytoista.

Nro |Kayttotarkoitus

1 |LCD-naytté — Jaettu viiteen alueeseen:

a. Ylavasen — ohjauspaikka:
LOC: taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa eli
sitd ohjataan ohjauspaneelista.
REM: taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa, eli
sitd ohjaa taajuusmuuttajan I/O tai kenttavayla.

b. Ylaoikea — naytdssa nakyvan arvon yksikko.

c. Keskiosa — muuttuja, yleensa signaali- tai
parametriarvo, valikko tai luettelo. Nayttaa myos
vika- ja halytyskoodit.

d. Alavasen ja keskiosa — paneelin toimintatila:
OUTPUT: Ohjaustila
PAR: Parametritila
MENU: Paavalikko.

EXVNL: Vikatila.

e. Alaoikea — tekstit:
FWD (eteen) / REV (taakse): moottorin py6rimissuunta
Vilkkuu hitaasti: pysahtynyt
Vilkkuu nopeasti: kay, ei ohjearvossa
Nakyy koko ajan: kay, ohjearvossa
H&l: Arvoa voidaan muuttaa (parametri- ja ohjearvotilassa).

2 |RESET/EXIT - Siirtyy seuraavalle ylavalikkotasolle tallentamatta muutettuja arvoja.
Kuittaa viat ohjaus- ja vikatiloissa.

3 |MENU/ENTER - Siirtyy seuraavalle alivalikkotasolle. Tallentaa naytdssa nakyvan arvon
uudeksi asetukseksi parametritilassa.

4 |Ylos —

 Siirtyy ylospain valikossa tai luettelossa.

» Suurentaa arvoa, jos parametri on valittuna.

* Suurentaa ohjearvoa, kun ohjearvotila on valittuna.

* Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetaan alhaalla.
5 |Alas -

+ Siirtyy alaspain valikossa tai luettelossa.

* Pienentaa arvoa, jos parametri on valittuna.
+ Pienentaa ohjearvoa, kun ohjearvotila on valittuna.
* Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetdan alhaalla.

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

DIR — Vaihtaa moottorin py6érimissuunnan.

8 |[STOP - Pysayttaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.

START - Kaynnistaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.
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Kayttd

Ohjauspaneelia kaytetaan valikoiden ja painikkeiden avulla. Vaihtoehto, esimerkiksi
toimintatila tai parametri, valitaan selaamalla ~a™- ja < - painikkeilla, kunnes
vaihtoehto nakyy naytdssa, ja painamalla sitten “Y_J-painiketta.

=7 -painiketta painamalla palataan edelliselle tasolle tallentamatta tehtyja muutoksia.

Basic-ohjauspaneelissa on viisi ohjaustilaa: Ohjaustila (Output), Ohjearvotila,
Parametritila, Kopiointitila ja vikatila. Tassa luvussa kuvataan neljan ensimmaisen
tilan toimintoja. Vian tai halytyksen esiintyessa paneeli siirtyy automaattisesti
vikatilaan, ja naytdssa nakyy vika- tai halytyskoodi. Viat ja halytykset voidaan kuitata
ohjaustilassa tai vikatilassa. (Lisatietoja on luvussa Vianhaku sivulla 355.)

Kun virta on kytketty, ohjauspaneeli on ohjaustilassa,

jossa voidaan suorittaa seuraavat toiminnot: REM 4 9_1 Hz
kaynnistys, pysaytys, pyorimissuunnan vaihto, vaihto  |output FWD
paikallis- ja kauko-ohjauksen valilla ja enintaan

kolmen oloarvon valvonta. Muiden tehtévien valintaa ~ |REM PA r'

varten on ensin siirryttava paavalikkoon ja valittava MENU FWD

vastaava tila.

Yleisimmat tehtavat

Seuraavassa taulukossa on luettelo yleisimmista tehtavista ja niiden suorittamiseen
tarvittavasta tilasta seka tehtavakohtaisten ohjeiden sivunumero.

Tehtava Tila Sivu
Paneelin ohjelmaversion selvittdminen Kaynnistyksen 81
yhteydessa
Vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin Mika tahansa 81
Taajuusmuuttajan kaynnistys ja pysaytys Mika tahansa 81
Moottorin py6rimissuunnan vaihto Mika tahansa 82
Valvottujen signaalien selaaminen Ohjaustila 83
Nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus Ohjearvo 84
Parametriarvon muuttaminen Parametri 85
Valvottujen signaalien valinta Parametri 86
Vikojen ja halytysten kuittaus Ohjaustila, 355
vikatila
Parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin Kopiointi 89
Parametrien siirto ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan Kopiointi 89




Paneelin ohjelmaversion selvittaminen

Ohjauspaneelit 81

néytdssa, kun pidat *-painiketta alhaalla
virrankytkennan aikana.

Kun vapautat %®-painikkeen, ohjauspaneeli siirtyy
ohjaustilaan.

Vaihe | Toiminto Nayttd
1. | Jos virta on kytketty, katkaise se.
2. Voit ndhda ohjauspaneelin ohjelmaversiotiedot

XXX

Kaynnistys, pysaytys ja vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja
painvastoin

Voit kaynnistaa ja pysayttaa taajuusmuuttajan ja vaihtaa paikallisohjauksesta kauko-
ohjaukseen ja painvastoin missa tahansa tilassa. Kaynnistysta ja pysaytysta varten
taajuusmuuttajan on oltava paikallisohjauksessa.

Vaihe

Toiminto

Nayttd

1.

« Vaihda kauko-ohjauksesta (vasemmalla nakyy
REM) paikallisohjaukseen (vasemmalla nakyy
LOC) ja painvastoin valitsemalla ¢2).

Huomaa: Paikallisohjauksen valinta voidaan estaa

parametrilla 7606 PAIKALLISLUKKO.
Painikkeen painamisen jalkeen naytdssa nakyy

nopeasti teksti "LoC” tai "rE”. Sen jalkeen palataan

edelliseen nayttoon.

Kun taajuusmuuttaja kaynnistetaan ensimmaisen

kerran, se on kauko-ohjaustilassa (REM) ja sita

ohjataan taajuusmuuttajan 1/O-liittimien kautta.

Paikallisohjaukseen (LOC), jolloin

taajuusmuuttajaa ohjataan ohjauspaneelista,

vaihdetaan valitsemalla . Tulos riippuu siita,
kuinka pitkaan painiketta painetaan:

» Jos vapautat painikkeen heti (naytéssa nakyy
nopeasti teksti "LoC”), taajuusmuuttaja
pysahtyy. Aseta paikallisohjauksen ohjearvo
sivulla 84 olevan ohjeen mukaan.

» Jos painat painiketta noin kaksi sekuntia
(vapauta painike, kun naytoén teksti "LoC”

vaihtuu tekstiksi "LoC r”), taajuusmuuttaja jatkaa

samalla tavalla. Taajuusmuuttaja kopioi seka

kauko-ohjauksen arvot kay/seis-tilaa varten etta

ohjearvon ja kayttaa niitd paikallisohjauksen
alkuasetuksina.

+ Pysayta taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa

valitsemalla (@.

+ Kaynnista taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa

valitsemalla C&.

LOC

491 -

OUTPUT FwD

LOC

LoC

FwD

Alarivin teksti FWD tai REV
vilkkuu hitaasti.

Alarivin teksti FWD tai REV
vilkkuu nopeasti. Vilkkuminen
loppuu, kun taajuusmuuttaja
saavuttaa ohjearvon.
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Moottorin pyorimissuunnan vaihto

Moottorin pyorimissuuntaa voidaan vaihtaa kaikissa tiloissa.

Vaihe

Toiminto

Nayttd

1.

Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa
(naytdssa vasemmalla nakyy REM), vaihda
paikallisohjaukseen valitsemalla (). Naytdssa
nakyy nopeasti teksti "LoC”, minka jalkeen palataan
edelliseen nakymaan.

LOC

OUTPUT

491 -

FwD

z

Jos suuntana on eteen (alhaalla nakyy FWD), voit
vaihtaa suunnaksi taakse (alhaalla nakyy REV) tai
painvastoin valitsemalla

Huomaa: Ff_ararpetrin 1003 SUUNTA arvon on oltava
3 (PYYNNOSTA).

LOC

OUTPUT

491 -

z

EV
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Ohjaustila (Output)

Ohjaustilassa (Output) valittavat toiminnot:

« enintdan kolmen ryhmaan 01 KAYTTOTIEDOT kuuluvan signaalin oloarvojen
valvonta, yksi signaali kerrallaan

« kaynnistys, pysaytys ja pydrimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

Ohjaustila valitaan painamalla ©7-painiketta, kunnes nayton alarivilla nakyy teksti
OUTPUT.

Naytdssa nakyy ryhmaan 01 KAYTTOTIEDOT
kuuluvan signaalin arvo. Yksikko nakyy oikealla. REM 4 9_1 Hz
Sivulla 86 on lisatietoja enintdan kolmen ohjaustilassa |ouTpPuT FWD

valvottavan signaalin valinnasta. Seuraavassa
taulukossa kerrotaan, kuinka ne avataan nayttoon yhta aikaa.

Valvottujen signaalien selaaminen

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos valvottavaksi on valittu useampi kuin yksi
signaali (katso sivu 86), voit selata niita REM 4 9 1 Hz

ohjaustilassa.
OUTPUT FWD

Signaaleja selataan eteenpain painamalla toistuvasti

_A™-painiketta. Signaaleja selataan taaksepain REM O 5 A
painamalla toistuvasti \.¥_“-painiketta. A
OUTPUT FWD

o 107 -

OUTPUT FwD
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Ohjearvotila

Ohjearvotilassa valittavat toiminnot:
* nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus

« kaynnistys, pysaytys ja pyorimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.

Nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus

Vaihe | Toiminto

Niyttd

1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon
painamalla “X_J-painiketta. Muussa tapauksessa
paina toistuvasti 777 -painiketta, kunnes teksti
MENU nakyy naytoén alarivilla.

REM

PAI

MENU WD

2. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa
(naytdssa vasemmalla nakyy REM), vaihda
paikallisohjaukseen valitsemalla (). Naytossa
nakyy nopeasti teksti "LoC”, minka jalkeen siirrytaan
paikallisohjaukseen.

Huomaa: Ryhmassa 17 OHJEARVON VALINTA

voidaan sallia ohjearvon muokkaus kauko-
ohjaustilassa (REM).

LOC

PAI

MENU WD

3. Jos paneeli ei ole ohjearvotilassa (ndytossa ei nay
tekstia "rEF”), paina <A™\~ tai \_¥_/-painiketta,
kunnes naytdssa nakyy teksti "rEF”. Valitse sitten
/. Naytéssa nakyy nyt nykyinen ohjearvo, jonka
alla nakyy :

LOC

rer

MENU

LOC

491 -

FwD

4. » Ohjearvoa suurennetaan valitsemalla ~~a™,.

» Ohjearvoa pienennetaan valitsemalla <.¥_".
Arvo muuttuu jokaisella painikkeen painalluksella.
Arvo tallentuu taajuusmuuttajan haihtumattomaan
muistiin, ja se palautuu automaattisesti virran
katkaisun jalkeen.

LOC

500 -

FWD
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Parametritilassa valittavat toiminnot:

« parametriarvojen katselu ja muuttaminen
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» ohjaustilassa nakyvien signaalien valitseminen ja muokkaaminen

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

Parametrin valinta ja parametriarvon muuttaminen

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon LOC
painamalla ~X_J-painiketta. Muussa tapauksessa r' E F
paina toistuvasti 77 -painiketta, kunnes teksti MEN
MENU nakyy nayton alarivilla. v
2. Jos paneeli ei ole parametritilassa (naytéssa ei ndy ([ oc
tekstia "PAr”), paina <A™\~ tai \.¥_“-painiketta, PA r'
kunnes naytdssa nakyy teksti "PAr”. Valitse sitten MENU WD
/. Naytossa nakyy parametriryhman numero.
- =0 1
PAR
3. | Siirry parametriryhmaan painamalla <A™~ ja \¥_’- ([ oc
painikkeita. — 1 1 —
PAR
4. Valitse “X_J. Naytossa nakyy valitun LoC
parametriryhman parametri. 1 1 O 1
PAR FWD
5. | Siirry parametriin painamalla <A™~ ja ¥ - LOC
painikkeita. 1 1 O 3
PAR FWD
6. |Paina “Y_J-painiketta noin kahden sekunnin ajan, LoC
kunnes parametriarvo nakyy naytéssa ja sen alla on 1
teksti Tama tarkoittaa, etta arvoa voidaan
muuttaa. PAR FWD
Huomaa: Kun nakyy naytdssa ja A - ja
(¥_“-painikkeita painetaan samanaikaisesti, nayton
arvo vaihtuu parametrin oletusarvoksi.
7. | Valitse parametriarvo (“A™- ja \_¥_“-painikkeilla. LoC
Kun parametriarvo on muutettu, vilkkuu. 2
PAR =] FwD
+ Tallenna naytossa nakyva parametriarvo LOC
valitsemalla ~Y_J. 1 10 3
» Hylkda uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo PAR EWD

valitsemalla 7.
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Valvottujen signaalien valinta

Vaihe

Toiminto

Nayttd

1.

Voit valita ohjaustilassa (Output) valvottavat signaalit
ja sen, kuinka ne nakyvat ryhman 34
PANEELINAYTTO parametreissa. Lisatietoja
parametriarvojen muuttamisesta on sivulla 85.

Oletusarvoisesti naytdssa nakyy kolme signaalia.

Signaali 1: 0702 NOPEUS pulssiohjaus-, vaihto-
ohjaus-, moottoripotentiometri-, Kasi/Auto- ja PID-
saatomakroille;

0103 LAHTO- TAAJUUS vakio-ohjaus- ja
momenttisdatomakroille

Signaali 2: 0104 VIRTA

Signaali 3: 0105 MOMENTTI.

Oletussignaaleja muutetaan valitsemalla naytté6n
enintaan kolme signaalia ryhmasta 07
KAYTTOTIEDOT.

Signaali 1: Muuta parametrin 3407 SIGNAL 1
PARAM arvoksi signaalin parametrin numero
ryhmassa 01 KAYTTOTIEDOT (= parametrin
numero ilman ensimmaista nollaa), esimerkiksi 105
tarkoittaa parametria 0105 MOMENTTI. Arvo 100
tarkoittaa, etta naytossa ei ole signaalia.

Toista samaa signaalien 2 (3408 SIGNAL 2 PARAM)
ja 3 (3415 SIGNAL 3 PARAM) kohdalla. Jos
esimerkiksi 34071 = 0 ja 3415 = 0, selaaminen ei ole
mahdollista ja vain parametrissa 3408 maaritetty
signaali nakyy naytdssa. Jos kaikkien kolmen
parametrin arvoksi on asetettu 0 eli valvontaa varten
ei ole asetettu signaaleja, paneelissa nakyy teksti
"n.A”,

LOC

103

PAR FWD

LOC

104

PAR FWD

LOC

105

PAR FWD

Maarita desimaalipilkun paikka desimaalinumeroissa
tai kayta desimaalipilkun paikkaa ja lahdesignaalin
yksikk6a (asetus 9 [SUORAY]). Pylvasdiagrammit
eivat ole kaytossa Basic-ohjauspaneelissa.
Lisatietoja on parametrissa 3404.

Signaali 1: parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO
Signaali 2: parametri 3411 NAYTTO 2 MUOTO
Signaali 3: parametri 3418 NAYTTO 3 MUOTO.

LOC

9

PAR FWD

Valitse signaalien yksik6t. Tama ei vaikuta, jos
parametrin 3404/3411/3418 arvoksi on asetettu 9
(SUORA). Lisétietoja on parametrissa 3405.

Signaali 1: parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO
Signaali 2: parametri 3472 NAYTTO 2 YKSIKKO
Signaali 3: parametri 3479 NAYTTO 3 YKSIKKO.

LOC

3

PAR FWD
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Vaihe | Toiminto Naytto
4. Valitse signaalien skaalaukset maarittamalla LOC

naytéssa nakyvat minimi- ja maksimiarvot. Tama ei O O Hz
vaikuta, jos parametrin 3404/3411/3418 arvoksi on PAR il
asetettu 9 (SUORA). Lisatietoja on parametreissa
3406 ja 3407. Loc 5 O O O
Signaali 1: parametrit 3406 NAYTTO 1 MINIMI ja Hz
3407 NAYTTO 1 MAKSIMI PAR FWD

Signaali 2: parametrit 3413 NAYTTO 2 MINIMI ja
3414 NAYTTO 2 MAKSIMI
Signaali 3: parametrit 3420 NAYTTO 3 MINIMI ja
3421 NAYTTO 3 MAKSIMI.
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Kopiointitila

Basic-ohjauspaneeliin voidaan tallentaa taajuusmuuttajan taysi parametrisarja ja
korkeintaan kolme kayttajan parametrisarjaa. Lataaminen voidaan suorittaa
paikallisohjauksessa. Ohjauspaneelissa on haihtumaton muisti.

Kopiointitilassa valittavat toiminnot:

+ Kaikkien parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin
(uL — Tallenna). Tama toiminto sisaltaa kaikki maaritetyt kayttajan parametrisarjat
ja sisaiset parametrit (joita kayttaja ei voi muuttaa), kuten ID-ajon aikana
tarvittavat parametrit.

» Tayden parametrisarjan palautus ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan
(dL A — Lataa kaikki). Parametrien palautustoiminto lataa taajuusmuuttajaan
kaikki parametrit, myos sisaiset moottoriparametrit, joita kayttaja ei voi muuttaa.
Toiminto ei koske kayttajan parametrisarjoja.

Huomaa:Tata toimintoa kaytetaan vain silloin, kun parametrit palautetaan
taajuusmuuttajaan tai parametrit kopioidaan alkuperaisen kaltaisiin jarjestelmiin.

» Parametrisarjan kopiointi osittain ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan
(dL P — Osittainen palautus). Osittainen sarja ei sisalla kayttajan parametrisarjoja,
sisaisia moottoriparametreja, parametreja 9905...9909, 1605, 1607, 5201 eika
ryhmien 571 ULK KOMM.MODUULI ja 563 EFB PROTOKOLLA parametreja.

Lahde- ja kohdetaajuusmuuttajien ja niiden moottoreiden ei tarvitse olla
samankokoisia.

« MAKRO 1 -parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan
(dL u1 — Lataa makro 1). Makro sisaltda ryhman 99 KAYTT.OTTOTIEDOT
parametrit ja sisaiset moottoriparametrit.

Toiminto nakyy valikossa vain, kun Makro 1 on ensin tallennettu parametrilla 9902
SOVELLUS-MAKRO (lisatietoja on kohdassa kéyttdjamakrot sivulla 725) ja
kopioitu sitten ohjauspaneeliin.

* MAKRO 2 -parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan
(dL u2 — Lataa makro 2). Kuten dL u1 — Lataa makro 1 edella.

* MAKRO 3 -parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan
(dL u3 — Lataa makro 3). Kuten dL u1 — Lataa makro 1 edella.

« Kaynnistys, pysaytys, pyorimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.



Parametrien kopioiminen ja lataaminen

Lisatietoja kaytdssa olevista kopiointi- ja lataustoiminnoista on edella. Huomaa, etta
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taajuusmuuttajan on oltava paikallisohjauksessa latauksen aikana.

Vaihe | Toiminto Nayttd
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon LOC
painamalla ~Y_J-painiketta. Muussa tapauksessa PA r'
paina toistuvasti 77 -painiketta, kunnes teksti
MENU nakyy naytén alarivilla. — Jos vasemmalla MENY FWD
lukee REM, vaihda ensin paikallisohjaukseen
valitsemalla &) .
2. Jos paneeli ei ole kopiointitilassa (naytossa ei nay LOC
tekstia "CoPY”), paina <A\~ tai <.¥_“-painiketta, C O PY
kunnes naytdssa nakyy teksti "CoPY”. MENU FuD
Valitse Y. LOC u L
MENU FWD
3. Kaikki parametrit (myds kayttajasarjat) kopioidaan LOC
taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin siirtymalla ensin u L
kohtaan "uL” A ™\- ja \.¥_“-painikkeilla. MEN WD
Valitse “X_J. Siirron tila nakyy naytéssa prosentteina. ([ oc 5 O
uL
FWD
Parametrit ladataan siirtymalla vastaavaan LOC
toimintoon (tassa esimerkissa "dL A”, Lataa kaikki) d L A
A ja \ ¥ _“-painikkeilla. END WD
Paina “X_J. Siirron tila nakyy naytdssa prosentteina. |[ oc d 5 O
L %
FWD

Basic-ohjauspaneelin halytyskoodit

Basic-ohjauspaneeli iimoittaa taajuusmuuttajan vioista ja halytyksista (lisatietoja on

luvussa Vianhaku sivulla 355) ja antaa ohjauspaneelin halytyskoodit muodossa
A5xxx. Halytyskoodit ja niiden kuvaukset ovat kohdassa Basic-ohjauspaneelin
antamat hélytykset sivulla 361.
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Assistant-ohjauspaneeli

Ominaisuudet

Assistant-ohjauspaneelin ominaisuuksia ovat seuraavat:

aakkosnumeerinen ohjauspaneeli, jossa on LCD-naytto
nayton kielen valinta
Start-up Assistant taajuusmuuttajan kayttoonoton avuksi

kopiointitoiminto — parametrit voidaan kopioida ohjauspaneelin muistiin ja siirtaa
myohemmin muihin taajuusmuuttajiin tai jarjestelman varmuuskopioiksi.

naytdssa nakyvat ohjeet
reaaliaikakello.
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Yleista

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto Assistant-ohjauspaneelin tarkeimmista
toiminnoista ja naytoista.

Nro |Kayttotarkoitus

1 [Tila-LED - vihrea normaalissa toiminnassa. Jos
LED-valo vilkkuu tai on punainen, katso kohta LED-
merkkivalot sivulla 378.

2 |LCD-nayttd — Jaettu kolmeen alueeseen:

f. Tilarivi — muuttuja, riippuu toimintatilasta, katso
kohta Tilarivi sivulla 92.

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

h. Alarivi — nayttda kahden valintandppaimen
toiminnot ja kellonakyman, jos valittuna.

3 [Valintandppain 1 — Toiminto vaihtelee. LCD-nayton
vasemmassa alakulmassa oleva teksti ilmoittaa
kaytdssa olevan toiminnon.

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

5 |YIoés -
* Siirtyy ylospain LCD-naytdn keskiosassa nakyvassa valikossa tai luettelossa.

» Suurentaa arvoa, jos parametri on valittuna.
» Suurentaa ohjearvoa, jos oikea ylakulma on korostettuna.
Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetdan alhaalla.

6 |[Alas—
+ Siirtyy alaspain LCD-nayton keskiosassa nakyvassa valikossa tai luettelossa.

* Pienentaa arvoa, jos parametri on valittuna.
+ Pienentaa ohjearvoa, jos oikea ylakulma on korostettuna.
Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetaan alhaalla.

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

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

STOP — Pysayttaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.

10 |START — Kaynnistaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.
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Tilarivi

LCD-nayton ylarivilla nakyvat taajuusmuuttajan tilaa koskevat perustiedot.

LoC v LOC U PAAVALIKKO——1
Nro [Kentta Vaihtoehdot Selitys
1 |Ohjauspaikka LOC Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa,
eli sitd ohjataan ohjauspaneelista.
REM Taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa, eli

sitd ohjaa taajuusmuuttajan I/O tai
kenttavayla.

2 |[Tila v Akselin pydrimissuunta eteenpain.

J Akselin pydérimissuunta taaksepain.

Suuntanuoli pyorii. Taajuusmuuttaja on kaynnissa
ohjearvossa.

Katkoviivanuoli pyorii. Taajuusmuuttaja on kadynnissa, mutta ei
ohjearvossa.

Nuoli palaa. Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

Katkoviivanuoli palaa. Kaynnistyskomento on annettu, mutta

moottori ei ole kdynnissa. Esimerkiksi
kaynnistyksen esto paalla.

3 |Paneelin * Nykyisen tilan nimi
toimintatila - Naytossa nakyvan luettelon tai valikon
nimi
» Toimintatilan nimi, esimerkiksi PAR
MUOKKAUS.
4 |Valitun kohteen » Ohjearvo ohjaustilassa (Output)
ohjearvo tai « Korostettujen kohteiden numero,
numero esimerkiksi tila, parametriryhma tai vika.

Toiminta

Ohjauspaneelia kaytetaan valikoiden ja painikkeiden avulla. Ohjauspaneelissa on
kaksi valintanappainta, joiden toiminto on tilannekohtainen ja nakyy painikkeen
ylapuolella tekstina.

Vaihtoehto, esimerkiksi toimintatila tai parametri, valitaan selaamalla ~a™- ja <3 -
painikkeita, kunnes vaihtoehto nakyy korostettuna (vaaleana tummalla pohjalla), ja
painamalla vastaavaa valintanappainta. Oikeanpuoleista valintanappainta “~Y_J
kaytetaan yleensa tilan valintaan, vaihtoehdon hyvaksymiseen tai muutosten
tallentamiseen. Vasemmanpuoleisen valintanappaimen avulla =7~ perutaan
muutokset ja palataan edelliselle tasolle.

Assistant-ohjauspaneelissa on yhdeksan ohjauspaneelitilaa: Ohjaustila (Output),
Parametritila, Assistant-tila, Muutetut parametrit -tila, Vikanayttotila,

Aika ja péivéys -tila, Parametrien varmuuskopiointi -tila, I/O-asetukset-tila ja vikatila.
Tassa luvussa kuvataan kahdeksan ensimmaisen tilan toimintoja. Vian tai halytyksen
esiintyessa paneeli siirtyy automaattisesti vikatilaan ja naytdéssa nakyy vika- tai
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halytyskoodi. Viat ja halytykset voidaan kuitata ohjaustilassa tai vikatilassa.

(Lisatietoja on luvussa Vianhaku sivulla 355.)

Ohjauspaneeli on aluksi ohjaustilassa (Output), jossa
voidaan suorittaa seuraavat toiminnot: kaynnistys,
pysaytys, pyorimissuunnan vaihto, vaihto paikallis- ja
kauko-ohjauksen valilla, ohjearvon muuttaminen ja
enintadan kolmen oloarvon valvonta.

Muiden tehtavien valintaa varten on ensin siirryttava
paavalikkoon ja valittava vastaava tila. Tilarivilla (katso
kohta Tilarivi sivulla 92) nakyy nykyisen valikon, tilan tai
kohteen nimi.

Yleisimmat tehtavat

LOC U
49.1 Hz

0.5 A
10 L] 7 %
SUUNTA 1 00:00 [VALIKKO

LOC U PAAVALIKKO —1

PARAMETRIT
ASSISTANTIT

MUUTETUT PAR
POISTU] 00:00 VALITSE

Seuraavassa taulukossa on luettelo yleisimmista tehtavista ja niiden suorittamiseen
tarvittavasta tilasta seka tehtavakohtaisten ohjeiden sivunumero.

Tehtava Tila Sivu

Ohjeet Mika tahansa 94

Paneeliversion selvittdminen Kaynnistyksen 94
yhteydessa

Nayton kontrastin saatd Ohjaustila 97

Vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin Mika tahansa 95

Taajuusmuuttajan kaynnistys ja pysaytys Mika tahansa 96

Moottorin pyérimissuunnan vaihto Ohjaustila 96

Nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus Ohjaustila 97

Parametriarvon muuttaminen Parametrit 98

Valvottujen signaalien valinta Parametrit 99

Assistantin ohjaamat tehtavat (toisiinsa liittyvien parametrisarjojen | Assistantit 101

maaritys)

Parametrien selaaminen ja muuttaminen Muutetut 103
parametrit

Vikatietojen katselu Vikanaytto 104

Vikojen ja halytysten kuittaus Ohjaustila, 355
vikatila

Kellon nayttd/piilotus, paivamaaran ja kellonajan esitystavan Aika ja paivays 105

muuttaminen, kellon asetus ja kellonajan automaattinen paivitys

kesdajan mukaan

Parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin Parametrien 109
varmuuskopiointi

Parametrien siirto ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan Parametrien 109
varmuuskopiointi

Varmuuskopion tietojen katselu Parametrien 110
varmuuskopiointi

I/O-liittimien parametriasetusten muokkaus ja vaihtaminen I/O-asetukset 111
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Ohjeet

Vaihe | Toiminto

Naytto

1. | Valitse (), niin korostetun aiheen tilannekohtaiset
ohjeet tulevat nayttoon.

Jos korostetusta kohteesta on olemassa ohjeet, ne
nakyvat naytdssa.

LOC T PAR RYHMAT—10
01 KAYTTOTIEDOT

03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

10 _KAY/SEIS/SUUNTA
11 OHJEARVON VALINTA

POISTU | 00:00 [VALITSE

LOC UOHIE

Tdmd parametriryhma
mddrittad ulkoisen
Tahteen (ULK1 ja
ULK2) kadynnistys-,
pysdytys- ja suunnan-

POISTU ]| 00:00

2. Jos teksti ei ndy kokonaan, selaa riveja eteenpain «~A™\-
ja \.¥_-painikkeilla.

LOC UOHIE

mddrittdad ulkoisen
lahteen (ULK1 ja
ULK2) kadynnistys-,
pysdytys- ja_suunnan-
vaihtokadskyille.

POISTU ]| 00:00

3. Tekstin lukemisen jalkeen edelliseen nayttoon palataan
valitsemalla P%J.

LOC U PAR RYHMAT—10
01 KAYTTOTIEDOT

03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

10 KAY/SEIS/SUUNTA |
11 OHJEARVON VALINTA

POISTU | 00:00 [VALITSE

Paneeliversion selvittaminen

Vaihe | Toiminto

Naytto

1. Jos virta on kytketty, katkaise se.

2. Paina pitkdan @ -painiketta samalla, kun kytket virran ja
luet tiedot. Paneelin tiedot nakyvat naytossa:

Panel SW: paneelin ohjelmaversio

ROM CRC: paneelin ROM-tarkistuksen summa

Flash Rev: Flash-sisallén versio

Flash-sisallon kommentti.

Kun vapautat painikkeen @ , paneeli siirtyy
ohjaustilaan.

PANEL VERSION INFO

Panel Sw: X . XX
Rom CRC: XXX XXXXXXX
Flash Rev: X . XX

XXXXXXX XXX XXX XX XXX XXX
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Kaynnistys, pysaytys ja vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja
painvastoin

Voit kaynnistaa ja pysayttaa taajuusmuuttajan ja vaihtaa paikallisohjauksesta kauko-
ohjaukseen ja painvastoin missa tahansa tilassa. Kaynnistysta ja pysaytysta varten
taajuusmuuttajan on oltava paikallisohjauksessa.

Vaihe

Toiminto

Niyttd

1.

Vaihda kauko-ohjauksesta (tilarivilla nakyy REM)
paikallisohjaukseen (tilarivilla nakyy LOC) ja
painvastoin valitsemalla ¢25).

Huomaa: Paikallisohjauksen valinta voidaan estaa
parametrilla 7606 PAIKALLISLUKKO.

Kun taajuusmuuttaja kdynnistetdan ensimmaisen
kerran, se on kauko-ohjaustilassa (REM) ja sita
ohjataan taajuusmuuttajan 1/O-liittimien kautta.
Paikallisohjaukseen (LOC), jolloin taajuusmuuttajaa
ohjataan ohjauspaneelista, vaihdetaan valitsemalla
. Tulos riippuu siitd, kuinka pitkdan painiketta
painetaan:

+ Jos vapautat painikkeen heti (naytéssa vilkkuu teksti
"Vaihto paikallisohjaukseen”), taajuusmuuttaja
pysahtyy. Aseta paikallisohjauksen ohjearvo sivulla
97 olevan ohjeen mukaan.

» Jos painat painiketta noin kaksi sekuntia,
taajuusmuuttaja jatkaa samalla tavalla.
Taajuusmuuttaja kopioi seka kauko-ohjauksen arvot
kay/seis-tilaa varten etta ohjearvon ja kayttaa niita
paikallisohjauksen alkuasetuksina.

Pysayta taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa

valitsemalla (@.

Kaynnista taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa

valitsemalla (.

LOC T VIESTI
vaihto_ ]
paikallisohjaukseen.

00:00

Tilarivin nuolen (L tai J)
pyorimisliike pysahtyy.

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

Ohjaustilassa (Output) valittavat toiminnot:

+ enintdan kolmen, ryhmaan 01 KAYTTOTIEDOT kuuluvan signaalin oloarvojen
valvonta

* moottorin pyorimissuunnan vaihto

* nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus

* nayton kontrastin saato

« kaynnistys, pysaytys ja pyodrimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

POISTU

Ohjaustilaan palataan valitsemalla =2~ toistuvasti.

Ohjearvo nakyy nayton oikeassa

LOC T
ylakulmassa. Keskiriville 49.1 Hz

voidaan maarittaa nakymaan
enintaan kolmen signaalin arvot
tai pylvasdiagrammit. Jos

0.5 A
10.7 %

SUUNTAT 00:00 [VALIKKO

4 %
. (o]
SUUNTA 00:00 [VALIKKO

naytettavaksi valitaan vain yksi
signaali tai kaksi signaalia, jokaista signaalia kohden nakyy signaalin nimi ja

pylvasdiagrammin arvo. Ohjeet valvottavien signaalien valintaa ja muokkausta varten
ovat sivulla 99.

Moottorin pyodrimissuunnan vaihto

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos ohjaustiL%IcsaTi ole viela valittuna, siirry siihen REM &
painamalla 4 -painiketta toistuvasti, kunnes 49 1 Hz
ohjaustila aukeaa. O - 5 A
10.7 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
2. | Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (tilarivilla LOC o
nakyy REM), vaihda paikallisohjaukseen valitsemalla 49 1 Hz
). Naytossa nakyy nopeasti viesti tilan vaihtumisesta. 0 . 5 A
Ohjaustila avautuu sen jalkeen. 10 . 7 y
. (o]
SUUNTAT 00:00 IVALIKKO
3. | Jos suuntana on eteen (tilarivilla nakyy ), voit vaihtaa  |[Loc & 49,1 HZ|
suunnaksi taakseA (tilarivilla nakyy \J) tai painvastoin 49 1 Hz

. SUUNT,
valitsemalla v

Huomaa:ﬂPargmetrin 1003 SUUNTA arvon on oltava 3
(PYYNNOSTA).

0.5 A
10.7 %

SUUNTA | 00:00 [VALIKKO




Nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus
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LoCc v

Vaihe | Toiminto Nayttd
1. Jos ohjaustlla e| ole viela valittuna, siirry siihen REM ©
painamalla 7 -painiketta toistuvasti, kunnes ohjaustila
aukeaa. 48 - ]5' RZ
10.7 %
SUUNTA] 00:00 [VALIKKO
2. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (tilarivilla LOC &
nakyy REM), vaihda paikallisohjaukseen valitsemalla 49 1
. Naytdssa nakyy nopeasti viesti tilan vaihtumisesta. O - 5 A
Ohjaustila avautuu sen jalkeen. 10 . 7 y
Huomaa: Ryhmasséa 717 OHJEARVON VALINTA voidaan <UUNTA] - lio
sallia ohjearvon muokkaus kauko-ohjaustilassa. SUUNTA | 00:00 IVALIKKO
3. * Voit suurentaa nayton oikeassa ylakulmassa nakyvaa

korostettua ohjearvoa painamalla <~ a™\-painiketta.
Arvo muuttuu heti. Arvo tallentuu taajuusmuuttajan
haihtumattomaan muistiin, ja se palautuu
automaattisesti virran katkaisun jalkeen.

* Ohjearvoa pienennetaan valitsemalla “.v_".

50.0 Hz
0.5 A
10.7 %

SUUNTA | 00:00 [VALIKKO

Nayton kontrastin saato

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos ohjaustllglcsaTl ole viela valittuna, siirry siihen LOC
painamalla -painiketta toistuvasti, kunnes 49 1 Hz
ohjaustila aukeaa. O - 5 A
10.7 %
SUUNTA] 00:00 [VALIKKO
2. + Nayton kontrastia lisatdan painamalla samanaikaisesti [T oc =,

VALI:’KKO ja Ca™\-painiketta.

* Nayton kontrastla vahennetaan painamalla
samanaikaisesti @ ja \.¥_“-painiketta.

49.1 Hz
0.5 A
10.7 %

SUUNTA ] 00:00 [VALIKKO
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Parametritila

Parametritilassa valittavat toiminnot:

* parametriarvojen katselu ja muuttaminen

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

Parametrin valinta ja parametriarvon muuttaminen

Vaihe

Toiminto

Nayttd

1.

Siirry paavalikkoon valitsemalla <= Jos olet

ohjaustilassa, paina toistuvasti feIslV -painiketta, kunnes
paavalikko tulee nakyviin.

LOC ¥ PAAVALIKKO ——1

PARAMETRIT
ASSISTANTIT

MUUTETUT PAR
POTISTU] 00:00 VALITSE

Siirry parametritilaan valitsemalla valikosta
PARAMETRIT ~A™- ja \.¥_“-painikkeilla seka
painamalla A&SE .

LOC © PAR RYHMAT—O01
01 KAYTTOTIEDOT
03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

10 KAY/SEIS/SUUNTA

11 OHJEARVON VALINTA

POISTU| 00:00 [VALITSE

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

. VALITSE
Valitse .

LOC T PAR RYHMAT—99
%FIKHMTIIDTTDTIEDDTII
01 KAYTTOTIEDOT

03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

10 KAY/SEIS/SUUNTA
POISTU] 00:00 [VALITSE

LOC U PARAMETRIT
00 .

KIELI
ENGLISH
9902 SOVELLUS-MAKRO
9903 MOOTTORI-TYYPPI
9904 MOOTT. OHJAUSTAPA

POISTU | 00:00 [MUOKKAA

Valitse parametri .~ A™\- ja \_¥_“-painikkeilla. Parametrin
nykyinen arvo nakyy valitun parametrin alapuolella.

. MUOKKAA
Valitse .

LOC T PARAMETRIT

9901 KIELT

9902 SOVELLUS-MAKRO
VAKIO-OHJAUS

9903 MOOTTORI-TYYPPI

9904 MOOTT. OHJAUSTAPA

POISTU | 00:00 [MUOKKAA

LOC U PAR MUOKKAUS——
9902 SOVELLUS-MAKRO

VAKIO-OHJAUS
[1]
PERUUTAl 00:00 [TALLETA

Maarita parametrille uusi arvo .~ A™\- ja ¥ /-
painikkeilla.

Yksi painikkeen painallus suurentaa tai pienentaa arvoa.
Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetaan
alhaalla. Jos painikkeita painetaan yhta aikaa, naytdssa
nakyva arvo vaihtuu oletusarvoon.

LOC U PAR MUOKKAUS—
9902 SOVELLUS-MAKRO

PULSSI-OHJAUS
[2]

PERUUTAIl 00:00 [TALLETA
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Vaihe

Toiminto

Nayttd

. . TALLETA
« Tallenna uusi arvo valitsemalla

* Hylkaa uusi %E\éﬁ)ujrﬁ sdilyta alkuperainen arvo
valitsemalla = -

LOC U PARAMETRIT

9901 KIELI

9902 SOVELLUS-MAKRO
PULSSI-OHJAUS

9903 MOOTTORI-TYYPPI

9904 MOOTT. OHJAUSTAPA

POISTU | 00:00 [MUOKKAA

Valvottujen signaalien valinta

parametrin 3404/3411/3418 arvoksi on asetettu 9
(SUORA). Lisatietoja on parametrissa 3405.

Signaali 1: parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO

Signaali 2: parametri 3472 NAYTTO 2 YKSIKKO
Signaali 3: parametri 3479 NAYTTO 3 YKSIKKO.

Vaihe | Toiminto Naytto

1. | Voit valita ohjaustilassa (Output) valvottavat signaalitja ([ oc & PAR MUOKKAUS——
sen, kuinka ne nakyvat ryhman 34 PANEELINAYTTO
parametreissa. Lisatietoja parametriarvojen 3401 SIGNAL 1 PARAM
muuttamisesta on sivulla 98. [103] LAHTO-

. e . , 103

Oletusarvoisesti naytdssa nakyy kolme signaalia.

PERUUTA] 00:00 [TALLETA
Signaali 1: 0702 NOPEUS pulssiohjaus-, vaihto-ohjaus-,
moottoripotentiometri-, Kasi/Auto- ja PID-saatdmakroille; ||-0C¢ & PAR MUOKKAUS —
0103 LAHTO- TAAJUUS vakio-ohjaus- ja 3408 SIGNAL 2 PARAM
momenttisdatomakroille VIRTA
Signaali 2: 0104 VIRTA [104]
Signaali 3: 0705 MOMENTTI. PERUUTA| 00:00 [TALLETA
Oletussignaaleja muutetaan valitsemalla nayttoon LOC & PAR MUOKKAUS —
enintdan kolme signaalia ryhmasta 01 KAYTTOTIEDOT. 3415 STGNAL 3 PARAM
Signaali 1: Muuta parametrin 3401 SIGNAL 1 PARAM MOMENTTI
arvoksi signaalin parametrin numero ryhmassa 01 [105]
KAYTTOTIEDOT (= parametrin numero ilman BERUUTA] 00:00 FFALLETA
ensimmaista nollaa), esimerkiksi 105 tarkoittaa PERUUTA 00:00 ITALLETA
parametria 0705 MOMENTTI. Arvo 0 tarkoittaa, etta
naytossa ei ole signaalia.
Toista samaa signaalien 2 (3408 SIGNAL 2 PARAM) ja 3
(3415 SIGNAL 3 PARAM) kohdalla.

2. | Valitse signaalien nayttotapa: desimaali tai LOC & PAR MUOKKAUS—
pylvasdiagrammi. Voit maarittda desimaalipilkun paikan . .
desimaalinumeroissa tai kayttaa desimaalipilkun paikkaa ||3404 NAYTTO 1 MUOTO
ja lahdesignaalin yksikkda (asetus [SUORAY]). Lisatietoja SUORA
on parametrissa 3404. [9]
Signaali 1: parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO PERUUTAI 00:00 [TALLETA
Signaali 2: parametri 3411 NAYTTO 2 MUOTO
Signaali 3: parametri 3418 NAYTTO 3 MUQOTO.

3. | Valitse signaalien yksikot. Tama ei vaikuta, jos LOC & PAR MUOKKAUS —

3405 NAYTTO 1 YKSIKKO
Hz
[3]

PERUUTA| 00:00 [TALLETA
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Vaihe

Toiminto

Niyttd

Valitse signaalien skaalaukset maarittamalla naytossa
nakyvat minimi- ja maksimiarvot. Tama ei vaikuta, jos
parametrin 3404/3411/3418 arvoksi on asetettu 9

(SUORA). Lisatietoja on parametreissa 3406 ja 3407.

Signaali 1: parametrit 3406 NAYTTO 1 MINIMI ja 3407
NAYTTO 1 MAKSIMI
Signaali 2: parametrit 3413 NAYTTO 2 MINIMI ja 3414
NAYTTO 2 MAKSIMI
Signaali 3: parametrit 3420 NAYTTO 3 MINIMI ja 3421
NAYTTO 3 MAKSIMI.

LOC N PAR MUOKKAUS—
3406 NAYTTO 1 MINIMI

0,0 Hz
PERUUTA|] 00:00 [TALLETA

LOC U PAR MUOKKAUS——
3407 NAYTTO 1 MAKSIMI

Hz

PERUUTA| 00:00 [TALLETA
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Assistant-tila

Kun taajuusmuuttaja kaynnistetaan ensimmaisen kerran, Start-up Assistant opastaa
kayttajaa perusparametrien asettamisessa. Start-up Assistantissa on erilaisia
assistanteja, joista jokainen ohjaa tietyn parametrisarjan asetuksissa, esimerkiksi
moottorin kayttdonotossa tai PID-saadossa. Start-up Assistant valitsee assistantit

kayttoon yksitellen. Assistanteja voidaan my0s kayttaa erikseen. Lisatietoja
assitanteilla suoritettavista tehtavista on kohdassa Start-up Assistant sivulla 127.

Assistant-tilassa valittavat toiminnot:

« assistantit opastavat kayttajaa perusparametrien asettamisessa

« kaynnistys, pysaytys ja pyodrimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

Assistantin kaytto

Seuraavassa taulukossa on kuvattu tavallisimpia assistantien kayttoon liittyvia
vaiheita. Esimerkkind on kaytetty moottorin kayttdonotossa opastavaa assistantia.

Jos valitset minka tahansa muun kuin Start-up
Assistantin, kyseinen assistant opastaa oman
parametrisarjansa tehtavissa kuten vaiheissa 4. ja 5. alla
on kuvattu. Sen jalkeen voit valita toisen assistantin
Assistantit-valikosta tai poistua Assistant-tilasta.
Esimerkkind on kaytetty moottorin kayttédénotossa
opastavaa assistantia.

Jos valitset Start-up Assistantin, se kaynnistaa
ensimmaisen assistantin, joka opastaa oman
parametrisarjansa tehtavissa kuten vaiheissa 4. ja 5. alla
on kuvattu. Start-up Assistant kysyy, haluatko jatkaa
seuraavan assistantin avulla vai ohittaa sen. Valitse
vastauksesi <A\ ja ¥ _-painikkeilla ja paina &= .
Jos paatat ohittaa seuraavan assistantin, Start-up
Assistant kysyy samaa seuraavien assistantien kohdalla.

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla ) Jos olet LOC  PAAVALIKKO —1
ohjaustilassa, paina toistuvasti 225 -painiketta, kunnes | [sFN*JNV =R ;A NS
paavalikko tulee nakyviin. ASSISTANTIT
MUUTETUT PAR
POISTU] 00:00 [VALITSE
2. Siirry Assistant-tilaan valitsemalla valikosta LOC L ASSISTANTIT—1
ASSISTANTIT ~A™- ja \.¥_“-painikkeilla seka ta—u As1 stan
; VALITSE OOttoritiet. asetus
valitsemalla S wilk sovellus
Nopeusohjaus ULK1
Nopeusohjaus ULK2
POISTU] 00:00 [VALITSE
3. | Valitse assistant ~A™- ja \.¥_/-painikkeilla ja paina LOC T PAR MUOKKAUS——

9905 MOOTT,. NIM.JANN.

\Y
POISTU| 00:00 [TALLETA

LOC U VALINTA
Haluatko jatkaa
sovelluksen
asettelulla?

Ohita
POISTU] 00:00 OK
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Vaihe | Toiminto Naytto
4. |+ Maarita uusi arvo painamalla «A™- ja ¥ - LOC & PAR MUOKKAUS —
painiketta. -
9905 MQQOTT, NIM.JANN.
\'
POISTU| 00:00 [TALLETA
- Saat lisétietoja valitusta parametrista valitsemalla (?). |[Coc T oR3E
Selaa ohjetta «A™- ja \.¥_“-painikkeilla. Sulje ohje Aseta arvo moottorin
valitsemalla PeLsmy arvokilvestd,
i Jannitteen pitda
vastata moottorin
D/Y-kytkentaa.
POISTU] 00:00
5.

* Hyvaksy uusTiAzE[\E/%ja siirry seuraavaan parametriin
valitsemalla

. Pysayti assistant valitsemalla 7=~

LOC U PAR MUOKKAUS——
9906 MOQOTT.NIM.VIRTA

1,2 A
POISTU | 00:00 [TALLETA




Muutetut parametrit -tila

Muutetut parametrit -tilassa valittavat toiminnot:
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» luettelo kaikista parametreista, joita on muokattu makron oletusarvoista

* naiden parametrien muuttaminen

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

Muutettujen parametrien katselu ja muuttaminen

Vaihe | Toiminto Nayttd
1. |Siirry paavalikkoon valitsemalla <= Jos olet LOC T PAAVALIKKO —1
ohjaustilassa, paina toistuvasti rozsty -painiketta, kunnes | [sF*JNV AN AR E
paavalikko tulee nakyviin. ASSISTANTIT
MUUTETUT PAR
"POISTU] 00:00 [VALITSE
2. Siirry Muutetut parametrit -tilaan valitsemalla valikosta LOC & MUUT.PARAM. ——]
MUUTETUT PAR < A™- ja \.¥_/-painikkeilla ja valitse 02 VAKIONOPEUS
Sitten VALITSE 10 0 Hz
' 03 VAKIONOPEUS
1204 VAKIONOPEUS 3
9902 SOVELLUS-MAKRO
POISTU ] 00:00 [MUOKKAA
3. Valitse muutettava parametri luettelosta <" A™- ja \¥_’- |[LoC &, PAR MUOKKAUS——
painikkeilla. Valitun parametrin arvo nakyy parametrin
alapuolella. Valitse "&&*  jos haluat muokata arvoa. 1202 :\I/_AOKIOE‘)OPEI_LIJSZ 1
PERUUTA| 00:00 [TALLETA
4. Maarita parametrille uusi arvo “A™\-ja \ ¥ /- LOC . PAR MUOKKAUS —
painikkeilla.
o , . o 1202 VAKIONOPEUS 1
Yksi painikkeen painallus suurentaa tai pienentaa arvoa. 5 O Hz
Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetaan )
painettuna. Jos painikkeita painetaan yhta aikaa, ]
naytdssa nakyva arvo vaihtuu oletusarvoon. PERUUTAI 00:00 ITALLETA
5. + Hyvaksy uusi arvo valitsemalla "&&". Jos uusi arvo

on oletusarvo, parametri poistetaan muutettujen
parametrien luettelosta.

» Hylk&a uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo
valitsemalla PRRYUIA

LOC T MUUT.PARAM.——]
02 VAKIONOPEUS
15,0 Hz
1203 VAKIONOPEUS
1204 VAKIONOPEUS 3
9902 SOVELLUS-MAKRO

POISTU | 00:00 [MUOKKAA
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Vikanayttotila

Vikanaytto-tilassa valittavat toiminnot:

» taajuusmuuttajan vikahistorian enintdan 10 vian katselu (jannitekatkoksen

sattuessa muistissa sailyy vain kolme viimeisinta vikaa)

» kolmen viimeisimman vian kuvauksen katselu (jannitekatkoksen sattuessa
muistissa sailyvat vain viimeisimman vian tiedot)

» ohjeita vikatiloihin

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

Vikojen katselu

Avaa ohjeet valitsemalla N - Selaa ohjetta «A™-ja
¥_“-painikkeilla.
Edelliseen nayttdéon palataan valitsemalla % .

Vaihe | Toiminto Naytto
1. | Siirry paavalikkoon valitsemalla "*g=° Jos olet LOC & PAAVALIKKO——1
ohjaustilassa, paina toistuvasti razsty -painiketta, kunnes | [BIINVI=RN:ARE
paavalikko tulee nakyviin. ASSTISTANTIT
MUUTETUT PAR
POISTU] 00:00 [VALITSE
2. | Siirry Fault Logger -asetukseen valitsemalla valikosta LOC O VIKANAYTTO —1
VIKANVQL\Q'SIO A ja \ ¥ _/-painikkeilla ja valitse 1 9 BAgN(E)ELll\?CIm 57
S|T[t_n" @ Naytdssa na_kyy edellll_sen vian kuvaus. B A LT IANNDT
Rivilla nédkyva numero on vikakoodi, jonka mukaan syyt ||7: AI1l PUUTTUU
ja korj [ I Itu | Vianhaku (si :
ja korjaustoimet on lueteltu luvussa Vianhaku (sivu 355) FOTSTUT 00:00 [KUVAUS
3. | Avaa valitun vian kuvaus painamalla <A™~ ja ¥ - LOC T PANEELIVIKA —
painikkeita ja valitse sitten K”Vﬁs . VIKAT DI
00000 bin
VIKA-AIKA 1
13:04:57
VIKA-AIKA 2
POISTU] 00:00 [ DIAG
4 DIAG

LOC UDIAGNOSTIIK-
Tarkista: Komm yhteys
ja kytkennat
parametri 3002, )
parametrit ryhmissa
0 ja 11

POISTU] 00:00 [ OK




Aika ja paivays -tila
Aika ja paivays -tilassa valittavat toiminnot:
* kellon valinta kayttoon tai pois kaytosta
« paivamaaran ja ajan esitystavan muuttaminen
* paivamaaran ja ajan asetus
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» kellonajan automaattisen kesaajan paivitystoiminnon asettaminen kayttoon tai

pois kaytosta

« kaynnistys, pysaytys ja pydrimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.

Assistant-ohjauspaneelin paristo varmistaa kellon toiminnan myos silloin, kun

ohjauspaneeli ei saa virtaa taajuusmuuttajasta.

Kellon nayttd/piilotus, esitystavan muuttaminen, paivamaaran ja ajan asetus ja

kellonajan automaattinen paivitys kesaajan mukaan

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla Ve Jos olet LOC & PAAVALIKKO 1
ohjaustilassa, paina toistuvasti 255 -painiketta, kunnes | [sF*JV =R ;A WE
paavalikko tulee nakyviin. ASSTSTANTIT

MUUTETUT PAR
"POTISTU] 00:00 VALITSE

2. Siirry Aika ja paivays -tilaan valitsemalla valikosta
AIKA&PAIVAYS ~A™- ja \.¥_“-painikkeilla ja
valitsemalla "%E .

LOC U AIKA&PAIVAYS —1
AJAN ESITYSTAPA
PAIVAYKSEN ESITYSTAPA
ASETA AIKA

ASETA PAIVAYS

POISTU | 00:00 [VALITSE

3. « Ota kello kayttoon tai poista se kaytosta valltsemalla
valikosta KELLON NAYTTO, valitsemalla "*=,
valitsemalla Nayta kello (Piilota kello) ja valitsemalla
VALITSE

. Voit my0s palata edelliseen nayttoon
tekemattd muutoksia valitsemalla P%J .

* Aseta palvayksen muoto valitsemalla valikosta DATE
FORMAT, paina v -painiketta ja valitse
esitystapa. Valitse tai peruuta muutokset
valitsemalla PEEEIA ©

* Aseta kellonajan muoto valitsemalla valikosta AJAN
ESITYSTAPA, palna % -painiketta ja valitse sopiva

muoto. Valitse @ tai peruuta muutokset valitsemalla
PERUUTA

LOC U KELLON NAYTT—1
Nayta kel lo
Pi1lota kello

POISTU| 00:00 [VALITSE

LOC T PAIVAYKSEN —1
OO

d mm. ¥¥yy
mm/dd/yyyy

PERUUTA| 00:00 OK

LOC T AJAN ESITYSTAPA

12-tuntinen

PERUUTA| 00:00 [VALITSE
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Vaihe

Toiminto

Nayttd

* Aseta aika valitsemalla valikosta ASETA AIKA ja
valitse A@ . Aseta Elénnlt CAN-ja \ ¥ -
painikkeilla ja valitse . Aseta sitten minuutit.
Tallenna valitsemalla_ox_ tai peruuta muutokset
valitsemalla P%’*.

» Aseta paivamaara valitsemalla valikosta ASETA
PAIVAYS ja valitse % Aseta paivamaaran
ensimmainen osa (paiva tai kuukausi valitun
eS|tystavan mukaan) (“A™\- ja \.¥_-painikkeilla ja
valitse F Aseta paivamaaran toinen Osa samalla
tavalla. Kun vuosi on asetettu, valitse @ Peru
muutokset valitsemalla "B |

+ Ota automaattinen kesaajan paivitys kayttoon tai
poista se kaytosta valltsemalla valikosta KESAAIKA ja
valitsemalla sitten

Kun painat @ -painiketta, nayttoon avautuvat ohjeet,

joissa nakyvat kesaajan alkamis- ja loppumispaivat

kussakin maassa tai alue, jonka kesaaikaa haluat

kayttaa. Selaa ohjetta «A™- ja \.¥_“-painikkeilla.

» Poista automaattinen kesaajan paivitys kaytosta
valitsemalla OFF ja valitsemalla Ya&SE .

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

+ Palaa edelllseen nayttoon tekematta muutoksia
valitsemalla 4

LOC UASETA AIKA ——

ig:41

PERUUTAI 00:00 oK

LOC U ASETA PAIVAYS —

iEl.03.05

PERUUTAI 00:00 oK

LOC_ U KESAAJAN TAL—1
or+___________________|

EU
us
Australial:NSw,vict.
Australia2:Tasmania.

POISTU | 00:00 VALITS

LOC U OHIE
EU:

On: Maalis viim sunn
off: Loka viim sunn

us:
POISTU | 00:00




Ohjauspaneelit 107

Parametrien varmuuskopiointi -tila

Parametrien varmuuskopiointi -tilaa kaytetaan parametrien siitamiseen yhdesta
taajuusmuuttajasta toiseen tai taajuusmuuttajan parametrien varmuuskopiointiin.
Paneeliin tallennus tallentaa Assistant-ohjauspaneeliin kaikki taajuusmuuttajan
parametrit sisaltden enintdan kolme kayttajan parametrisarjaa. Taysi sarja, osittainen
sarja (sovellus) ja kayttajan sarja voidaan ladata ohjauspaneelista toiseen tai samaan
taajuusmuuttajaan. Lataaminen voidaan suorittaa paikallisohjauksessa.

Ohjauspaneelissa on pyyhkiytymaton muisti, johon ohjauspaneelin pariston varaus ei
vaikuta.

Parametrien varmuuskopiointi -tilassa valittavat toiminnot:

« Kaikkien parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin (TALLENNA
PANEELIIN). Tama toiminto sisaltaa kaikki maaritetyt kayttajan parametrisarjat ja
sisaiset parametrit (joita kayttaja ei voi muuttaa), kuten ID-ajon aikana tarvittavat
parametrit.

* Ohjauspaneelin tallennetun varmuuskopion tietojen katselu (TALLENNA
PANEELIIN (BACKUP INFQ)). Tama toiminto sisaltaa esimerkiksi sen
taajuusmuuttajan tyypin ja arvot, jossa varmuuskopio tehtiin. Nama tiedot
kannattaa tarkistaa, kun parametrit aiotaan kopioida toiseen taajuusmuuttajaan
(LATAA TAAJUUSM. KAIKKI). Nain varmistetaan, etta taajuusmuuttajat vastaavat
toisiaan.

» Koko parametrisarjan palauttaminen ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (LATAA
TAAJUUSM. KAIKKI). Parametrien palautustoiminto lataa taajuusmuuttajaan
kaikki parametrit, myos sisaiset moottoriparametrit, joita kayttaja ei voi muuttaa.
Toiminto ei koske kayttajan parametrisarjoja.

Huomaa: Tata toimintoa kaytetaan vain silloin, kun parametrit palautetaan
taajuusmuuttajaan varmuuskopiosta tai parametrit kopioidaan alkuperaisen
kaltaisiin jarjestelmiin.

» Osittaisen parametrisarjan (osa taytta parametrisarjaa) kopiointi ohjauspaneelista
taajuusmuuttajaan (LATAA SOVELLUS). Osittainen sarja ei sisalla kayttajan
parametrisarjoja, sisaisia moottoriparametreja, parametreja 9905...9909, 1605,
1607, 5201 eika ryhmien 51 ULK KOMM.MODUULI ja 53 EFB PROTOKOLLA
parametreja.

Lahde- ja kohdetaajuusmuuttajien ja niiden moottoreiden ei tarvitse olla
samankokoisia.

« Makro 1 -parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (LATAA
MAKRO1). Makro sisaltda ryhman 99 KAYTT.OTTOTIEDOT parametrit ja sisaiset
moottoriparametrit.
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Toiminto nakyy valikossa vain, kun Makro 1 on ensin tallennettu parametrilla 9902
SOVELLUS-MAKRO (lisatietoja on kohdassa kéyttdjamakrot sivulla 125) ja
kopioitu sitten ohjauspaneeliin TALLENNA PANEELIIN -toiminnolla.

* Makro 2 -parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (LATAA
MAKRO?2). Kuten LATAA MAKRO1 edella.

» Makro 3 -parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (LATAA
MAKROZQ3). Kuten LATAA MAKRO1 edella.

« Kaynnistys, pysaytys, pyorimissuunnan vaihto ja vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.



Parametrien kopioiminen ja lataaminen
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Lisatietoja kaytossa olevista kopiointi- ja lataustoiminnoista on edella. Huomaa, etta
taajuusmuuttajan on oltava paikallisohjauksessa latauksen aikana.

ja sisaiset parametrit) taajuusmuuttajasta
ohjauspaneeliin, valitse parametrien tallennusvalikosta
TALLEI/:JLI;ITA PANEELIIN ~~a™\- ja \.¥_’-painikkeilla ja
paina . Siirron tila nakyy naytdssa prosentteina.
Tallenna valltsemalla K%T , jos haluat pysayttaa
toiminnon.

Kun parametrit on kopioitu, nayttéon tulee viesti
toiminnon onnistumisesta. Palaa parametrlen
tallennusvalikkon valitsemalla \f]

» Lataa parametreja valitsemalla
varmuuskopiointivalikosta toiminto (téssé esimerkissa
LATAA TAAJUUSM. KAIKKI) ~A™-ja \ ¥ -
painikkeilla ja valitsemalla Y&&=" . Siirron tila nakyy
naytdssa prosentteina. Valitse KESKEYT jos haluat
pysayttaa toiminnon. =7

Kun parametrit on ladattu, naytéssa nakyy viesti
toiminnon onnistumisesta. Palaa parametrien
tallennusvalikkoon valitsemalla % .

Vaihe | Toiminto Naytto
1. | Siirry paavalikkoon valitsemalla &< Jos olet [OC & PAAVALIKKO —1
ohjaustilassa, paina toistuvasti RISV -painiketta, PARAMETRIT
kunnes paavalikko tulee nakyviin== Jos tilarivilla nakyy
REM, vaihda paikallisohjaukseen valitsemalla (&) . GSS%E$’G¥TEXR
POISTU | 00:00 [VALITSE
2. Siirry Parametrien varmuuskopiointi -tilaan valitsemalla |[loc &, PAR TALL. —1
valikosta PAR TALL AN ja S\ ¥ _-painikkeilla ja
valitsemalla "< BACKUP_INFO
LATAA TAAJUUSM.KAIKKI
LATAA SOVELLUS
LATAA MAKRO1
POISTU] 00:00 [VALITSE
3. » Kopioi kaikki parametrit (mukaan lukien kayttajamakrot

LOC U PAR TALL.

Parametrien kopiointi
50%

KESKEYT] 00:00

LOC UVIESTI
Parametrien kopiointi
onnistui

oK 00:00

LOC U PAR TALL.

Parametrien lataus
(kaikki)

KESKEYT] 00:00 |

LOC YL VIESTI
Parametrien
Tataus
valmis.

oK 00:00
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Varmuuskopion tietojen katselu

Vaihe | Toiminto Naytto
1. | Siirry paavalikkoon valitsemalla < Jos olet LOC & PAAVALIKKO —1
ohjaustilassa, paina toistuvasti F&lV -painiketta, kunnes | [BF ¥V =R ;A WE
paavalikko tulee nékyviin. ASSISTANTIT
MUUTETUT PAR
POISTU] 00:00 IVALITSE
2. Siirry Parametrien varmuuskopiointi -tilaan valitsemalla LOC T PAR TALL. 1
valikosta PAR TALL. < Aa™\- ja \.¥_“-painikkeilla ja
valitsemalla "“&" BACKUP_INFO
. LATAA TAAJUUSM.KAIKKI
LATAA SOVELLUS
LATAA MAKRO1
"POISTU] 00:00 [VALITSE
3. | Valitse varmuuskopiointivalikosta BACKUP INFO A |[LOC T BACKUP INFO——
ja \.¥_“-painikkeilla ja paina . Naytossa nakyvat Kﬁ\c(gg)r%lsTYYPPI
se"n ta?JuusmuuttaJan tiedot, jossa varmuuskopio tehtiin: 3304 NIMELLISARVOT
KAYTON TYYPPI:taajuusmuuttajan tyyppi 9A741
: . 3301 OHJELMAVERSIO
NIMELLISARVOT:taajuusmuuttajan arvot muodossa POISTU] 00:00
XXXYZ, jossa
’ LOC T BACKUP INFO——
XXX: nimellisvirta ampeereina. "A” ACS355
tarkoittaa desimaalipilkkua, 332‘7‘4’1}‘IMELLISARVOT
esimerkiksi 9A7 on 9,7 A. 3301 OHJELMAVERSIO
Y:  2=200V 241A hex
4 =400V POISTU ] 00:00
Z: i = ohjelman latauspaketti EU
n = ohjelman latauspaketti US
OHJELMAVERSIO:taajuusmuuttajan ohjelmistoversio.
Voit selata tietoja A ja (¥ _-painikkeilla.
4, Palaa parametrien tallennusvalikkoon valitsemalla

POISTU

LOC U PAR TALL. ——1
BACKUP_ INFO

LATAA TAAJUUSM.KAIKKI
LATAA SOVELLUS

LATAA MAKRO1

POISTU | 00:00 [VALITSE




I/0-asetukset-tila

I/O-asetukset-tilassa valittavat toiminnot:

* minka tahansa I/O-liittimen parametriasetusten tarkistus
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» parametriasetuksen muokkaus. Jos esimerkiksi "1103: OHJE 1” on luettelossa
kohdan Ain1 (analogiatulo 1) alla eli parametrin 17703 OHJE 1 VALINTA arvo on
Al1, voit muuttaa arvoksi esimerkiksi A/2. Parametrin1106 OHJE 2 VALINTA
arvoksi ei voida kuitenkaan asettaa A/7.

« kaynnistys, pysaytys ja pydrimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.

I/O-liittimien parametriasetusten muokkaus ja vaihtaminen

Vaihe | Toiminto Naytto
1. | Siirry paavalikkoon valitsemalla "8 Jos olet [0C & PAAVALIKKO —1
ohjaustilassa, paina toistuvasti ISV -painiketta, kunnes PARAMETRIT
paavalikko tulee nakyviin. ASSISTANTIT
MUUTETUT PAR
POISTU| 00:00 [VALITSE
2. | Siirry I/O-asetukset-tilaan valitsemalla valikosta 1/0 LOC & I/0 ASETUKS.—1
ASETUKS. @ ja \.¥_“-painikkeilla ja valitsemalla ) ]
sitten VAL ANALOGIATULOT (AI
RELELAHDOT (ROUT)
ANALOGIALAHDOT (AOUT)
PANEELTI
POISTU| 00:00 [VALITSE
3. | Valitse I/0O-ryhma, esimerkiksi DIGITAALITULOT CA™N- |TLOC & 1/0 ASETUKS. —]
VALITS
ja \.¥_“-painikkeilla ja paina . Digitaalitulojen
asetukset nakyvat naytdssa hetken kuluttua. }gg%iKAY/ SEIS (ULKI)
1001:DIR (E1)
-DI3-
POISTU] 00:00
4. | Valitse asetus (parametrin numeron sisaltava rivi) A™- |[CoC &, PAR MUOKKAUS ——
ja \.¥_“-painikkeilla ja valitse MUC’%*A : 1001 ULKL KASKYT
DI1,
[2]
PERUUTAI 00:00 [TALLETA
5. | Maarita asetukselle uusi arvo A\~ ja ¥ /- LOC & PAR MUOKKAUS——
ainikkeilla.
P . . . o 1001 ULK1 KASKYT
Yksi painikkeen painallus suurentaa tai pienentaa arvoa. DI 1P 2 P
Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetaan [3] ’
alhaalla. Jos painikkeita painetaan yhta aikaa, naytéssa .
nakyva arvo vaihtuu oletusarvoon. PERUUTA| 00:00 [TALLETA
6. |- Tallenna uusi arvo valitsemalla "&&" LOC L 1/0 ASETUKS. —

N
» Hylk&a uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo
valitsemalla PRRZTA |

1001:KAYNN.PULS (Ul)

_DI —

100%:PYS PLS (ULK1)
_DI —

POISTU]| 00:00
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Sovellusmakrot

Yleista

Tassa luvussa kuvataan sovellusmakroja. Jokaisesta makrosta annetaan
kytkentakaavio, jossa nakyvat oletusarvoiset ohjauskytkennat (digitaalinen ja
analoginen 1/O). Lisaksi luvussa annetaan ohjeet kayttajamakron tallennukseen ja
kayttoonottoon.

Yleista makroista

Sovellusmakrot ovat valmiiksi ohjelmoituja parametrisarjoja. Taajuusmuuttajan
kayttoonoton yhteydessa kayttaja valitsee parametrilla 9902 SOVELLUS-MAKRO
tarpeisiinsa parhaiten sopivan makron, tekee tarvittavat muutokset ja tallentaa
lopputuloksen kayttajamakroksi.

ACS355:ssa on kahdeksan vakiomakroa ja kolme kayttdjamakroa. Seuraavassa
taulukossa on makrojen lyhyet kuvaukset seka sovellusesimerkkeja.

Makro Sovellusesimerkkeja

Vakio-ohjaus Tavalliset nopeudensaatdsovellukset, joissa ei ole kaytdssa ollenkaan
vakionopeutta tai kaytdssa on yksi, kaksi tai kolme vakionopeutta. Kayn-
nistysta/pysaytysta ohjataan yhdella digitaalitulolla ((1) ja (0)). Mahdolli-
suus valita kahden kiihdytys- ja jarrutusajan valilla.

Pulssiohjaus Tavalliset nopeudensaatdsovellukset, joissa ei ole kaytdssa ollenkaan
vakionopeutta tai kaytossa on yksi, kaksi tai kolme vakionopeutta. Taajuus-
muuttaja kaynnistetdan ja pysaytetaan painikkeilla.

Vaihto-ohjaus Nopeudensaatdsovellukset, joissa ei ole kaytdssa ollenkaan vakionopeutta
tai kaytdssa on yksi, kaksi tai kolme vakionopeutta. Kaynnistysta, pysay-
tysta ja suuntaa ohjataan kahdella digitaalitulolla (tulotilojen yhdistelma
maarittaa toimintatavan).
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Makro

Sovellusesimerkkeja

Moottori-potentio-
metri

Nopeudensaatdsovellukset, joissa ei ole kaytdssa ollenkaan vakionopeutta
tai kaytdssa on yksi vakionopeus. Nopeutta ohjataan kahdella digitaalitu-
lolla (kiihdytys / hidastus / ei muutosta).

Kasi/Auto Nopeudensaatdsovellukset, joissa on valittava kahden ohjauslaitteen
valilla. Osa ohjaussignaaliliittimista on varattu yhdelle laitteelle, loput toi-
selle. Yksi digitaalitulo valitsee kaytettavat liittimet (laitteet).

PID-saato Prosessinsaatdsovellukset, kuten erilaiset takaisinkytketyt jarjestelmat, joi-

den tehtavana on paineen, pinnan korkeuden tai virtauksen saaté. Mahdol-
lisuus valita prosessin- tai nopeudensaatd: Osa ohjaussignaaliliittimista on
varattu prosessinsaatéon, muut nopeudensaatoon. Yksi digitaalitulo valit-
see prosessin- tai nopeudensaadon valilla.

Momenttisaato

Momentinsaatésovellukset. Mahdollisuus valita momentti- tai nopeus-
saato: Osa ohjaussignaaliliittimista on varattu momenttisaatéon, muut
nopeudensaatdoon. Yksi digitaalitulo valitsee momentti- tai nopeussaadon
valilla.

AC500 Modbus

Sovelluksiin, joissa tarvitaan monimutkaista ohjauslogiikkaa ja joissa useita
taajuusmuuttajia on kytketty yhteen Modbus-liitdnnan avulla. Jarjestelman
ohjaukseen ja valvontaan kaytetdan ohjelmoitavaa AC500-eCo-logiikkaa.

User

Kayttaja voi tallentaa sekd muokatun vakiomakron (parametriasetukset,
myds ryhméan 99 KAYTT.OTTOTIEDOT asetukset) ettd moottorin ID-ajon
tulokset pysyvaismuistiin ja lukea tiedot myéhemmin. Kolmea kayttajamak-
roa tarvitaan esimerkiksi silloin, kun halutaan ohjata kolmea eri moottoria.
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Seuraavassa taulukossa on yhteenveto kaikkien sovellusmakrojen oletusarvoisista
I/O-liitdnndista.

Tulo/ Makro
lahto Vakio- Pulssi- |Vaihto- |Moottori- |Kési/Auto |PID-s#ité |Moment-
ohjaus ohjaus ohjaus pot. tisaato
Al1 Taajuus- |Nopeus- [Nopeus- |- Nopeus- |Pros. ohje [Nopeus-
(0...10V) |ohje ohje ohje ohje (Kasi) [(PID)/ ohje
Taajuus- |(Nopeus)
ohje (Kasi)
Al2 - - - - Nopeus- |Prosessi- |Momentti-
(0...20 mA) ohje (Auto) |arvo ohje
(Momentti)
AO Lahtétaa- |Nopeus Nopeus Nopeus Nopeus Nopeus Nopeus
juus
DI1 Seis/kayn- [Kayntiin  |Kayntiin  |Seis/kayn- |Seis/kayn- |Seis/kayn- | Seis/kayn-
tiin (pulssi) (eteen) tiin tiin (Kasi) [tiin (PID) |tiin
(Nopeus)
DI2 Eteen/taak|Seis Kayntiin  |Eteen/taak |Eteen/taak |Kasi/PID |Eteen/taak
se (pulssi) (taakse) |se se (Kasi) se
DI3 Vakiono- |Eteen/ Vakiono- |Nopeus- [Kasi/Auto |Vakio- Nopeus/
peuden taakse peuden ohje yl6s nopeus 1 |momentti
tulo 1 tulo 1
Di4 Vakiono- |Vakiono- [|Vakiono- |Nopeus- |Eteen/taak [Kaynni- Vakio-
peuden peuden peuden ohje alas |[se (Auto) |nesto nopeus1
tulo 2 tulo 1 tulo 2
DI5 Kiihd./hid. |Vakiono- |[Kiihd./hid. |Vakio- Seis/kayn- |Seis/kayn- |Kiihd./hid.aj
ajan peuden ajan nopeus 1 |tiin (Auto) |[tiin (K&si) |an valinta
valinta tulo 2 valinta
RO Vika (-1) |Vika (-1) |Vika (-1) |Vika (-1) |Vika (-1) [|Vika (-1) |Vika (-1)
DO Vika (-1) |[Vika (-1) |Vika (-1) [|Vika (-1) |Vika (-1) |Vika (-1) [|Vika (-1)
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Vakio-ohjausmakro

Tama makro on tehtaassa asetettu oletusmakro. Sen avulla muodostetaan
yleispatevat I/O-ohjauskytkennat kolmen vakionopeuden avulla. Parametriarvot on
annettu kohdassa Parametrit sivulla 796.

Jos kaytetaan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentoja, lisatietoja on
kohdassa I/O-liittimet sivulla 54.

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennat

X1A
1 |SCR Ohjauskaapelin suoja
i fi > 12 |AI1 Lihtétaajuuden ohjearvo: 0...10 V )
1...10 kohm e | 3 |GND Analogiatulopiirin maa
J/ Ll | 4 |+10V |Ohjejannite: +10 VDC, enint. 10 mA
| | 5 |AI2 Oletusarvoisesti ei kaytossa. 0...10 V
enint. 500 ohm | | 6 |GND Analogiatulopiirin maa
@ ce— | 17 |AO Liahtotaajuuden arvo: 0...20 mA
J/ - |__§,4) 8 |GND Analogialahtépiirin maa
9 |+24V |Apujannitelahtd: +24 VDC, enint. 200 mA
O] 10 |GND Apujannitemaa
11 |DCOM |Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
——— 112]Dn1 Seis (0) / Kayntiin (1)
E g 13 |DI2 Eteen (0) / Taakse (1)
114 |DI3 Vakionopeuden valinta 2)
- [15|DI4 Vakionopeuden valinta 2)
{16 |DI5 Kiihdytys- ja hidastusajan valinta %)
X1B
17 |[ROCOM Relelahto 1
18 |[RONC :, Ei vikaa [Vika (-1)]
& 19 |[RONO
20 [DOSRC Digitaalilahtd, enint. 100 mA
& 21 |DOOUT Eng Ei vikaa [Vika (-1)]
22 |DOGND
1) Analogiatuloa Al1 kaytetaan 3) 0 = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien
nopeusohjeena, jos vektoritila on valittuna. 2202 ja 2203 mukaan.
2) Katso parametriryhma 12 1= Ki.ihdytys- ja hidastusajat parametrien
DI3 [DI4 [Toiminto (parametri) 4) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.
0 |0 |Nopeus Al1:sta Kiristysmomentti: 0,4 Nm.
1 10 [Nopeus 1 (7202) Safe torque off -toiminnon liitdnnat (X1C:STO;
0 |1 Nopeus 2 (7203) eivat ndy kaaviossa) valitaan oletusarvoisesti
1 1 Nopeus 3 (7204) siirtoliiittimella.
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Pulssiohjaus

Tata makroa kaytetaan, kun taajuusmuuttajaa ohjataan painikkeilla. Kaytossa on
kolme vakionopeutta. Makro valitaan kayttoon asettamalla parametrin 9902
SOVELLUS-MAKRO arvoksi 2 (PULSSI-OHJAUS).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 186. Jos
kaytetaan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentgja, lisatietoja on
kohdassa I/O-liittimet sivulla 54.

Huomaa: Kun pysaytystuloa (DI2) ei ole kytketty, ohjauspaneelin kaynnistys- ja
pysaytyspainikkeita ei voida kayttaa.

Oletusarvoiset 1/0-ohjauskytkennat

X1A
1 |SCR Ohjauskaapelin suoja
> ] _Pi’ 2 |AN1 Moottorin nopeusohje: 0...10 V
1...10 kohm £ | | 3 |GND Analogiatulopiirin maa
J/ L' i 4 |+10V |Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA
| | 5 [|AI2 Oletusarvoisesti ei kaytdssa. 0...10 V
enint. 500 ohm | | 6 [GND Analogiatulopiirin maa
F@ Y o | 7 |AO Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA
J/ L' |__§,2) 8 |GND Analogialahtopiirin maa
9 (+24V |Apujannitelahto: +24 V DC, enint. 200 mA
O 10 |GND Apujannitemaa
11 |DCOM |Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
- s >—112 DI Kayntiin (pulssi £ )
—olo——13|DI2 Seis (pulssi }.)
Eg— 14 |DI3 Eteen (0) / Taakse (1)
g 15 |DI4 Vakionopeuden valinta "
Eg 16 |DI5 Vakionopeuden valinta "
X1B
17 |[ROCOM Relelahto 1
18 |[RONC Q Ei vikaa [Vika (-1)]
& 19 [RONO
20 [DOSRC Digitaalilahtd, enint. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?&; Ei vikaa [Vika (-1)]
22 | DOGND
1) Katso parametriryhma 12 2) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.

VAKIONOPEUDET:
DI4 |DI5 | Toiminto (parametri)

Kiristysmomentti: 0,4 Nm.

° Safe torque off -toiminnon liitdnnat (X1C:STO;
0 |0 |NopeusAl1:sta eivat ndy kaaviossa) valitaan oletusarvoisesti
1 |0 |[Nopeus 1(7202) siirtoliiittimella.
0o |1 Nopeus 2 (71203)

1 1 Nopeus 3 (71204)
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Vaihto-ohjausmakro

Tassa makrossa kaynnistyskomento ja suunta annetaan samalla koskettimella.
Makro valitaan kayttdon asettamalla parametrin 9902 SOVELLUS-MAKRO arvoksi
3 (VAIHTO-OHJ.).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 186. Jos
kaytetaan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentoja, lisatietoja on
kohdassa I/O-liittimet sivulla 54.

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennat

X1A

SCR

Ohjauskaapelin suoja

/L
/

Al1

1...10 kohm

enint. 500 ohm

LI
7

Moottorin nopeusohje: 0...10 V

GND

Analogiatulopiirin maa

yal
/ |
A

+10V

Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA

Al2

Oletusarvoisesti ei kaytdssa. 0...10 V

GND

Analogiatulopiirin maa

AO

-
~ |

|

|

|

|

|

Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA

(N[O WIN]|—=

Analogialahtopiirin maa

J/ '\_l -lil3) GND
- +24 V

©

Apujannitelahtd: +24 V DC, enint. 200 mA

-
o

GND

Apujannitemaa

—
BN

DCOM

Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali

|\

DI1

Kay eteen: Jos DI1 = DI2, taajuusmuuttaja pysahtyy.

ﬁ

DI2

Kay taakse

|\

DI3

Vakionopeuden valinta )

|\

Dl4

Vakionopeuden valinta )

ﬁ

DI5

Kiihdytys- ja hidastusajan valinta 2)

X1B

17 |[ROCOM

Relelahto 1

18 |[RONC

02 19 [RONO

:, Ei vikaa [Vika (-1)]
1

20 |DOSRC

Digitaalilahtd, enint. 100 mA

X 21 |DOOUT

22 |DOGND

EF¢ Ei vikaa [Vika (-1)]

) Katso parametriryhma 12

2 0= Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien
2202 ja 2203 mukaan.

1 = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien

2205 ja 2206 mukaan.

3) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.

Kiristysmomentti: 0,4 Nm.

VAKIONOPEUDET:
DI3 [DI4 [ Toiminto (parametri)
0 |0 Nopeus Al1:sta
1 0 |Nopeus 1(7202)
0 1 Nopeus 2 (7203)
1 1 Nopeus 3 (7204)

Safe torque off -toiminnon liitdnnat (X1C:STO;

eivat ndy kaaviossa) valitaan oletusarvoisesti
siirtoliiittimella.
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Tassa makrossa on kustannustehokas liittyma ohjelmoitaville logiikoille, jotka
muuttavat moottorin nopeutta vain digitaalisignaaleja kayttaen. Makro valitaan
kayttoon asettamalla parametrin 9902 SOVELLUS-MAKRQO arvoksi

4 (MOOTTORIPOT,).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 186. Jos
kaytetdan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentgja, lisatietoja on

kohdassa I/O-liittimet sivulla 54.

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennat

X1A
1 |SCR Ohjauskaapelin suoja
2 |ANM Oletusarvoisesti ei kaytossa. 0...10 V
3 |GND Analogiatulopiirin maa
4 |+10V |Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA
5 |AI2 Oletusarvoisesti ei kaytdossa. 0...10 V
enint. 500 ohm 6 |GND Analogiatulopiirin maa
rQ_v\/ o .f’l_ .f| 7 |AO Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA
J/ < ';_2) 8 |[GND Analogialahtdpiirin maa
9 |(+24V |Apujannitelahto: +24 V DC, enint. 200 mA
10 |GND Apujannitemaa
— 11 |DCOM |Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
- 112 (D1 Seis (0) / Kayntiin (1)
E g 13 |DI2 Eteen (0) / Taakse (1)
T 14 |DI3 Nopeusohjeen nosto )
Erg— 15|Dl4 Nopeusohjeen lasku )
] 16 |DI5 Vakionopeus 1: parametrit 7202
X1B
17 |[ROCOM Relelahto 1
18 |[RONC Q Ei vikaa [Vika (-1)]
& 19 [RONO
20 [DOSRC Digitaalilahtd, enint. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?&; Ei vikaa [Vika (-1)]

22 | DOGND

1) Jos seka DI3 ettd DI4 ovat kytkettyja tai
kytkemattomia, nopeusohje ei muutu.

Olemassa oleva nopeusohje tallennetaan
pysaytyksen tai jannitekatkoksen aikana.

2) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.

Kiristysmomentti: 0,4 Nm.

Safe torque off -toiminnon liitdnnat (X1C:STO;
eivat ndy kaaviossa) valitaan oletusarvoisesti
siirtoliiittimella.
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Kasi/Auto-makro

Tata makroa kaytetaan silloin, kun halutaan vaihtaa kahden ulkoisen ohjauslaitteen
valilla. Makro valitaan kayttéon asettamalla parametrin 9902 SOVELLUS-MAKRO

arvoksi 5 (KASI/ AUTO).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 186. Jos
kaytetaan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentoja, lisatietoja on

kohdassa I/O-liittimet sivulla 54.

Huomaa: Parametrin 27108 VAH.KAYNN.ESTO arvon taytyy pysya

oletusasetuksessa 0 (POIS).

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennat

X1A

SCR

Ohjauskaapelin suoja

|
I

Al1

Moottorin nopeusohje (Kasi): 0...10 V

GND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA

Al2

Moottorin nopeusohje (Auto): 0...20 mA 2)

3

3

>0
ERis
N, 3

-t

GND

Analogiatulopiirin maa

AO

o

3.
>

~
o
S
S
o

=y
3

Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA

O[N] WIN|—-

GND

Analogialahtopiirin maa

|||-\

[(e]

+24 'V

Apujannitelahtd: +24 V DC, enint. 200 mA

—
o

GND

Apujannitemaa

—
BN

DCOM

Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali

|\

DI1

Seis (0) / Kay (1) (Kasi)

|\

DI2

Eteen (0) / Taakse (1) (Kasi)

ﬁ

DI3

Kasi (0) / Auto (1) ohjauksen valinta

|\

Dl4

Eteen (0) / Taakse (1) (Auto)

|\

DI5

Seis (0) / Kay (1) (Auto)

X1B

17 |ROCOM
18 [RONC
®—19 |RONO

N

Relelahto 1
Ei vikaa [Vika (-1)]

20 |DOSRC
& 21 |DOOUT
22

Digitaalilahto, enint. 100 mA

EFA; Ei vikaa [Vika (-1)]
DOGND

1) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.

2) Signaalin I&hteen on saatava virta ulkoisesta

lahteesta. Lisatietoja on valmistajan
ohjeissa. Lisatietoja anturien kayttamisesta
taajuusmuuttajan apujanniteldhddssa on
sivulla 56.

Kiristysmomentti: 0,4 Nm.

Safe torque off -toiminnon liitdnnat (X1C:STO;
eivat ndy kaaviossa) valitaan oletusarvoisesti
siirtoliiittimella.
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PID-saatomakro

Tama makro on tarkoitettu kaytettavaksi erilaisten takaisinkytkettyjen
ohjausjarjestelmien, kuten paineen saadon, virtauksen saadon jne. kanssa.
Saatotavaksi voidaan valita nopeussaato digitaalitulon avulla. Makro valitaan
kayttddn asettamalla parametrin 9902 SOVELLUS-MAKRO arvoksi 6 (PID-SAATO).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 186. Jos
kaytetaan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentgja, lisatietoja on
kohdassa I/O-liittimet sivulla 54.

Huomautus: Alla kuvatut 1/0-oletuskytkennat ovat ohjelmaversiota 5.050 tai
uudempaa varten. Aiempien versioiden oletusarvot on kuvattu taman kayttdoppaan
versiossa A.

Huomautus: Parametrin 27108 VAH.KAYNN.ESTO arvon taytyy pysya
oletusasetuksessa 0 (POIS).

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennat

X1A
1 |SCR Ohjauskaapelin suoja
e AN Pros. ohje (PID) / Moott. taajuusohje (Kési) 0...10 V
1"'10k°hp|£ e | | 3 |GND Analogiatulopiirin maa
v , i | 4 |+10V |Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA
’—®>/f .f'l_ i | 5 |AI2 Prosessioloarvo: 4...20 mA 3
enint. 500 ohrm” < | 6 |GND Analogiatulopiirin maa
~ /P .f‘l— | | 7 |AO Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA
F— —;5'2) 8 |[GND Analogialahtdpiirin maa
9 |+24V |Apujannitelahtd: +24 V DC, enint. 200 mA
10 |GND Apujannitemaa
. 11 |[DCOM |Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
- 112 [Db1 Seis (0) / Kay (1) (PID)
Eg— 13 |DI2 PID (0) / Kasi (1) ohjauksen valinta
I g 14 |DI3 Vakionopeus 1: parametri 1202
-~ 115|Dl4 _ |Kéynninesto
" __{16|DI5 _ |Seis (0) / Kéy (1) (Kasi)
X1B
17 |[ROCOM Relelahto 1
18 |[RONC Q Ei vikaa [Vika (-1)]
2 19|RONO
20 [DOSRC Digitaalilahto, enint. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?&; Ei vikaa [Vika (-1)]
22 [DOGND
') Kasi: 0...10 V -> nopeusohje. ohjeissa. Lisatietoja anturien kayttamisesta
PID: 0...10V ->0...100 % PID-ohjearvo. taajuusmuuttajan apujanniteldhddssa on
2) sivulla 56.

360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle.

Signaalin lahteen on saatava virta ulkoisesta Kiristysmomentti: 0,4 Nm.
lahteesta. Lisatietoja on valmistajan Safe torque off -toiminnon liitannat (X1C:STO;

3)
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Momenttisaatomakro

Tama makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa tarvitaan moottorin momentinsaatoa.
Saadoksi voidaan myds vaihtaa nopeudensaato digitaalitulon avulla. Makro valitaan
kayttoon asettamalla parametrin 9902 SOVELLUS-MAKRO arvoksi 8 (MOMENTTI-
SAAT).

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Makrojen oletusarvot sivulla 186. Jos
kaytetaan muita kuin alla kuvattuja oletusarvoisia ohjauskytkentoja, lisatietoja on
kohdassa I/O-liittimet sivulla 54.

Oletusarvoiset I/0-ohjauskytkennat

X1A
1 |SCR Ohjauskaapelin suoja
77— =2 (A1 Moottorin nopeusohje (Nopeus): 0...10 V
1"'10k°hp‘—l_ﬁ = | {3 |GND _|Analogiatulopiirin maa
)
7 I | 4 [+10V |Ohjejannite: +10 V DC, enint. 10 mA
> /’ ."l_ i 5 |AI2 Moottorin momenttiohje (Momentti): 4...20 mA 4)
enint. 500 ohm” S | | 6 |GND Analogiatulopiirin maa
’—@ /f .f‘l_ | 17 |a0 Moottorin nopeusarvo: 0...20 mA
7 —413) 8 |GND Analogialahtopiirin maa
9 (+24V |Apujannitelahto: +24 V DC, enint. 200 mA
O 10 |GND Apujannitemaa
11 | DCOM |Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
- 12D Seis (0) / Kay (1) (Nopeus)
——T13[DI2 Eteen (0) / Taakse (1) !
- 14 |DI3 Nopeus (0) / Momentti (1) ohjauksen valinta
E g 15|Dl4 Vakionopeus 1: parametri 1202
{16 |DI5 Kiihdytys- ja hidastusajan valinta 2
X1B
17 |[ROCOM Relelahto 1
18 |[RONC :, Ei vikaa [Vika (-1)]
Q) 19 |[RONO
20 [DOSRC Digitaalilahtd, enint. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?&; Ei vikaa [Vika (-1)]
22 | DOGND
1 Nopeussaatd: vaihtaa pyérimissuunnan. 4) Signaalin lahteen on saatava virta ulkoisesta
Momenttisaato: vaihtaa momentin suunnan. lahteesta. Lisatietoja on valmistajan
2) g = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien ohjglssa. Llsat'letOJa a'r_1_tur|'en _kayft_tan]lsesta
2202 ja 2203 mukaan. ta_lajuusmuuttajan apujannitelahdossa on
1 = Kiihdytys- ja hidastusajat parametrien sivulla 56.
2205 ja 2206 mukaan. Kiristysmomentti: 0,4 Nm.
3) 360 asteen maadoitus kiinnikkeen alle. Safe torque off -toiminnon liitdnnat (X1C:STO;

eivat nay kaaviossa) valitaan oletusarvoisesti
<iirtnliiittimella
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AC500 Modbus -makro

AC500 Modbus -sovellusmakro konfiguroi ACS355-taajuusmuuttajan tiedonsiirto- ja
ohjausparametrit siten, ettéd ne ovat yhteensopivia ohjelmoitavan AC500-eCo-logiikan
ja ACS355-taajuusmuuttajan Starter-sarjan kanssa STD Modbus -litannan kautta
(FMBA-01 sovitin).

Makro on kaytettavissa ACS355-taajuusmuuttajissa, joiden ohjelmaversio on 5.03C
tai uudempi.

Aktivoi makro asettamalla parametrin 9902 SOVELLUS-MAKRO arvoksi AC500
MODBUS (10).

[ |
I L UHL Ohjelmoitava AC500-eCo-
logiikka
Modbus
Muut
Taajuusmuuttaja laitteet
: FMBA-01
Taajuus-
muuttaja
FMBA-01
sovitin
Datavirta
<¢— Ohjaussana (CW) ———
<«——— Ohjearvot ——
: Prosessi-I/O
Tilasana (SW) B | (jaksoittainen)
_— Oloarvot —
Parametrin luku-/kirjoitus- Huoltoviestit
pyynnét/-vastaukset » | (ei-jaksoittainen)
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AC500 Modbus -sovellusmakron oletusarvot taajuusmuuttajan parametreille
vastaavat ABB:n vakiomakroa (parametri 9902, arvo 1 (VAKIO-OHJAUS), katso
kohtaVakio-ohjausmakro sivulla 116) seuraavin poikkeuksin:

Nro Nimi Oletusarvo

1001 ULK1 KASKYT 10 (KOMM)

1102 ULK1/ULK2 VAL 8 (KOMM)

1108 OHJE 1 VALINTA 8 (KOMM)

1604 VIANKUITTAUS 8 (KOMM)

2201  KIIHD/HID AIKA 0 (El KAYTOSSA)
3018 KOMM MOD VIKA 1 (VIKA)

5302 SKV ASEMANUMERO 2

5303 SKV VAYLAN NOP. 192 (19,2 kb/s)
5304 SKV PARITEETTI 1 (8N1)

5305 SKV OHJ PROFIILI 2 (ABB DRV FULL)
5310 SIS KV PAR 10 101

5311 SIS KV PAR 11 303

5312 SIS KV PAR 12 305

9802 KOMM PROT VAL 1 (STD MODBUS)

Huomaa: Oletusarvoinen taajuusmuuttajan orjaosoite on 2 (parametri 5303 SKV
ASEMANUMERO). Jos valittuna on useita taajuusmuuttajia, jokaiselle taytyy olla
yksildiva osoite.

Lisatietoja Starter-sarjan konfiguroinnista on oppaissa

AC500-eCo and ACS355 quick installation guide (2CDC125145M0201
[englanninkielinen]) ja ACS355 and AC500-eCo application guide
(2CDC125152M0201 [englanninkielinen]).
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Kayttajamakrot

Vakiosovellusmakrojen lisaksi voidaan luoda kolme kayttajamakroa. Kayttajamakron
avulla kayttaja voi tallentaa kaikki parametriasetukset (myds ryhman 99
KAYTT.OTTOTIEDOT parametrit) ja moottorin tunnistusajon tulokset
pysyvaismuistiin ja lukea tiedot myohemmin. Myos paneeliohje tallennetaan, jos
makro on tallennettu ja ladattu paikallisohjauksessa. Kauko-ohjauspaikan asetus
tallennetaan kayttajamakroon, mutta paikallisohjauspaikan asetusta ei tallenneta.

Seuraavassa kuvataan, kuinka asetukset tallennetaan Kayttajamakroksi 1 ja kuinka
makro otetaan kayttoon. Kaksi muuta kayttajamakroa luodaan samalla tavalla, vain
niissa kaytettavat parametrin 9902 SOVELLUS-MAKRO arvot ovat erilaisia.

Asetusten tallentaminen kayttajamakroksi 1:

» Aseta parametrit. Suorita moottorin ID-ajo, jos se taytyy sovelluksessa tehda,
mutta sita ei viela ole tehty.

» Tallenna parametriasetukset ja moottorin ID-ajon tulokset haihtumattomaan
muistiin muuttamalla parametrin 9902 SOVELLUS-MAKRO arvoksi -1
(TAL.MAKRO 1).

VALIKKO
TALLETA . VALITSE

« Lataa valitsemalla N (Assistant-ohjauspaneeli) tai N~ (Basic-
ohjauspaneeli).

Kayttajamakron 1 kayttoonotto:
» Vaihda parametrin 9902 SOVELLUS-MAKRO arvoksi 0 (PAL.MAKRO 1).

VALIKKO
TALLETA . VALITSE

» Valitse (Assistant-ohjauspaneeli) tai (Basic-ohjauspaneeli).
N U

Kayttajamakro voidaan vaihtaa myos digitaalitulojen kautta (katso parametri 1605
KAYTT.PAR VAIHTO).

Huomautus: Kayttajamakron muistiinluku palauttaa myos parametriryhman 99
KAYTT.OTTOTIEDOT asetukset ja moottorin ID-ajon tulokset. Varmista, etta
asetukset sopivat kaytettavalle moottorille.

Vihje: Kayttaja voi esimerkiksi ohjata kolmea eri moottoria tarvitsematta muuttaa
moottoriparametreja tai tehda moottorin tunnistusta joka kerta moottoria
vaihdettaessa. Kayttajan tarvitsee vain valita asetukset, tehda kummallekin
moottorille tunnistus kerran ja tallentaa tiedot kolmeksi kayttajamakroksi. Kun
moottori vaihdetaan, ladataan vastaava kayttajamakro, ja taajuusmuuttaja on
kayttovalmis.
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11

Ohjelman ominaisuudet

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan ohjelman toiminnoista. Jokaisen toiminnon kohdalla
luetellaan siihen liittyvat kayttajan asetukset, oloarvot seka vikailmoitukset ja
halytykset.

Start-up Assistant

Johdanto

Start-up Assistant (toimii vain Assistant-ohjauspaneelissa) opastaa kayttajaa
taajuusmuuttajan kayttoonotossa ja auttaa syottamaan taajuusmuuttajaan tarvittavat
tiedot (parametriarvot). Lisaksi Start-up Assistant tarkistaa, etta syotetyt arvot ovat
oikein ja sallitulla alueella.

Start-up Assistant avaa muita Assistanteja, jotka opastavat kayttajaa eri
parametrisarjojen asetuksissa. Ensimmaisen kaynnistyksen yhteydessa
taajuusmuuttaja kehottaa siitymaan automaattisesti ensimmaiseen tehtavaan, kielen
valintaan. Tehtavat voidaan valita joko Start-up Assistantin ehdotuksen mukaan
perakkain tai erikseen. Taajuusmuuttajan parametriasetuksia voidaan myds muuttaa
tavalliseen tapaan ilman Assistantia.

Start-up Assistantin ja muiden Assistantien kaynnistamisesta kerrotaan kohdassa
Assistant-tila sivulla 1017.
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Tehtavien oletusjarjestys

Sovellusasetusten (parametri 9902 SOVELLUS-MAKRO) perusteella Start-up
Assistant paattaa, mita tehtavia se ehdottaa. Oletusarvoiset tehtavat on lueteltu alla
olevassa taulukossa.

Sovellukset Oletusarvoiset tehtavat

VAKIO-OHJAUS Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit,
Nopeussaatd ULK1, Nopeussaatd ULK2, Kay/Seis-ohjaus, Ajastin-
toiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit

PULSSI-OHJAUS Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit,
Nopeussaatd ULK1, Nopeussaatd ULK2, Kay/Seis-ohjaus, Ajastin-
toiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit

VAIHTO-OHJ. Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit,
Nopeussaatd ULK1, Nopeussaatd ULK2, Kay/Seis-ohjaus, Ajastin-
toiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit

MOOTTORIPOT. Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit,
Nopeussaaté ULK1, Nopeussaatd ULK2, Kay/Seis-ohjaus, Ajastin-
toiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit

KASI/ AUTO Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit,
Nopeussaatd ULK1, Nopeussaatd ULK2, Kay/Seis-ohjaus, Ajastin-
toiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit

PID-SAATO Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit,
PID-saatd, Nopeussaaté ULK2, Kay/Seis-ohjaus, Ajastintoiminnot,
Suojaukset, Lahtosignaalit

MOMENTTI-SAAT Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit,
Nopeussaatd ULK2, Kay/Seis-ohjaus, Ajastintoiminnot, Suojaukset,
Lahtdsignaalit

AC500 MODBUS Kielen valinta, Moottoritietojen asetus, Sovellus, Optiomoduulit,
Nopeussaatd ULK1, Nopeussaatd ULK2, Kay/Seis-ohjaus, Ajastin-
toiminnot, Suojaukset, Lahtdsignaalit
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Luettelo tehtavista ja niihin liittyvista parametreista

Sovellusasetusten (parametri 9902 SOVELLUS-MAKRO) perusteella Start-up
Assistant paattaa, mita tehtavia se ehdottaa.

Nimi

Kuvaus

Asetettavat parametrit

Kielen valinta

Ohjauspaneelin kielen valinta

9901

Moottoritiet. asetus

Moottoritietojen asetus

Moottorin tunnistus. (Jos nopeusrajat eivat
ole sallitulla alueella: Rajojen asetus.)

9904...9909
9910

Sovellus

Sovellusmakron valinta

9902, makroon liittyvat
parametrit

Optiomoduulit

Optiomoduulien kayttéoénotto

Ryhmé 35 MOOTT. LAM-
POTILA Ryhmé 52

(Jos kaytdssa on Al1: analogiatulon Al1
rajojen, skaalan ja kdanteisarvon asetus)

Ohjearvojen rajojen asetus

PANEELI KOMM.
9802
Nopeusohjaus Nopeusohjeen lahteen valinta 1103
ULK1 (Jos kaytossa on Al1: analogiatulon Al1 (7301...1303, 3001)
rajojen, skaalan ja kaanteisarvon asetus)
Ohjearvojen rajojen asetus 1104, 1105
Nopeusrajojen (taajuusrajojen) asetus 2001, 2002 (2007, 2008)
Kiihdytys- ja hidastusaikojen asetus 2202, 2203
Nopeusohjaus Nopeusohjeen lahteen valinta 1106
ULK2

(1301...1303, 3007)

1107, 1108

Momenttisaato

Momenttiohjeen lahteen valinta

(Jos kaytdssa on Al1: analogiatulon Al1
rajojen, skaalan ja kdanteisarvon asetus)

1106
(1301...1303, 3007)

(Jos kaytdssa on Al1: analogiatulon Al1
rajojen, skaalan ja kdanteisarvon asetus)

Ohjearvojen rajojen asetus
Nopeusrajojen (taajuusrajojen) asetus
Prosessioloarvon lahteen ja rajojen asetus

Ohjearvojen rajojen asetus 1107, 1108
Momentin kiihdytys- ja hidastusaikojen 2401, 2402
asetus

PID-saato Prosessiohjeen lahteen valinta 1106

(1301...1303, 3007)

1107, 1108
2001, 2002 (2007, 2008)
4016, 4018, 4019
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Nimi

Kuvaus

Asetettavat parametrit

Kay/Seis-ohjaus

Kahden ulkoisen ohjauspaikan, ULK1:n ja
ULK2:n, kaynnistys- ja pysaytyssignaalien
|&hteen valinta

1001, 1002

Ulkoisen ohjauspaikan ULK1 tai ULK2 1102

valinta

Pyo6rimissuunnan maaritys 1003

Kaynnistys- ja pysatystapojen maaritys 2101...2103

Kaynninestosignaalin kaytdn valinta 1601
Suojaukset Virta- ja momenttirajojen asetus 2003, 2017

Lahtosignaalit

Relelahtéjen RO1 ja, jos MREL-01-rele-
lahtémoduuli on kaytdssa, relelahtdjen
RO2...RO4 kautta osoitettujen signaalien
valitseminen.

Analogialahdoén AO signaalien valinta
Minimi- ja maksimiarvon, skaalan ja kaan-
teisarvon asetus

Ryhmé 14 RELELAHDOT

Ryhméa 15 ANALOGIA-
LAHDOT

Ajastintoiminnot

Ajastintoimintojen asetus

Ulkoisten ohjauspaikkojen, ULK1 ja ULK2,
ajastetun kaynnistys- ja pysaytysohjauk-
sen valinta

Ajastetun ULK1/ULK2-ohjauksen valinta
Ajastetun vakionopeuden 1 aktivointi

Relelahtéjen RO1 ja, jos MREL-01-rele-
lahtdomoduuli on kaytdssa, relelahtojen
RO2...R0O4 kautta osoitetun ajastetun toi-
mintotilan valitseminen.

Ajastetun PID1:n parametrisarja 1/2-ohja-
uksen valinta

Ryhma 36 AJASTINTOI-
MINNOT

1001, 1002

1102
1201
1401...1403, 1410

4027
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Assistant-nayttojen sisalto

Start-up Assistant sisaltéa kahdenlaisia nayttoja: Paanayttoja ja tietonayttoja.
Paanaytot kehottavat kayttajaa syottamaan tietoa. Assistant etenee paanayttojen
avulla. Tietonaytot sisaltavat paanayttdojen ohjetekstit. Seuraavassa kuvassa on
tyypillinen esimerkki kummastakin naytosta ja selitykset niiden sisalloista.

Paanaytto Tietonayttd
REM ¥ PAR MUOKKAUS—— LOC Y OHIE -
. Aseta arvo moottorin
9905 MOOTT,. NIM.JANN. arvokilvesta.
1 \V/ Monimoottorikdytossa
2 virrat tulee laskea
yhteen.
PERUUTA| 00:00 [TALLETA POISTU] 00:00
1 | Parametri Ohjeteksti...
2 | Syoéttokentta ... ohjeteksti jatkuu
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Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus

Taajuusmuuttajalle voidaan antaa kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomentoja seka
ohjearvoja ohjauspaneelista tai digitaali- ja analogiatulojen kautta. Sisdanrakennetun
kenttavaylan tai lisavarusteena saatavan kenttavaylasovittimen avulla
taajuusmuuttajaa voidaan ohjata avoimen kenttavaylaliitannan kautta. Myos
DriveWindow Light 2 PC -tydkalulla varustettu PC voi ohjata taajuusmuuttajaa.

Paikallisohjaus

Paneelilitanta |
(X2) 8

Ohjauspaneeli
tai —
PC-tydkalu

Taajuusmuuttaja Ulkoinen ohjaus
= Paneeliliitanta
— (X2)
gl tai Sisaan-
) "m MBA-sovitin rakennettu
=2 Y kytketty liittimeen  |kenttavayla
In X3 (Modbus™)

Kentta-
vaylasovitin

! 44‘ Kentta\_{ayla__sowt-

Vakio-1/0

Potentiometri

* SREA-01 Ethernet -sovitinmoduulin avulla on mahdollista kayttda Modbus TCP/IP -
yhteyttd Ethernet-yhteyden kautta. Lisatietoja on oppaassa SREA-01 Ethernet adapter
module user’s manual (3AUA0000042896 [englanninkielinen]).

Paikallisohjaus

Ohjauskaskyt annetaan ohjauspaneelin nappaimistoa kayttamalla, kun
taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa. Paikallisohjauksen merkkina

ohjauspaneelin naytdssa nakyy LOC.

Assistant-ohjauspaneeli

Basic-ohjauspaneeli

L
@319.1 HZ
0'5 A
10.7 %

SUUNTA ] 00:00 [VALIKKO

= 491~

OUTPUT FwD

Ohjauspaneeli ohittaa aina ulkoiset ohjaussignaalilahteet, kun sita kaytetaan

paikallisohjaukseen.




Ohjelman ominaisuudet 133

Ulkoinen ohjaus

Kun taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa (kauko-ohjauksessa), komennot
annetaan vakio-1/O-liittimien (digitaali- ja analogiatulojen) ja/tai kenttavaylaliitannan
kautta. Ohjauspaneeli voidaan asettaa myods ulkoisen ohjauksen lahteeksi.

Ulkoisen ohjauksen merkkina ohjauspaneelin naytdssa nakyy REM.

Assistant-ohjauspaneeli Basic-ohjauspaneeli

@319 1 Hz

SUUNTA] 00:00 [VALIKKO

= | 491-

0.5 A
10.7 % OUTPUT FWD

Kayttaja voi yhdistaa ohjaussignaalit kahteen ulkoiseen sijaintiin, ULK1- tai ULK2-
sijaintiin. Kayttajan valinnan mukaan jompikumpi on kerrallaan kaytossa. Toiminto
toimii 2 ms:n aikatasolla.

Asetukset

Paneelin painike Lisatietoja

LOC/REM Paikallisohjauksen tai ulkoisen ohjauksen (kauko-ohjauksen)
valinta

Parametri

1102 Valinta ULK1- ja ULK2-ohjauspaikan valilla

1001/1002 Ohjauspaikan ULK1/ULKZ2 kaynnistyksen, pysaytyksen ja suun-
nan lahde

1103/1106 Ohjauspaikan ULK1/ULKZ2 ohjearvon lahde

Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0111/0112 ULK1/ULK2 ohjearvo
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Lohkokaavio: Ohjauspaikan ULK7 kaynnistyksen, pysaytyksen ja

suunnan lahde

Jaljempana olevassa kaaviossa nakyvat parametrit, joiden mukaan liitanta valitsee
ulkoisen ohjauspaikan ULK1 kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan.

ULK1
— ;(éyntiin/seis

suunta

DI DI1 Valitse
5 DI5
DI5 6
Kenttavaylan
valinta KOMM
Sisaanrakennettu — Lisatietoja on
kenttavayla luvussa 1001
Kenttavaylasovitin  ——— Kenttavaylaohjaus
siséénrakennetun
kenttavaylan avulla
sivulla 317 ja
Ohjauspaneeli PANEELI
Ajastintoiminto AJASTIN 1...4
Ajastin/Laskuri KAY/SEIS
Sekvenssiohjelmointi SEKV OHJ

Lohkokaavio: Ohjauspaikan ULK7 ohjearvon lahde

Jaljempana olevassa kaaviossa nakyvat parametrit, joiden mukaan liitanta valitsee
ulkoisen ohjauspaikan ULK7 nopeusohjearvon.

Sekvenssiohjelmointi

Al —] Al1, Al2, DI3, DI4, DI5
Al2
DI3 Kenttavaylan valinta
Di4 Lisatietoja on luvussa
DI5 Kenttavayldohjaus KOMM
Sisdanrakennettu — Slsaa{_”lre_!kepnetun
kenttavayla kenttéavaylan avulla
o sivulla 377 ja luvussa
Kenttavaylasovitin -~ —— Kenttéavéyldaohjaus
kenttavaylasovittimen
avulla sivulla 343.
Taajuustulo AAJ TULO
Ohjauspaneeli PANEELI
SEKV OHJ

Valitse
ULK1
AN Owearvo
OHJ1(Hz/rp
m)

1103
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Ohjetyypit ja niiden prosessointi

Taajuusmuuttajalle voidaan antaa useita ohjeita tavallisten analogiatulosignaalien ja
ohjauspaneelin signaalien lisaksi.

Ohjearvot ohjeen prosessointiketjun eri vaiheissa. Toinen digitaalitulo lisaa
nopeutta ja toinen vahentaa sita.

Taajuusmuuttaja voi muodostaa ohjeen kahdesta analogiatulosignaalista
matemaattisten funktioiden avulla: yhteen-, vahennys-, kerto- ja jakolaskuilla.

Taajuusmuuttaja voi muodostaa ohjeen analogiatulosignaalista ja
sarjaliikenneliitannan kautta saadusta signaalista matemaattisten funktioiden
avulla: yhteen- ja kertolaskuilla.

Taajuusmuuttajan ohje voidaan antaa taajuustulon avulla.

Ulkoisessa ohjauspaikassa ULK1/2 taajuusmuuttaja voi muodostaa ohjeen
analogiatulosignaalista ja sekvenssiohjelmoinnin kautta saadusta signaalista
matemaattisen funktion avulla: yhteenlaskulla.

Ulkoista ohjetta voidaan skaalata niin, etta signaalin vahimmais- ja enimmaisarvot
vastaavat nopeutta, joka ei ole vahimmais- eika enimmaisnopeusraja.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
Ryhma 11 OHJEARVON VALINTA Ulkoisen ohjeen lahde, tyyppi ja skaalaus
Ryhma 20 RAJAT Toimintarajat
Ryhma 22 KIIHDYTYS/ HIDASTUS | Nopeusohjeen kiihdytys- ja hidastusajat
Ryhma 24 MOMENTTISAATO Momenttiohjeen kiihdytysajat
Ryhma 32 VALVONTA Ohjeen valvonta
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0111/0112 OHJ1/0OHJ2 ohje

Ryhma 03 FB OLOARVOT Ohjearvot ohjeen prosessointiketjun eri vaiheissa.
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Ohjeen trimmaus

Trimmauksessa korjataan taajuusmuuttajan ulkoista ohjetta toisen sovellusmuuttujan
mitatun arvon perusteella. Jaljempana oleva lohkokaavio kuvaa kyseista toimintoa.

1105 OHJE 1 MAX/

1108 OHJE 2 MAX 2|
3) -
i Kytke Kytke Valitse
taajuulg_ | 2 (SUORA)
/ OHJ1 ] N
maksimi-| /. (Hz/rpm) / | (SUHTEELLINEN)
nopeus— - OH2 (%) Y | onut Hzrpmys
5 [ 0| [l fiam) | 4|
OHJAUSTAPA || __ || >< — >< ||
maksimi—_/ 4231 TRIMM.KERROIN—
momentti .
4233
TRIMM. 1)
VALINTA Kytke
|=>|DzohjeL D2 LPID2 /
PID2 olo— lahto i
4232 KORJAUKSEN LAHDE

OHJ1 (Hz/rpm) / OHJ2 (%) = taajuusmuuttajan ohjearvo ennen trimmausta

REF’ = taajuusmuuttajan ohjearvo trimmauksen jalkeen

maksiminopeus = parametri 2002 (tai 2001, jos absoluuttinen arvo on suurempi)
maksimitaajuus = parametri 2008 (tai 2007, jos absoluuttinen arvo on suurempi)
maksimimomentti = parametri 2074 (tai 2013, jos absoluuttinen arvo on suurempi)
PID2 ohje = parametri 4210

PID2 ohje = parametri 4214...4221

") Huomautus: Momenttiohjeen trimmaus, vain ulkoinen ohjearvo OHJ2 (%)
2) REF1 tai REF2 riippuen siita, kumpi on valittu. Katso parametri 7702.

3) Jos parametrin 4232 arvo on PID2 OHJE, trimmauksen maksimiohjearvo maaritetadan
parametrilla 7705, kun kaytdssa on OHJ1, ja parametrilla 7708, kun kaytdssa on OHJ2.
Kun parametrin 4232 arvo on PID2 LAHTO trimmauksen maksimiohjearvo maaritetaan
parametrilla 2002, jos parametrin 9904 arvo on VEKTORI: NOP. tai VEKTORI: MOM., ja
parametrilla 2008, jos parametrin 9904 arvo on SKALAAR: TAAJ.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
1102 Ohjeen OHJ1/2 valinta
4230 ...4232 Trimmausasetukset
4201 ...4229 PID-saadon asetukset
Ryhma 20 RAJAT Taajuusmuuttajan kayttorajat




Esimerkki
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Taajuusmuuttaja pydrittaa liukuhihnaa. Vaikka liukuhihna on nopeussaadetty, myos
hihnan kireys on otettava huomioon. Jos hihnan mitattu kireys ylittaa ohjearvon,

nopeutta vahennetaan hieman (ja painvastoin).

Kayttaja voi saataa nopeutta seuraavasti:

+ valitsemalla trimmaustoiminnon ja kytkemalla saatimeen kireyden ohjearvon ja

mitatun kireyden

» saatamalla trimmauksen sopivaksi.

Nopeussaadetty liukuhihna

Pelkistetty lohkokaavio

Nopeusohje

Kireyden mittaus

Lisaa

PID

Kireyden
mittaus

Kireyden
ohjearvo

Taajuusmuuttajan
rullat (veto)

Trimmattu
nopeusohje

Ohjelmoitavat analogiatulot

Taajuusmuuttajassa on kaksi ohjelmoitavaa jannite/virta-analogiatuloa. Tulot voidaan
invertoida ja suodattaa. Lisaksi niiden maksimi- ja minimiarvoja voidaan muuttaa.
Analogiatulon paivitysvali on 8 ms (12 ms jakso sekunnin valein). Paivitysvali on
lyhyempi, kun tietoa siirretdan sovellusohjelmaan (8 ms -> 2 ms).

Asetukset

Parametri

Lisatietoja

Ryhma 17 OHJEARVON VALINTA

Al ohjelahteena

Ryhma 13 ANALOGIATULOT

Analogiatulon prosessointi

3001, 3021, 3022, 3107

Analogiatulon Al signaalin valvonta

Ryhmé& 35 MOOTT. LAMPOTILA

Al moottorin lampdtilan mittauksessa

Ryhmét 40 PID SAATO 1
...42 ULK/ TRIM PID

Al PID-prosessisaadon ohjeena tai oloarvon lahteena
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Parametri

Lisatietoja

8420, 8425, 8426
8430, 8435, 8436

8490, 8495, 8496

Al sekvenssiohjelmoinnin ohjeena tai liipaisusignaa-
lina

Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0120, 0121 Analogiatulon arvot
1401 Al1/AI2 signaalien valvonta yhteyden RO 1 kautta
1402/1403/1410 Al1/AI2 signaalien valvonta yhteyden RO 2...4 kautta.
Vain, kun lisdvaruste MREL-01 on kaytdssa.
Halytys

ANALOGIATULO 1/ Al2 PUUTTUU

Al1/AI2 signaali alittanut rajan 3021 Al1 VIKARAJA /
3022 Al2 VIKARAJA

Vika

Al1 PUUTTUU | AI2 PUUTTUU

Al1/AI2 signaali alittanut rajan 3021 Al1 VIKARAJA /
3022 Al2 VIKARAJA

PAR Al SKAAL

Al signaali skaalattu vaarin (7302 < 1301 tai 1305 <
1304)

Ohjelmoitava analogialahto

Kaytettavissa on yksi ohjelmoitava virtalahto (0...20 mA). Analogialahdon signaali
voidaan invertoida ja suodattaa. Lisaksi sen maksimi- ja minimiarvoja voidaan
muuttaa. Analogialahtosignaalit voidaan suhteuttaa mm. moottorin nopeuteen,
lahtotaajuuteen, 1ahtovirtaan, moottorin momenttiin ja moottorin tehoon.
Analogialahdon paivitysvali on 2 ms.

Analogialaht6a voidaan ohjata sekvenssiohjelmoinnilla. Analogialahddlle voidaan
myo0s Kirjoittaa arvo sarjaliikenneliitannan kautta.

Asetukset

Parametri

Lisatietoja

Ryhma 15 ANALOGIALAHDOT

Analogialahdén AO arvon valinta ja prosessointi

Ryhma 35 MOOTT. LAMPOTILA

AO moottorin lampdétilan mittauksessa

8423/8433/.../18493

Analogialahddn AO:n saatd sekvenssiohjelmoinnin
avulla




Ohjelman ominaisuudet 139

Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0124 Analogialdhddn AO arvo
0170 Sekvenssiohjelmoinnin maarittamat AO:n ohjausarvot
Vika
PAR AO SKAAL AO signaali skaalattu vaarin (7503 < 1502)

Ohjelmoitavat digitaalitulot

Taajuusmuuttajassa on viisi ohjelmoitavaa digitaalituloa. Digitaalitulojen paivitysvali

on 2 ms.

Yksi digitaalituloista (DI5) voidaan ohjelmoida taajuustuloksi. Lisatietoja on kohdassa

Taajuustulo sivulla 141.

Asetukset

Parametri

Lisatietoja

Ryhmé 10 KAY/SEIS/SUUNTA

DI kaynnistyksena, pysaytyksena ja suuntana

Ryhma 11 OHJEARVON VALINTA

DI ohjeen valinnassa tai ohjeen lahteena

Ryhma 712 VAKIONOPEUDET

DI vakionopeuden valinnassa

Ryhma 16 SYSTEEMIOHJAUS

DI ulkoisena kaynninestosignaalina, viankuittaussig-
naalina tai kayttdjamakromuutossignaalina

Ryhma 19 AJASTIN & LASKURI

DI ajastimen tai laskurin ohjaussignaalin lahteena

2013, 2014

DI momenttirajan lahteena

2109 DI ulkoisen hatapysaytyskomennon lahteena
2201 DI kiihdytys- ja hidastusajan valintasignaalina
2209 DI nollarampin pakotussignaalina

3003 DI ulkoisena vikalahteena

Ryhmé& 35 MOOTT. LAMPOTILA

DI moottorin lampdotilan mittauksessa

3601

DI ajastintoiminnolla kaynnistyssignaalin lahteena

3622 DI tehostetun kaytdn kaynnistyssignaalin lahteena

4010/4110/14210 DI PID-saatajan ohjesignaalin lahteena

4022/4122 DI nukkumistoiminnon aktivointisignaalina PID1-pro-
sessisaadossa

4027 DI PID1-parametrisarjan 1/2 valintasignaalin lahteena

4228 DI ulkoisen PID2-toiminnon aktivointisignaalin 1ah-

teena

Ryhma 84 SEKV.OHJELMOINTI

DI sekvenssiohjelmoinnin ohjaussignaalin lahteena
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Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0160 Dl:n tila

0414

DI:n tila edellisen vian aikana
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Ohjelmoitavat relelahdot

Taajuusmuuttajassa on yksi ohjelmoitava relelahto. Lisavarusteena saatavan MREL-
01-relelahtomoduulin avulla voidaan lisata kolme ylimaaraista relelahtoa. Lisatietoja
on oppaassa MREL-01 output relay module user's manual (3AUA0000035974
[englanninkielinen]).

Parametriasetuksilla voidaan maaritella relelahdon ilmaisema tieto: mm. valmis,
kaynnissa, vika, halytys. Relelahddn paivitysvali on 2 ms.

Relelahddlle voidaan kirjoittaa arvo sarjaliikenneliitannan kautta.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
Ryhmé 14 RELELAHDOT Releldhdén RO arvon valinta ja toiminta-ajat
8423 Releldhddn RO saaté sekvenssiohjelmoinnin avulla
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0134 Relelahddén RO ohjaussana kenttavaylaohjauksen
kautta
0162 Relelahdon RO 1 tila
0173 Relelahddn RO 2...4 tila Vain, kun kaytéssa lisava-
ruste MREL-01.
Taajuustulo

Digitaalitulo DI5 voidaan ohjelmoida taajuustuloksi. Taajuustuloa (0...16 000 Hz)
voidaan kayttaa ulkoisen ohjesignaalin lahteena. Taajuustulon paivitysvali on 50 ms.
Paivitysvali on lyhyempi, kun tietoa siirretdan sovellusohjelmaan (50 ms -> 2 ms).

Asetukset
Parametri Lisatietoja
Ryhma 18 TAAJUUSTULO JA Taajuustulon minimi- ja maksimiarvot ja suodatus
TRANSISTORI-LAHTO
1103/1106 Ulkoinen ohje OHJ1/2 taajuustulon kautta
4010, 4110, 4210 Taajuustulo PID-ohjeen lahteena
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja

0161 Taajuustulon arvo
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Transistorilahto

Taajuusmuuttajassa on yksi ohjelmoitava transistorilahtd. Lahtoa voidaan kayttaa
digitaali- tai taajuuslahténa (0...16 000 Hz). Transistori/taajuuslahddn paivitysvali on

2 ms.
Asetukset
Parametri Lisatietoja
Ryhma 18 TAAJUUSTULO JA Transistorilahdon asetukset
TRANSISTORI-LAHTO
8423 Transistorilahddn saatd sekvenssiohjelmoinnissa
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0163 Transistorilahdon tila
0164 Transistorilahdon taajuus
Oloarvot

Kaytettavissa on useita oloarvoja:

taajuusmuuttajan l1ahtétaajuus, virta, jannite ja teho
moottorin nopeus ja momentti

valipiirin tasajannite

aktiivinen ohjauspaikka (paikallinen, ULK1 tai ULK2)
ohjearvot

taajuusmuuttajan lampatila

toiminta-ajan laskuri (h), kWh-laskuri

digitaalisten ja analogisten 1/O-moduulien tila
PID-saatajan oloarvot.

Assistant-ohjauspaneelin naytdssa nakyy kerralla enintdan kolme oloarvoa. (Basic-
ohjauspaneelin naytdssa nakyy yksi signaali.) Arvoja voidaan lukea myos
sarjaliikenneliitannan tai analogialahdon AO kautta.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
1501 Oloarvon valinta analogialahddlle AO
1808 Oloarvon valinta taajuuslahddlle
Ryhma 32 VALVONTA Oloarvojen valvonta
Ryhmé 34 PANEELINAYTTO Ohjauspaneelin naytdssa nakyvien oloarvojen valinta




Vianhaku
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Oloarvo

Lisatietoja

Ryhmét 01 KAYTTOTIEDOT ... 04
VIKAHISTORIA

Oloarvojen luettelo

Moottorin tunnistus

Vektorisaato perustuu siihen, etta moottorimalli on maaritelty tarkasti moottorin

kayttoonoton yhteydessa.

Moottorin ID-magnetointi tapahtuu automaattisesti, kun kaynnistyskomento annetaan
ensimmaisen kerran. Ensimmaisen kaynnistyksen aikana moottoria magnetoidaan
nollanopeudella useiden sekuntien ajan, jotta moottorimalli voidaan luoda. Tama
tunnistusmenelma soveltuu useimpiin kayttésovelluksiin.

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

Asetukset
Parametri 9910 ID-AJO
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Verkkokatkossaato

Jos saapuva syottojannite katkeaa, taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa kayttamalla
pyorivan moottorin liikke-energiaa. Taajuusmuuttaja on taysin toimintakykyinen niin
kauan kuin moottori pyorii ja tuottaa energiaa taajuusmuuttajalle. Taajuusmuuttaja voi
jatkaa toimintaansa katkon jalkeen, jos paakontaktori pysyi suljettuna.

(e e
R AR
MR INORAIERRMIRTRIRORINN - Uvertacovira
v fants Upc
N
(Nm) (Hz) (Vdc) Upd
160 80 520
120 60 390
f
80 40 260 :// fant
I N\ T
e N 1 'Mm
40 20 130 7 AN
pd
|~
0 0 0 t(s)
1.6 4.8 8 11.2 14.4

Upc= taajuusmuuttajan valipiirin jannite, fizn = taajuusmuuttajan lahtdjannite,
Ty = moottorin momentti
Syéttojannitehavid nimelliskuormituksessa (fizpts = 40 Hz). Valipiirin tasajannite putoaa
vahimmaisrajan alapuolelle. Saadin pitaa jannitteen tasaisena niin kauan kuin verkkovirta on
katkaistuna. Taajuusmuuttaja pydrittdd moottoria generaattoritilassa. Moottorin nopeus
pienenee, mutta taajuusmuuttaja on toimintakykyinen niin kauan kuin moottorilla on
riittdvasti liike-energiaa.

Asetukset
Parametri 2006 ALIJANNITESAATO

DC-magnetointi

Kun DC-magnetointi on aktivoitu, taajuusmuuttaja magnetoi moottorin
automaattisesti ennen kaynnistysta. Toiminto takaa mahdollisimman suuren
kaynnistysmomentin, enintaan 180 prosenttia moottorin nimellismomentista.
Esimagnetointiaikaa saatamalla voidaan synkronoida moottorin kaynnistys ja
esimerkiksi mekaanisen jarrun vapautus. Automaattista kaynnistysta ja DC-
magnetointia ei voi aktivoida yhta aikaa.

Asetukset
Parametrit 2107 KAYNNISTYSTAPA ja 2103 DC MAGN.AIKA
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Huoltolaskuri

Kun huoltolaskuri valitaan kayttoon, ohjauspaneelin naytdossa nakyy ilmoitus
esimerkiksi silloin, kun taajuusmuuttajan virrankulutuksessa ylitetaan asetettu piste.

Asetukset
Parametriryhma 29 HUOLTOLASKURIT

DC-pito

DC-pidon avulla roottori voidaan lukita Moottorin nopeus
nollanopeuteen. Kun seka nopeusohje etta . DC-pito
moottorin nopeus laskevat esiasetetun DC- | |
pidon nopeuden alapuolelle, taajuusmuuttaja DC-pidon™\ :
pysayttdd moottorin ja alkaa sy6ttas nopeus /

e <1 (S)
moottoriin tasavirtaa. Kun nopeusohje ylittaa !

DC-pidon nopeuden, taajuusmuuttajan Nopeusohje
toiminta palautuu normaaliksi.

Asetukset DM
nopeus

Parametrit 27107...2106 »1(s)

Nopeuskompensoitu pysaytys

Nopeuskompensoitu pysaytys on kaytossa _

esimerkiksi sovelluksissa, joissa kuljettimen Moottorin nopsus

on kuljettava tietyn matkaa A Pysaytyskomento
pysaytyskomennon vastaanottamisen jalkeen. | p1oisimi- | alue A=alue B
Moottori pysahtyy maksiminopeudessa nopeus

yleensa maaritetyssa hidastusajassa. A
Maksiminopeutta alhaisemmissa nopeuksissa | Kaytetty

pysahdysta viivytetdan kayttamalla nopeus

taajuusmuuttajaa nykyisella nopeudella, % B
ennen kuin moottori pysahtyy hidastuen. >t (s)

Kuten seuraavasta kuvasta nakyy,
pysaytyskomennon jalkeen kuljettu matka on sama kummassakin tapauksessa el
alue A on yhta suuri kuin alue B.

Nopeuskompensointi voidaan rajoittaa eteen- tai taaksepain pyorivaan suuntaan.

Huomaa: Nopeuskompensoitu pysaytys on kaytossa vain, kun kaytetty nopeus
ylittda 10 % maksiminopeudesta.

Asetukset
Parametri 2102 PYSAYTYSTAPA



146 Ohjelman ominaisuudet

Vuojarrutus

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

moottorissa lampoenergiaksi.

Moottorin nopeus ;_ér(%)
A N-A Tg, = Jarrutusmomentti
1 Ty =100 Nm
Ei vuojarrutusta 604
/ 1 Vuojarrutus
40
Vuojarrutus 20
1 Ei vuojarrutusta
> {(s) . . . . » f(Hz)
50 Hz / 60 Hz
Jarrutusmomentti (%) . Moottorin
Vuojarrutus nimellisteho
100 ~
80 @ 2,2kw
ﬂ( (3 0,37 kW
. N
2
| b\/\\/\ o
“ %
0 I T T T T T T T T T f(HZ)
l) 5 10 15 20 25 30 35 40 45
Jarrut tti (%
arrutusmomentr (%) Ei vuojarrutusta
100 T
80 -
60
40
O 1 T T T T T T T T T f(HZ)
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45
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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
jarrutuksen heti, eika sen tarvitse odottaa vuon pienenemista.

* Moottori jaahtyy tehokkaasti. Moottorin staattorivirta kasvaa vuojarrutuksen
aikana, roottorivirta ei. Staattori jaahtyy paljon roottoria tehokkaammin.

Asetukset
Parametri 2602 VUOJARRUTUS

Vuon optimointi

Vuon optimointi vahentaa kokonaisenergiankulutusta ja moottorin melutasoa, kun
taajuusmuuttaja toimii nimelliskuorman alapuolella. Kokonaishyotysuhdetta (moottori
ja taajuusmuuttaja) voidaan parantaa 1...10 % kuormitusmomentin ja nopeuden
mukaan.

Asetukset

Parametri 2607 VUON OPTIMOINTI

Kiihdytys- ja hidastusajat

Valittavana on kaksi kiihdytys/hidastusaikaa.
Kiihdytys/hidastusaikaa ja muotoa voidaan
saataa. Aikaa vaihdetaan digitaalitulon tai A Suora
kenttavaylan avulla. ”

Moottorin nopeus

Kiihdytyksen/hidastuksen muoto voi olla \

suora tai S-muotoinen kayra. ' > S-muotoinen
kayra

Sopii taajuusmuuttajille, jotka edellyttavat

tasaista ja pitkaa kiihdytysta/hidastusta.

» f(s
Sopii kuljettimille, jotka siirtdvat helposti sarkyvia ' 2 ©

kuormia tai muille sovelluksille, jotka edellyttavat
tasaista muutosta nopeudesta toiseen.

Asetukset
Parametriryhma 22 KIIHDYTYS/ HIDASTUS

Sekvenssiohjelmoinnissa on lisaksi kahdeksan muuta kiihdytys/hidastusaikaa.
Lisatietoja on kohdassa Sekvenssiohjelmointi sivulla 175.
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Kriittiset nopeudet

Kriittisten nopeuksien toimintoa voidaan kayttaa sovelluksissa, joissa on valtettava
tiettyja moottorin nopeuksia tai nopeusalueita, silla ne voivat aiheuttaa mm.
mekaanisia resonanssiongelmia. Kayttaja voi maarittaa kolme kriittista nopeutta tai
nopeusaluetta.

Asetukset
Parametriryhma 25 KRIITTISET NOP.

Vakionopeudet

Esiasetettavia vakionopeuksia on seitseman. Vakionopeudet valitaan digitaalitulojen
avulla. Vakionopeuden valinta ohittaa ulkoisen nopeusohjeen.

Vakionopeuden valintaa ei hyvaksyta, jos

* momenttisaatoé on kaytdssa tai

* PID-ohjetta noudatetaan tai

» taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa.

Toiminto toimii 2 ms:n aikatasolla.

Asetukset

Parametri Lisatietoja

Ryhma 12 VAKIONOPEUDET Vakionopeuden asetukset

1207 Vakionopeus 6. Kaytetddn myds Jog-toiminnossa. Lisatie-
toja on kohdassa Jog-toiminto sivulla 169.

1208 Vakionopeus 7. Kaytetdan myos vikatoiminnoissa (katso
parametriryhmaa 30 VIKAFUNKTIOT) ja Jog-toiminnossa
(lisatietoja on kohdassa Jog-toiminto sivulla 169).
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Kayttajan maarittama U/f-suhde

Kayttaja voi maarittaa U/f-kayran (lahtdjannite taajuuden funktiona). Tata kayttajan
maarittamaa U/f-suhdetta kaytetaan vain erikoissovelluksissa, joissa lineaarinen tai
nelidllinen U/f-suhde ei riita (jos tarvitaan esimerkiksi suurempaa moottorin
kaynnistysmomenttia).

Jannite (V) Kayttajan maarittama U/f-suhde

A
Par. 2618} - - - — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — —
Par.2616f ———————— —— — —— — — — — — — — — = — 2

Par. 2614 - — - —— - — — — — — — —

Par. 26712} - - - — - — — — — — —
Par. 2670 — — — —

Par. 2603

L ] L » f(Hz)
Par. 2611 Par. 2613 Par. 2615 Par. 2617 Par. 9907

Huomaa: U/f-kayraa voidaan kayttaa vain skalaariohjauksessa eli silloin, kun
parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR: TAAJ.

Huomaa: U/f-kayran jannite- ja taajuuspisteiden on oltava seuraavien parametrien
vaatimusten mukaisia:

2610< 2612< 2614 <2616 < 2618 ja
2611 < 2613 < 2615 < 2617 <9907

c VAROITUS! Korkeajannite alhaisilla taajuuksilla saattaa heikentaa
suorituskykya tai vaurioittaa moottoria (ylikuumentuminen).

Asetukset
Parametri Lisatietoja
2605 Kayttajan maarittdman U/f-suhteen valinta
2610...2618 Kayttajan maarittdman U/f-suhteen asetukset
Vianhaku
Vika Lisatietoja

PAR USER U/F Virheellinen U/f-suhde
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Nopeussaatimen viritys

Kayttaja voi itse virittaa saatimen vahvistuksen seka integrointi- ja derivointiajan tai
antaa taajuusmuuttajan suorittaa erillisen nopeussaatimen automaattisen virityksen
(parametri 2305 AUTOM. VIRITYS). Automaattisessa virityksessa nopeussaadin
viritetaan moottorin ja laitteen kuormituksen ja hitausmomentin perusteella.
Seuraavassa kuvassa nakyvat nopeusvasteet nopeuden ohjeaskeleella (yleensa
1...20 %).

niN(%)A

|

A: Alikompensoitu

B: Normaalisti viritetty (automaattinen viritys)

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

Alla on yksinkertainen nopeussaatimen lohkokaavio. Saatimen lahto on
momenttisaatimen ohje.

Derivoitu kiihtyvyyden
‘ [\ kompensointi

Suhteellinen,

integroitu +
Nopeus- +. Virhe- . +X Momentti-
ohje - arvo I+ ohje

Derivoitu
Laskettu nopeuden oloarvo > [\

Huomaa: Nopeusohjetta voidaan kayttaa vektoriohjauksessa, kun parametrin 9904
MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on VEKTORI: NOP. tai VEKTORI: MOM..

Asetukset
Parametriryhméat 23 NOPEUSSAATO ja 20 RAJAT
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Vianhaku
Oloarvo 0102 NOPEUS

Nopeussaadon suoritusarvot

Alla olevassa taulukossa on kuvattu nopeussaadon tyypilliset suoritusarvot.

- (%))
1 7-kuorma
Nopeussiito |liman pulssi- |Pulssiantu- 100
anturia rin kanssa
Staattinen 20 % mootto- |2 % moottorin
tarkkuus rin nimellisjat- [nimellisjatta- t(s)
tamasta masta — >
Dynaaminen |<1%s100 |<1% s 100 I .
tarkkuus %:n momentti-|%:n momentti- a‘;; ref Clalue<1%s
askeleella askeleella lIN N= moottorin nimellismomentti
nN = moottorin nimellisnopeus
Nyt = nopeuden oloarvo
N = Nopeusohje

Momenttisaadon suoritusarvot

Taajuusmuuttaja voi saataa momenttia tarkasti ilman nopeuden takaisinkytkentaa
moottorin akselista. Alla olevassa taulukossa on kuvattu momenttisaadon tyypilliset
suoritusarvot.

Moment- liman pulssi- |Pulssiantu-
tisaato anturia rin kanssa
Epalineaari- |+ 5 % nimellis-|x 5 % nimellis-
suus momentilla momentilla

(x 20 % vaati-
vimmassa toi-
mintapisteess
a)
Momenttiaske-[< 10 ms nimel-|< 10 ms nimel-
leen nousaika |lismomentilla [lismomentilla

<5ms
Ty = moottorin nimellismomentti
Tonje = momenttiohje
Toio = momentin oloarvo
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Skalaarisaato

Skalaarisaatd voidaan valita moottorin ohjaustavaksi vektorisaadon sijaan.
Skalaarisaatoétilassa taajuusmuuttajaa ohjataan taajuusohjeella.

Skalaarisaato kannattaa valita ohjaustavaksi seuraavissa erikoissovelluksissa:

* Monimoottoritaajuusmuuttajat: 1) jos kuorma ei jakaudu tasaisesti moottoreiden
kesken, 2) jos moottorit ovat erikokoisia tai 3) jos moottorit on tarkoitus vaihtaa
tunnistusajon jalkeen (lukumaara tai koko)

+ Jos moottorin nimellisvirta on alle 20 % taajuusmuuttajan nimellislahtdvirrasta.
» Jos taajuusmuuttajaa kaytetaan testitarkoituksiin ilman moottoria.

Skalaarisaatoétilaa ei suositella kestomagneettimoottoreille.

Jotkin vakiotoiminnot eivat ole kaytossa skalaarisaatotilassa.

Asetukset
Parametri 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA

Skalaarisaadetyn taajuusmuuttajan IR-kompensointi

IR-kompensointi toimii vain, kun moottorin
ohjaustapa on skalaarisaato. (Lisatietoja on
kohdassa Skalaarisaéaté sivulla 152.) Kun IR-
kompensointi on valittu, taajuusmuuttaja syo6ttaa
moottoriin ylimaaraista jannitetta hitailla
nopeuksilla. IR-kompensointi on hyodyllinen
sovelluksissa, jotka edellyttavat suurta
irrotusmomenttia. IR-kompensointi ei ole
mahdollista eika tarpeellista vektorisaadossa. |

A Moottorin jénnite

IR-kompensointi

~¥— Ei kompensointia

p f(Hz)

Asetukset
Parametri 2603 IR-KOMP JANNITE

Ohjelmoitavat suojaustoiminnot

AlI<Min

Al<Min-toiminnolla voidaan maarittaa taajuusmuuttajan toiminta silloin, kun
analogiatulon signaali alittaa minimirajan.

Asetukset
Parametrit 3001 AI<MIN FUNKTIO, 3021 Al1 VIKARAJA ja 3022 Al2 VIKARAJA
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Paneelivika

Paneelivika-toiminnolla voidaan maarittaa taajuusmuuttajan toiminta silloin, kun
taajuusmuuttajan ohjauspaikaksi valittuun ohjauspaneeliin tulee tiedonsiirtohairio.

Asetukset
Parametri 3002 PANEELI KOM VIKA

Ulkoinen vika

Ulkoisia vikatilanteita (1 ja 2) voidaan valvoa maarittamalla yksi digitaalitulo ulkoisen
vikasignaalin lahteeksi.

Asetukset

Parametrit 3003 ULKOINEN VIKA 1 ja 3004 ULKOINEN VIKA 2.

Jumisuoja

Taajuusmuuttaja suojaa moottoria jumitilanteessa. Parametrien avulla voidaan
asettaa valvontarajoja (taajuus, aika) ja valita, kuinka taajuusmuuttaja reagoi
moottorin jumitilaan (halytys / vikailmoitus taajuusmuuttajan pysaytys / ei kaytdssa).

Asetukset
Parametrit 3070 MOOTT. JUMISUOJA, 3011 JUMITAAJUUS ja 3012 JUMIAIKA

Moottorin lampovalvonta
Moottoria voidaan suojata ylikuumenemiselta moottorin lampdvalvonta -toiminnolla.

Taajuusmuuttaja laskee moottorin lampatilan seuraavien oletusten perusteella:

* Moottorin [ampédtila on sama kuin ympariston [ampétila (30 °C), kun jannite
kytketaan taajuusmuuttajaan.

* Moottorin lampdtila lasketaan joko kayttajan asettaman tai automaattisesti
lasketun moottorin lampdajan ja moottorin kuormituskayran avulla. (Katso
seuraavat kaaviot.) Kuormituskayraa on saadettava, jos ympariston lampdtila on
yli 30 °C.
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Mootto 4
rin
100 % 1 \ Lé&htovirta suhteessa (%)
moottorin nimellisvirtaan
150 + : :
Rajataajuus
t I
> 'Moottorin
Lémpd & | P 3007 100=1+— - — — — 2
tilan | ‘ 127 |
100 % |
P 3008 50 A * :
63 % Tyhjékéyn‘tikuorma
t f
Moottorin lamp&aikavakio P 3009
Asetukset

Parametrit 3005 MOOTT.LAMP. VALV, 3006 MOOT.LAMPOAIKAV, 3007 MOOT
KUORMITETT., 3008 TYHJAKAYN. KUORMA ja 3009 RAJATAAJUUS

Huomaa: Myo6s moottorin lampoétilan mittaustoimintoa voidaan kayttaa. Lisatietoja on
kohdassa Moottorin lampoétilan mittaus vakio-I/O-kortilla sivulla 163.
Alikuormitussuoja

Moottorin kuormituksen puuttuminen voi merkita vikaa prosessissa.
Taajuusmuuttajassa on alikuormituksen valvontatoiminto, joka suojaa laitteita ja
prosessia vikatilanteessa. Parametrien avulla voidaan asettaa valvontarajat -
alikuormituskayra ja alikuormitusaika - ja valita, kuinka taajuusmuuttaja reagoi
alikuormitustilaan (halytys / vikailmoitus ja taajuusmuuttajan pysaytys / ei kaytdssa).

Asetukset

Parametrit 3073 ALIKUORMITUSVALYV, 3014 ALIKUORMITUSAIKA ja 3015
ALIKUORM. KAYRA

Maasulkuvalvonta

Maasulkuvalvonta havaitsee moottorin tai moottorikaapelin maasulkuvian. Valvonta
on kaytdssa vain kaynnistyksen ja kayton tai pelkastaan kaynnistyksen aikana.

Verkon maasulku ei aktivoi valvontaa.

Asetukset

Parametri 3017 MAASULKU
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Kaapelointivika
Maarittaa taajuusmuuttajan toiminnon, jos syottokaapeli kytketty vaarin.

Asetukset

Parametri 3023 KAAPELOINTIVIKA

Syoton vaihekatkos

Syoton vaihekatkoksen suojauspiirit valvovat syottokaapeliliitantaa seuraamalla
valipiirin rippelia. Rippeli lisaantyy vaihekatkoksen sattuessa.

Asetukset
Parametri 3016 SYOTTOVAIHE

Valmiiksi ohjelmoidut viat
Ylivirta

Taajuusmuuttajan ylivirran laukaisuraja 325 % taajuusmuuttajan nimellisvirrasta.
DC-ylijannite

DC-ylijannitelaukaisuraja on 420 V (200 V:n taajuusmuuttajat) ja 840 V (400 V :n
taajuusmuuttajat).

DC-alijannite

DC-alijannitelaukaisuraja on adaptiivinen. Katso parametri 2006
ALIJANNITESAATO.

Taajuusmuuttajan lampotila

Taajuusmuuttaja valvoo IGBT:n lampdtilaa. Valvontarajoja on kaksi: halytysraja ja
vikalaukaisuraja.

Oikosulku
Jos on oikosulku, taajuusmuuttaja ei kaynnisty, ja annetaan vikailmoitus.
Sisainen vika

Jos taajuusmuuttaja havaitsee sisaisen vian, se pysahtyy ja antaa vikailmoituksen.

Toimintarajat

Taajuusmuuttajassa on saadettavat nopeus-, virta- (maksimi), momentti- (maksimi) ja
tasajanniterajat.
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Asetukset
Parametriryhma 20 RAJAT

Tehoraja

Tehorajaa kaytetaan tulosillan ja tasajannitevalipiirin suojaamiseen. Jos suurin sallittu
teho ylittyy, tehonrajoitin rajoittaa taajuusmuuttajan momenttia automaattisesti.
Ylikuormituksen ja jatkuvan tehon maksimirajat vaihtelevat taajuusmuuttajan
laitteiston mukaan. Tarkat arvot ovat luvussa Tekniset tiedot sivulla 3817.

Automaattinen viankuittaus

Taajuusmuuttaja voi kuitata vian automaattisesti ylivirta-, ylijannite- ja alijannitevikojen
jalkeen, ulkoisten vikojen jalkeen tai silloin, jos analogiatulon arvo laskee minimiarvon
alapuolelle. Kayttajan on aktivoitava automaattinen viankuittaus.

Asetukset

Parametri Lisatietoja

Ryhma 37 AUTOM. VIANKUIT- Automaattisen viankuittauksen asetukset
TAUS

Vianhaku
Halytys Lisatietoja
AUTOMAATTINEN KUITT. Automaattisen viankuittauksen halytys
Valvonnat

Taajuusmuuttaja valvoo, ovatko tietyt kayttajan valitsemat parametriarvot asetettujen
rajojen sisalla. Kayttaja voi asettaa esimerkiksi nopeus- ja virtarajat. Valvonnan tilaa
ilmaistaan rele- tai digitaalilahdailla.

Valvonnat toimivat 2 ms:n aikatasolla.

Asetukset
Parametriryhma 32 VALVONTA
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Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
1401 Valvonnan tila relelahddén RO 1 kautta
1402/1403/1410 Valvonnan tila relelahdon RO 2...4 kautta. Vain, kun lisa-
varuste MREL-01 kaytdssa.
1805 Valvonnan tila digitaalilahdén DO kautta
8425, 84261 8435, 8436 /.../8495, | Sekvenssiohjelmoinnin tilan vaihto valvontatoimintojen
8496 mukaan

Parametrilukko

Parametriasetusten muuttaminen voidaan estaa ottamalla parametrilukko kayttéon.

Asetukset
Parametrit 1602 PARAMETRILUKKO ja 1603 SALASANA.

PID-saato

Taajuusmuuttajassa on kaksi sisaanrakennettua PID-saatajaa:
* Prosessi-PID (PID1) ja
* Ulkoinen/Trim PID (PID2).

PID-saatajalla ohjataan moottorin nopeutta prosessimuuttujien, kuten paineen,
virtauksen tai lampdtilan, mukaan.

Kun PID-saato on kaytossa, prosessin ohje kytketaan taajuusmuuttajaan
nopeusohjeen sijaan. Prosessin oloarvo tuodaan myos taajuusmuuttajalle.
Taajuusmuuttaja vertaa ohje- ja oloarvoja ja saataa taajuusmuuttajan nopeutta
automaattisesti siten, etta mitattu prosessimuuttuja (oloarvo) pysyy halutulla tasolla
(ohje).

Toiminto toimii 2 ms:n aikatasolla.

Prosessin PID1-saataja

PID1-s&4tajassa on kaksi parametrisarjaa (40 PID SAATO 1, 41 PID SAATO 2).
Parametrisarja 1 tai 2 valitaan parametriasetuksella.

Useimmissa tapauksissa, kun taajuusmuuttajaan on kytketty vain yksi
takaisinkytkentasignaali, tarvitaan vain parametrisarjaa 1. Kahta parametrisarjaa (1 ja
2) kaytetaan esimerkiksi silloin, jos moottorin kuorma vaihtelee huomattavasti
tilanteesta toiseen.
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Ulkoinen/Trim-saataja PID2

PID2-saatajaa (42 ULK / TRIM PID) voidaan kayttaa kahdella tavalla:

» Ulkoinen saataja: Ylimaaraisen PID-saatolaitteiston sijaan PID2:n Iahto voidaan
kytkea taajuusmuuttajan analogialahdon tai kenttavaylaohjaimen kautta
saatamaan kenttalaitetta, kuten saatopeltia tai venttiilia.

+ Trim-saataja: PID2-saatajaa voidaan kaytaa taajuusmuuttajan ohjeen
trimmaukseen tai hienosaatdon. Lisatietoja on kohdassa Ohjeen trimmaus sivulla
136.

Lohkokaaviot

Alla olevassa kuvassa on sovellusesimerkki: PID-saataja saataa
paineenkorotuspumpun nopeutta mitatun paineen ja asetetun paineohjeen mukaan.

Esimerkki: PID-saadon lohkokaavio
Paineenkorotuspumppu =T
Taai %- ref
anltJtu.S' Ohje 4001]| k
muuttaja 4002| ti Kytke

Taajuus-
Oloarvot 4003 .td —ohje

4014 —] ' % — B
: 4004| dFiltT j\_ Nopeus_
4021 -_| 4005 errVT +__"ohje
ﬁ:; PIDmax| oh1 '
7\1 PIDmin| ol1 9904 =0

%-ohje = 4010

IMOT
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Seuraavassa kuvassa on prosessin PID1-saatajan nopeus-/skalaarisaadon

lohkokaavio.

LY TLLY| | 0LLY/0L0Y
/L0710 FHO AM3S
"L 18y Oy BWYAl 118 Z 18} | eliesujeweled-qld UBBY[eA /Z0V Blljeweled, ] v
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IR ul@aued
uniofey || usslyo-1aid
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rolljo Ulgeued m._n_._w_wm_mw did ) BHIA
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Asetukset
Parametri Lisatietoja
1101 Paikallisohjauksen ohjearvon valinta
1102 ULK1/ULK2:n valinta
1106 PID1:n valinta
1107 OHJ2:n minimiraja
1501 PID2:n 1&ahddn (ulkoinen saataja) liitanta analogialah-
téon AO
9902 PID-saatdmakron valinta

Ryhmét 40 PID SAATO 1... 41 PID
SAATO 2

PID1-asetukset

Ryhmé 42 ULK / TRIM PID

PID2-asetukset

Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0126/0127 PID-saatajan 1/2 lahtéarvo
0128/0129 PID-saatajan 1/2 ohjearvo
0130/0131 PID-saatajan 1/2 takaisinkytkentaarvo
0132/0133 PID-saatajan 1/2 eroarvo
0170 Sekvenssiohjelmointi maarittaa analogialahdén AO

arvon
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Prosessin PID-saadon (PID1) nukkumistoiminto

Nukkumistoiminto toimii 2 ms:n aikatasolla.

Seuraavassa kaaviossa on kuvattu nukkumistoiminnon ottamista kayttoon ja
poistamista kaytosta. Nukkumistoiminto voidaan valita kayttoon vain, kun PID-saato

on kaytossa.

Moottorin nopeus: Moottorin nopeuden oloarvo
%ohje valittu: %-ohje (ULK. OHJ2) on kaytdssa. Katso parametri 1702 ULK1/ULK2 VAL.
PID-saato6 val: Parametri 9902 SOVELLUS-MAKRO = PID-SAATO.

modulointi: Vaihtosuuntaajan IGBT-ohjaus on toiminnassa.

Kytke -
o Vertaa Valitse
Lahtotaajuus 1 El KAYT—
- - SISAINEN— C\ Viive
Moottori__‘/: 1<2 DIt | -
nopeus : 4023— 2 . 4022 || :% Aseta/Kuitt
' . I S
9904 %-ohie vali & 1)
-ohje valittu —|
oHIOL L oA PID-s&4tb valittu— 4024 SIR [~
modulointi —
—R
Tai
5320 (B1)
<1
5320 (B2)— —
Vertaa _
0132 £ kayT | Vaitse | [Viive Tai
1>2 F sisANEN < ' StartRaq <1 [
4025—2 Dl1— — -
T
4022 4026 1) 1 = Nukkumistoiminto paalle

0 = Nukkumistoiminto pois
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Esimerkki

Alla oleva kaavio kuvaa nukkumistoimintoa.

Moottorin nopeus

A

tq = nukkumisviive (4024)

' Ohjauspaneelin

naytto: :
| taso (4023) \. / U o PID :
‘ NUKKUU ,
L S
Seis Kayntiin
Oloarvo | C
A 1 Havahtumisviive

Heraamistaso (4025)1

t

PID-saadetyn paineenkorotuspumpun nukkumistoiminto (kun parametrin 4022
NUKKUMISTOIMINTO asetus on SISAINEN): Veden kulutus vahenee yolla. Sen
seurauksena prosessin PID-saataja vahentaa moottorin nopeutta. Putkistossa
tapahtuu luonnollista haviota, eika keskipakopumppu toimi tehokkaasti alhaisilla
nopeuksilla, mutta moottori ei pysahdy vaan jatkaa pyorimista. Nukkumistoiminto
havaitsee hitaan pyorimisliikkeen ja keskeyttaa tarpeettoman pumppauksen, kun
nukkumisviive on kulunut. Taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan, mutta valvoo yha
painetta. Pumppaus alkaa uudelleen, kun paine laskee maaritetyn vahimmaisrajan
alle ja kun havahtumisviive on kulunut.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
9902 PID-saadon valinta
4022...4026, 4122...4126 Nukkumistoiminnon asetukset
Vianhaku
Parametri Lisatietoja
1401 PID-nukkumistoiminnon tila relelahdon RO 1 kautta
1402/1403/1410 PID-nukkumistoiminnon tila relelahdon RO 2...4 kautta.
Vain, kun lisdvaruste MREL-01 kaytéssa.
Halytys Lisatietoja
PID NUKKUU PID nukkuu
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Moottorin lampotilan mittaus vakio-l/O-kortilla

Tassa kohdassa kuvataan yhden moottorin lampoétilan mittausta, kun mittaus
kytketaan taajuusmuuttajan I/O-liittimille.

Moottorin lampdtila voidaan mitata analogiatuloon ja -1ahtoon kytketylla Pt100- tai
PTC-anturilla.

Yksi anturi Kolme anturia
—_
— / \ ! Al1
M - I/ /\ '\l AI1 : ! / ‘\V
oottorl),‘ | / e ni " leND
T : -
J ] />~
/.F ! T T AO
- l /\ r ‘V AO | | / | 'A
l\ I / V! \\ 1" GND

\ ~—IGND 1V
33nF £ 3.3 nf

VAROITUS! Standardissa IEC 664 edellytetaan, ettda kun moottorin lampétila-
anturi kytketaan, moottorin jannitteisten osien ja anturin valilla on oltava
kaksinkertainen tai vahvistettu eristys. Vahvistettu eristys vaatii 8 mm:n ryominta- ja

ilmavalin (400/500 VAC -laitteet).

Jos asennus ei tayta asetettuja vaatimuksia,- 1/0-kortin liittimet taytyy suojata
kosketukselta, eika niita saa kytkea muihin laitteisiin tai lampatila-anturi taytyy eristaa
I/O-liittimista.
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Moottorin lampdétila voidaan mitata myos kytkemalla taajuusmuuttajan +24 VVDC:n
syoton ja digitaalitulon valiin PTC-anturi ja lamporele. Kytkennat nakyvat
seuraavassa kuvassa.

Par. 3501 = TERMIST. (0) tai TERMIST. (1)

Termistori-
rele

#:'ﬁ //\ ~ | DN...5
T 1 . | +24 VDC
v

- 1

VAROITUS! Standardissa IEC 664 edellytetaan, etta kun moottorin termistori

kytketaan digitaalituloon, moottorin jannitteisten osien ja anturin valilla on
oltava kaksinkertainen tai vahvistettu eristys. Vahvistettu eristys vaatii 8 mm:n
rydminta- ja ilmavalin (400/500 VAC -laitteet).

Jos termistorin asennus ei tayta vaatimuksia, taajuusmuuttajan muut I/O-liittimet on
suojattava kosketukselta tai termistori on eristettava digitaalitulosta termistorireleen
avulla.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
Ryhma 13 ANALOGIATULOT Analogiatulon asetukset
Ryhma 15 ANALOGIALAHDOT Analogialdhdon asetukset
Ryhméa 35 MOOTT. LAMPOTILA Moottorin Iampétilan mittauksen asetukset
Muut
Moottorin paassa kaapelin suojavaippa on maadoitettava esimerkiksi 3,3 nF -kondensaattorin
kautta. Jos se ei ole mahdollista, jata suojavaippa kytkematta.

Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0145 Moottorin |ampétila
Halytys/vika Lisatietoja

MOOTTORIN LAMPOTILA/MOOTTO- | Moottorin ylilampé
RIN LAMPOTILA
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Mekaanisen jarrun ohjaus

Mekaaninen jarru pitaa moottorin ja kaytettavat laitteet nollanopeudessa, kun

taajuusmuuttaja on pysahtynyt tai se ei ole kaynnissa.

Esimerkki

Alla olevassa kuvassa on esimerkki jarrun ohjauksen sovelluksesta.

165

VAROITUS!Varmista, etta jarrun ohjauksella varustettu taajuusmuuttaja

litetaan laitteeseen, joka tayttaa turvamaaraykset. Huomaa, etta EU:n
konedirektiivin ja siihen liittyvien harmonisoitujen standardien mukaan
taajuusmuuttajaa (taydellinen kayttomoduuli (CDM) tai peruskayttomoduuli (BDM),
maaritelty standardissa IEC 61800-2) ei pideta turvalaitteena. Taman vuoksi laitteen

kayttajien turvallisuus ei saa perustua tiettyyn taajuusmuuttajan ominaisuuteen

(kuten jarrun ohjaukseen), vaan se on varmistettava sovelluskohtaisten maaraysten

mukaan.

Jarrun ohjauslogiikka on osa [ Tehosyotts 1 |
taajuusmuuttajan ' ' ' X1B

lahdon RO kautta. |

+ Hatdjarru .
L. — -

sovellusohjelmaa. Kayttaja 230 VAC

asentaa tehosyo6ton ja tekee | 17]|ROCOM
tarvittavat liitannat. I 18 |RONC
Jarrun ohjaus paalla/pois rele- C G~ - 19|RONO
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Jarrun ohjauksen aikakaavio

Seuraavassa yksinkertaistetussa aikakaaviossa kuvataan jarrun ohjauksen toimintaa.
Lisatietoja on my0ds kohdassa Jarrun ohjauksen tilakaavio sivulla 167.

Kaynnistyskomento

Ulkoinen nopeusohje

Vaihtosuuntaaja
moduloi — | 5

Moottori magnetoitu fmg

Jarrun avauskomento | \
(RO/DO)

|
Sis&inen nopeusohje | fod 3
(moottorin nopeuden
oloarvo) | |

I|éht6 / Momentti | ‘

I/ Tg Jarrun avautumisvirta/momentti (parametri 4302 JARRUN AUK.TASO tai
virta/momentti parametrista 01779 JARR.MOM.MUISTI)

Imem! Tmem Jarrun sulkeutumisviive/momentti (tallennettu parametrilla 0779

JARR.MOM.MUISTI)
tnd Moottorin magnetointiviive (parametri 4305 JARRU MAGN.VIIVE)
tod Jarrun avautumisviive (parametri 4301 JARRUN AUK.VIIVE)
Nes Jarrun sulkeutumisnopeus (parametri 4303 JARRUN SULK.TASO)

teg Mekaanisen jarrun sulkeutumisviive




Jarrun ohjauksen tilakaavio
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Mista tahansa tilasta
_F 1)_|—(nouseva reuna)

El
MODULOINTIA

\Y

AVAA

— 0/0/1

JARRU — 1/1/0

VAPAUTA RFG-

<+—A

== 4)

1
RFG-TULO

NOLLAAN [~ 1/1/1

=

SULJE

JARRU — 0/1/1

Tila (symboli

- NN: Tilan nimi
- X/Y/Z: Tilan lahdot/toiminnot

X=1

Y =1

Tilanmuutosehdot (Symboli )

1)  Jarrun ohjaus valittu 0 -> 1 TAI vaihtosuuntaaja moduloi = 0
2)  Moottori magnetoitu = 1 JA Taajuusmuuttaja kaynnissa = 1
3) Jarru on auki JA jarrun avautumisviive ohitettu JA Kay =1

4) Kay=0
5) Kay=0
6) Kay=1

7) | Moottorin todellinen nopeus| < Jarrun sulkeutumisnopeus JA Kay =0

8) Kaynnistys =1

9) Jarru on suljettu JA jarrun sulkeutumisviive ohitettu = 1 JA Kay = 0

XIYIZ

Avaa jarru. Jarrun kaytdssa /poissa kaytosta -ohjaukseen asetettu relelahtd
vetaa.

Pakotettu kdynnistys. Tama toiminto pitda sisdisen Kay-signaalin toiminnassa,
kunnes jarru on suljettu ulkoisen Kay-signaalin tilasta riippumatta.

RFG = Ramppigeneraattori
nopeusohjauksen silmukassa
(ohjearvon kasittely).
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Asetukset
Parametri Lisatietoja
1401/1805 Mekaanisen jarrun valinta RO 1 / DO:n kautta
1402/1403/1410 Mekaanisen jarrun valinta relelahdén RO 2...4 kautta.
Vain, kun lisdvaruste MREL-01 kaytossa.
2112 Nollanopeuden viive

Ryhméa 43 MEK. JARRUN
OHJAUS

Jarrutoiminnon asetukset
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Jog-toiminto

Jog-toiminnolla ohjataan yleensa koneen jaksottaista liiketta. Yhdella painikkeella
ohjataan koko jaksoa: kun painike on paalla-asennossa, taajuusmuuttaja kaynnistyy
ja kiihdyttaa valitulla nopeudella esiasetettuun nopeuteen. Kun painike on pois
paalta, taajuusmuuttaja hidastaa valitulla nopeudella nollanopeuteen.

Seuraavassa kuvassa ja taulukossa kuvataan taajuusmuuttajan toimintaa. Kuvassa
ja taulukossa kuvataan myds, kuinka taajuusmuuttaja siirtyy normaaliin toimintatilaan
(= Jog-toiminto ei ole kaytdssa), kun taajuusmuuttajan kaynnistyskasky on kaytossa.
Jog-kom. = Jog-tulon tila, Kaynn. kom. = Taajuusmuuttajan kaynnistyskaskyn tila.

Toiminto toimii 2 ms:n aikatasolla.

Nopeus
A
|
|
o |
o |
; ; ‘ ; — —t——t— >t
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 121314 15 16
Vaihe | Jog- | Kaynn. |Kuvaus
kom. | kom.
1-2 1 0 Taajuusmuuttaja kiihdyttda Jog-nopeuteen Jog-toiminnon kiihdytys-
rampin mukaisesti.
2-3 1 0 Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.
3-4 0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-toiminnon hidastus-
rampin mukaisesti.
4-5 0 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.
5-6 1 0 Taajuusmuuttaja kiihdyttda Jog-nopeuteen Jog-toiminnon kiihdytys-
rampin mukaisesti.
6-7 1 0 Taajuusmuuttaja kdy Jog-nopeudella.
7-8 X 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon. Taajuusmuuttaja kiihdyttaa
nopeusohjeeseen aktiivisen kiihdytysrampin mukaisesti.
8-9 X 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon. Taajuusmuuttaja noudattaa
nopeusohjetta.
9-10 0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen aktiivisen hidastusrampin
mukaisesti.
10-11 0 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.
11-12 X 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon. Taajuusmuuttaja kiihdyttaa
nopeusohjeeseen aktiivisen kiihdytysrampin mukaisesti.
12-13 X 1 Normaali toiminta ohittaa Jog-toiminnon. Taajuusmuuttaja noudattaa
nopeusohjetta.
13-14 1 0 Taajuusmuuttaja hidastaa Jog-nopeuteen Jog-toiminnon hidastus-
rampin mukaisesti.
14-15 1 0 Taajuusmuuttaja kay Jog-nopeudella.
15-16 0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-toiminnon hidastus-
rampin mukaisesti.

x = Tila voi olla 1 tai O.
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Huomaa: Jog-toiminto ei toimi, kun taajuusmuuttajan kaynnistyskasky on kaytossa.
Huomaa: Jog-nopeus ohittaa vakionopeudet.

Huomaa: Jog-toiminto kayttaa pysaytysta hidastaen vaikka parametrin 2702
PYSAYTYSTAPA arvoksi on asetettu VAPAASTI.

Huomaa: Kiihdytys/hidastusajan muoto on asetettu nollaan Jog-toiminnon ajaksi (el
lineaariseen muotoon).

Jog-toiminto kayttaa vakionopeutta 7 Jog-toiminnon nopeutena ja
kilhdytys/hidastusramppiparia 2.

Jog-toiminto 1 tai 2 voidaan aktivoida kenttavaylan kautta. Jog-toiminto 1 kayttaa
vakionopeutta 7 ja Jog-toiminto 2 vakionopeutta 6. Molemmat toiminnot kayttavat

kiihdytys/hidastusramppiparia 2.

Asetukset
Parametri Lisatietoja
1010 Jog-toiminnon valinta
1208 Jog-toiminnon nopeus
1208/1207 Jog-nopeuden valinta Jog-toiminnossa 1/2 kenttavaylan
kautta
2112 Nollanopeuden viive
2205, 2206 Kiihdytys- ja hidastusajat
2207 Kiihdytys/hidastusajan muoto: Asetettu nollaan Jog-toi-
minnon ajaksi (eli lineaariseen muotoon).
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0302 Jog-toiminnon 1/2 valinta kenttavaylan kautta
1401 Jog-toiminnon tila relelahdén RO 1 kautta
1402/1403/1410 Jog-toiminnon tila relelahdén RO 2...4 kautta. Vain, kun
lisdvaruste MREL-01 kaytdssa.
1805 Jog-toiminnon tila digitaalildahdén DO kautta
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Reaaliaikakello ja ajastintoiminnot

Reaaliaikakello

Reaaliaikakellossa on seuraavat toiminnot:
* nelja paivittaista aikaa
* nelja viikoittaista aikaa

» ajastettu tehostustoiminto esim. vakionopeus, joka on kaytdssa tietyn
esiohjelmoidun ajan

« ajastimen kayttoonotto digitaalituloilla
» ajastettu vakionopeuden valinta
» ajastettu releen aktivointi.

Lisatietoja on kohdassa 36 AJASTINTOIMINNOT sivulla 272.

Huomautus: Jotta ajastintoimintoja voidaan kayttaa, sisaisen kellon asetukset on
maaritettava ensin. Tietoja Aika ja paivays -tilasta on kohdassa Aika ja péivéys -tila
sivulla 105.

Huomaa: Ajastintoiminnot toimivat vain kun Assistant-ohjauspaneeli on kytketty
taajuusmuuttajaan.

Huomaa: Ohjauspaneelin irrottaminen tallennusta/latausta varten ei vaikuta kelloon.

Huomaa: Kesaajan aiheuttamat muutokset tapahtuvat automaattisesti, mikali
kesaaika on aktivoitu.

Ajastintoiminnot
Useita taajuusmuuttajan toimintoja, esimerkiksi kaynnistys/pysaytys ja ULK1/ULK2-
ohjaus, voidaan ajastaa. Taajuusmuuttajassa on

* nelja paivittaistd kaynnistys- ja pysaytysaikaa (KAYNN.AIKA 1...KAYNN.AIKA 4,
PYSAYTYSAIKA 1...PYSAYTYSAIKA 4)

« nelja kdynnistys- ja pysaytyspaivaa (KAYNN.PAIVA 1...KAYNN.PAIVA 4,
PYSAYTYSPAIVA 1...PYSAYTYSPAIVA 4)

* nelja ajastintoimintoa valittujen aikajaksojen 1...4 kokoamiseksi (AJASTIN-
TOIMINTO1...AJASTIN-TOIMINTO4)

+ tehostetun kayton aika (ajastintoimintoihin liittyva tehostetun kaytdn aika).
Ajastintoimintojen konfigurointi

Ajastintoimintojen assistantin avulla asetusten maarittaminen on helppoa. Lisatietoja
Assistanteista on kohdassa Assistant-tila sivulla 7017.
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Ajastimen konfigurointi ohjauspaneelin avulla sisaltaa nelja vaihetta:

1.

Ota ajastin kayttoon.
Maarita, miten ajastin kaynnistetaan. Ajastin voidaan kaynnistaa yhdella
digitaalitulolla tai kaanteisilla digitaalituloilla.

Aseta aikajakso.
Maarita kaynnistyksen ja pysaytyksen kellonajat ja paivamaarat. Yhdessa nama
kaikki muodostavat aikajakson.

Luo ajastin.

Osoita valittu aikajakso tietylle ajastimelle (tai tietyille ajastimille). Ajastimeen
voidaan koota aikajaksoja, jotka voidaan sitten liittaa parametreihin. Ajastin voi
toimia kaynnistys-, pysaytys- ja suunnanvaihtokomentojen, vakionopeuden
valinnan ja releiden aktivointisignaalien lahteena. Aikajaksoja voi olla useissa
ajastintoiminnoissa, mutta parametri voidaan liittaa vain yhteen ajastimeen.
Ajastimia voidaan luoda yhteensa nelja.

Liita valitut parametrit ajastimeen.
Parametri voidaan liittaa vain yhteen ajastimeen.

Ajastintoiminto voidaan liittaa useisiin aikajaksoihin.

Aikajakso 1

3602 KAYNN.AIKA 1
3603 PYSAYTYSAIKA 1
3604 KAYNN.PAIVA 1
3605 PYSAYTYSPAIVA 1

Aikajakso 2

3606 KAYNN.AIKA 1

3607 PYSAYTYSAIKA 2 Ajastin 1

3608 KAYNN.PAIVA 2 3626 AJASTIN-TOIMINTO1

3609 PYSAYTYSPAIVA 2

Ajastin 2
3627 AJASTIN-TOIMINTO2

Aikajakso 3

3610 KAYNN.AIKA 3
36711 PYSAYTYSAIKA 3

3612 KAYNN. PAIVA 3 Ajastin 3
3613 PYSAYTYSPAIVA 3 3628 AJASTIN-TOIMINTO3
Aikajakso 4 Ajastin 4
3614 KAYNN.AIKA 4 3629 AJASTIN-TOIMINTO4

3615 PYSAYTYSAIKA 4
36716 KAYNN.PAIVA 4
3617 PYSAYTYSPAIVA 4

Tehostettu

3622 TEHOSTETTU
KAYTT
3623 TEHOSTETTU AIKA




Ohjelman ominaisuudet 173

Ajastintoiminnon kayttama parametri voidaan liittda vain yhteen ajastintoimintoon
kerrallaan.

1001 ULK1 KASKYT

1002 ULK2 KASKYT

1102 ULK1/ULK2 VAL
1201 VAKIONOP VALINTA
1209 AJASTIN TILA VAL
1401 RELELAHTO 1

1402 RELELAHTO 2, 1403 RELELAHTO 3, 1410
RELELAHTO 4 (vain, kun lisavaruste MREL-01
kaytdssa)

1805 DO SIGNAALI

4027 PID 1 PARAMETRIT
4228 PID KAYNNISTYS
8402 SEKV OHJ KAYNN
8406 SEKV LOOGARVO 1

8425/35/45/55/65/75/85/95 TILA1 TILAAN 2 ...
TILA8 TILAAN 2

8426/36/46/56/66/76/86/96 TILAT TILAAN N ...
TILA8 TILAAN N

Ajastin 1
3626 AJASTIN-TOIMINTO1

Ajastin 2
3627 AJASTIN-TOIMINTO2

Esimerkki

llImastointi on toiminnassa arkisin klo 8.00 - 15.30 ja sunnuntaisin klo 12.00 - 15.00.
lImastointi voidaan kytkea toimintaan yhdeksi ylimaaraiseksi tunniksi painamalla
lisaajan kytkinta.

Parametri Asetus

3601 AJASTIMIEN KAYNN DIt

3602 KAYNN.AIKA 1 08:00:00
3603 PYSAYTYSAIKA 1 15:30:00
3604 KAYNN.PAIVA 1 MAANANTAI
3605 PYSAYTYSPAIVA 1 PERJANTAI
3606 KAYNN.AIKA 1 12:00:00
3607 PYSAYTYSAIKA 2 15:00:00
3608 KAYNN.PAIVA 2 SUNNUNTAI
3609 PYSAYTYSPAIVA 2 SUNNUNTAI
3622 TEHOSTETTU KAYTT | DI5 (ei voi olla sama kuin parametrin 3607 arvo)
3623 TEHOSTETTU AIKA 01:00:00
3626 AJASTIN-TOIMINTO1 T1+T2+B
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Asetukset
Parametri Lisatietoja
36 AUJASTINTOIMINNOT Ajastintoimintojen asetukset
1001, 1002 Ajastetun kaynnistyksen/pysaytyksen ohjaus
1102 Ajastettu ULK1/ULK2-valinta
1201 Ajastettu vakionopeuden 1 valinta
1209 Ajastettu nopeuden valinta
1401 Ajastintoiminnon tila relelahdén RO 1 kautta
1402/1403/1410 Ajastintoiminnon tila relelahdén RO 2...4 kautta. Vain, kun
lisavaruste MREL-01 kaytossa.
1805 Ajastintoiminnon tila digitaalilahdén DO kautta
4027 Ajastettu PID1-parametrisarjan 1/2 valinta
4228 Ajastettu ulkoisen PID2:n valinta
8402 Ajastettu sekvenssiohjelmoinnin valinta
8425/8435/.../18495 Sekvenssiohjelmoinnin tilanmuutos ajastintoiminnolla
8426/8436/.../18496

Ajastin
Taajuusmuuttajan kaynnistysta ja pysaytysta voidaan ohjata ajastintoiminnoilla.
Asetukset
Parametri Lisatietoja
1001, 1002 Kaynnistys-/pysaytyssignaalien lahteet

Ryhma 19 AJASTIN & LASKURI Kaynnistyksen ja pysaytyksen ajastin

Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0165 Kaynnistyksen/pysaytyksen ohjausajan laskuri
Laskuri

Taajuusmuuttajan kaynnistysta ja pysaytysta voidaan ohjata laskuritoiminnoilla.
Laskuritoimintoa voidaan kayttaa myos tilan vaihdon liipaisusignaalina
sekvenssiohjelmoinnissa. Lisatietoja on kohdassa Sekvenssiohjelmointi sivulla 175.
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Asetukset
Parametri Lisatietoja
1001, 1002 Kaynnistys-/pysaytyssignaalien lahteet

Ryhma 19 AJASTIN & LASKURI Kaynnistyksen ja pysaytyksen ajastin
8425, 8426 | 8435, 8436 /.../18495, | Laskurin signaali tilan vaihdon liipaisusignaalina sek-

8496 venssiohjelmoinnissa
Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0166 Kaynnistyksen/pysaytyksen ohjauspulssien laskuri

Sekvenssiohjelmointi

Taajuusmuuttaja voidaan ohjelmoida suorittamaan sekvenssi, jossa se siirtyy yleensa
tilasta toiseen valilla 1...8. Kayttaja maarittaa koko sekvenssin ja kunkin tilan
toimintoehdot. Tietyn tilan ehdot patevat, kun sekvenssiohjelma on kaytossa ja
siirtynyt kyseiseen tilaan. Tiloja varten maaritetdan seuraavat ehdot:

» Taajuusmuuttajan kaynnistyksen, pysaytyksen ja pyorimissuunnan komennot
(eteen/taakse/seis)

» Taajuusmuuttajan kiihdytys- ja hidastusaika

+ Taajuusmuuttajan ohjearvon lahde

« Tilan kesto

+ RO/DO/AQ:n tila

» Signaalilahde, joka liipaisee tilan seuraavaan tilaan

« Signaalilahde, joka liipaisee tilan johonkin toiseen tilaan (1..8).

Jokainen tila voi myos aktivoida taajuusmuuttajan I1ahdot antamaan merkin ulkoisille
laitteille.

Sekvenssiohjelmoinnissa tila voi vaihtua joko seuraavaan tai valittuun tilaan. Tilan
vaihto voidaan valita esimerkiksi ajastintoiminnolla, digitaalituloilla tai
valvontatoiminnoilla.

Sekvenssiohjelmointia voidaan kayttaa seka yksinkertaisissa sekoitinsovelluksissa
ettd monimutkaisemmissa virtaussovelluksissa.

Ohjelmointi tehdaan ohjauspaneelin tai PC-tydkalun avulla. Taajuusmuuttajassa voi
kayttaa DriveWindow Light 2 -PC-tyokalun versiota 2.91 (tai uudempaa). Tyokalussa
on graafinen tyokalu sekvenssiohjelmointiin.

Huomaa: Tehdasasetuksena on, etta kaikkia sekvenssiohjelmoinnin parametreja
voidaan muuttaa myos sekvenssiohjelmoinnin ollessa kaytdssa. Kun
sekvenssiohjelmoinnin parametriasetukset on tehty, parametrit kannattaa lukita
parametrin 1602 PARAMETRILUKKO asetuksella.
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Asetukset

Parametri Lisatietoja

1001/1002 ULK1/ULK2:n kdynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot

1102 ULK1/ULK2:n valinta

1106 Ohjearvon OHJ2 lahde

1201 Vakionopeuden valinta pois kaytosta. Vakionopeutta nouda-
tetaan aina ensisijaisesti sekvenssiohjelmoinnin ohjearvon
sijaan.

1401 Sekvenssiohjelmoinnin 18ht6 relelahdén RO 1 kautta

1402/1403/1410 Sekvenssiohjelmoinnin |1&hdoén tila releldhddn RO 2...4
kautta. Vain, kun lisdvaruste MREL-01 kaytdssa.

1501 Sekvenssiohjelmoinnin 1&ht6 analogialahdén AO kautta

1601 Kaynnineston valinta kayttdon tai pois kaytosta

1805 Sekvenssiohjelmoinnin 1ahtd digitaalilahdén DO kautta

Ryhmé 19 AJASTIN & LAS-
KURI

Tilan vaihto laskurin rajan mukaan

Ryhma 32 VALVONTA

Ajastettu tilan vaihto

2201...2207 Kiihdytys-/hidastus- ja ramppiajan asetus
Ryhma 32 VALVONTA Valvonnan asetukset
4010/14110/14210 Sekvenssiohjelmoinnin 1ahtd PID-ohjesignaalina

Ryhmé 84 SEKV.OHJEL-
MOINTI

Sekvenssiohjelmoinnin asetukset

Vianhaku
Oloarvo Lisatietoja
0167 Sekvenssiohjelmoinnin tila
0168 Sekvenssiohjelmoinnin aktiivinen tila
0169 Nykyisen tilan aikalaskuri
0170 Analogialahdon PID-ohjeen ohjausarvot

0171

Suoritettu sekvenssilaskuri
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Tila vaihtuu

1
~r

|
Sekvenssiohjelmoinnin e
TILA 1
(par. 8420...8424) 0168=1 (Tila 1)

- L
o~

J— Siirry tilaan N (par. 8426, 8427)* + Siirry tilaan 2 (par. 8425)*

_ TILA 2
Tila N (par. 8430...8434)

<1
~

mem Siirry tilaan N (par 8436, 8437)* = Siirry tilaan 3 (par. 8435)*

0168 = 2 (Tila 2)

. TILA 3 _ )

<1
~J

wem Siirry tilaan N (par 8446, 8447)* === Siirry tilaan 4 (par. 8445)*

_ TILA 4
Tila N (par. 8450...8454)

0168 = 4 (Tila 4)

<1
~J

J— Siirry tilaan N (par. 8456, 8457)* -|- Siirry tilaan 5 (par. 8455)*

. TILAS o
Tila N (par. 8460...8464) 0168 =5 (Tila 5)

<1
~

== Siirry tilaan N (par. 8466, 8467)* = Siirry tilaan 6 (par. 8465)"

Tila N TILA 6 o
(par. 8470...8474) 0166 = 6 (Tila 6)

<1
~

== Siirry tilaan N (par 8476, 8477)* -|- Siirry tilaan 7 (par. 8475)"

TILA7 L
Tila N (par. 8480...8484) 0166=7 (Tila 7)

J

J. Siirry tilaan N (par 8486, 8487)* -|- Siirry tilaan 8 (par. 8485)*

| TILAS s
Tila N (par. 8490...8494) 0168 =8 (Tila 8)

<1
~

wem Siirry tilaan N (par 8496, 8497)* == Siirry tilaan 1 (par. 8495)*

TilaN
*Tilan vaihto tilaan N on NN = Tila
ensisijainen ennen tilan vaihtoa X X = Oloarvo

seuraavaan tilaan. — Tilan muutos
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Esimerkki 1

Sekv. aloitus Tilan vaihdon laukaisija

Sekvenssiohjelma aktivoidaan digitaalitulolla DI1.

TILA1: Taajuusmuuttaja kaynnistyy vastapaivaan -50 Hz:n ohjeella ja 10 sekunnin
kilhdytysajalla. Tila 1 on aktiivinen 40 sekunnin ajan.

TILAZ2: Taajuusmuuttaja kiihdyttaa 20 Hz:iin 60 sekunnin kiihdytysajalla. Tila 2 on
aktiivinen 120 sekunnin ajan.

TILA3: Taajuusmuuttaja kiihdyttaa 25 Hz:iin 5 sekunnin kiihdytysajalla. Tila 3 on
aktiivinen, kunnes sekvenssiohjelmointi valitaan pois kaytosta tai tehostettu kayttod
valitaan kayttoon digitaalitulolla DI2.

TILA4: Taajuusmuuttaja kiihdyttaa 50 Hz:iin 5 sekunnin kiihdytysajalla. Tila 4 on
aktiivinen 200 sekunnin ajan, minka jalkeen tilaksi vaihtuu 3.

Parametri Asetus Lisatietoja

1002 ULK2 KASKYT SEKV OHJ ULKZ2:n kaynnistys-, pysaytys- ja suuntako-
mennot

1102 ULK1/ULK2 VAL ULK2 ULK2:n valinta

1106 OHJE 2 VALINTA SEKV OHJ Sekvenssiohjelmoinnin 1ahté OHJ2:n kautta

1601 KAYNNINESTO El KAY- Kaynninesto pois kaytosta

TOSSA

2102 PYSAYTYSTAPA RAMPPI Pysaytys hidastaen

2201 KIIHD/HID AIKA SEKV OHJ Ramppi maaritetaan parametrilla
8422/.../18452.

8401 SEKV OHJ PAALLA | AINA Sekvenssiohjelmoinnin kaytto

8402 SEKV OHJ KAYNN | DI1 Sekvenssiohjelmoinnin kaynnistys digitaalitulon
(DI1) kautta

8404 SEKV OHJ KUITT DI1(INV) Sekvenssiohjelmoinnin kuittaus (eli palautus
tilaan 1, jos DI1:n signaali haviaa (1 -> 0)
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TILA1 TILA2 TILA3 TILA4 Lisatietoja
Par. Asetus |[Par. | Asetus |Par. | Asetus |Par. | Asetus
8420 TILA1 100% 8430 | 40% 8440 | 50% 8450 | 100% Tilan ohjearvo
OHJE VAL
8421 TILA1 KAYNN | 8431 | KAYNN |8441| KAYNN |8451| KAYNN Kaynnistys-,
KASKYT TAAKSE ETEEN ETEEN ETEEN |suunta- ja
pysaytysko-
mennot
8422 TILA1 10s 843260 s 8442 |5s 8452 |5s Kiihdytys- ja
RAMPPI hidastusaika
8424 TILA1 40 s 84341120 s 8444 84541200 s Tilan vaihtu-
MUUT.VIIVE misviive
8425 TILA1 MUU- 8435 | MUU- 8445 | DI2 8455
TILAAN 2 TOS- TOS-
VIIVE VIIVE Tilan vaihdon
8426 TILA1 | EIKAY- | 8436 | EIKAY- | 8446 | EIKAY- | 8456 | Muu- | liipaisu
TILAAN N TOSSA TOSSA TOSSA TOS-
VIIVE
8427 TILA1 - 8437 | - 8447 | - 8457 | TILA 3
TILAN
Esimerkki 2
TILAZ2 (virhe:
lilan hidas
TILA1 TILA2 TILA4 TILA2 TILA4 TILA2 TILA4 kiihdytyS) TILA8
Al +15%f - ---- - - - I T I T e e R
| TILA3
A1 +10%|-------- U AT
Al - Y S WY A WY A
| TILAS8
A1-10%}---f---"+-----\Xf{--"--\NfF--"--\N7"----- VIRHE
A -15% -~ f - - - oo oo N ] EEEE
DI — 1
RO : [
Sekyv. aloitus Virhe

Taajuusmuuttaja on ohjelmoitu poikittaisohjaussovellusta varten (traverse), 30 sekv.

Sekvenssiohjelma aktivoidaan digitaalitulolla DI1.
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TILA1: Taajuusmuuttaja kaynnistyy myotapaivaan ohjeella Al1 (Al1 + 50 % - 50 %) ja
ramppiparilla 2. Tila vaihtuu seuraavaan, kun ohje on saavutettu. Kaikki rele- ja
analogialahdoét nollataan.

TILA2: Taajuusmuuttaja kiihdyttaa ohjeella Al1 + 15 % (Al1 + 65 % - 50 %) ja
1,5 sekunnin kiihdytysajalla. Tila vaihtuu seuraavaan, kun ohje on saavutettu. Jos
ohjetta ei saavuteta 2 sekunnissa, tilaksi vaihtuu tila 8 (virhetila).

TILA3: Taajuusmuuttaja hidastaa ohjeella Al1 + 10 % (Al1 + 60 % - 50 %) ja O
sekunnin hidastusajalla 1). Tila vaihtuu seuraavaan, kun ohje on saavutettu. Jos
ohjetta ei saavuteta 0,2 sekunnissa, tilaksi vaihtuu tila 8 (virhetila).

TILA4: Taajuusmuuttaja hidastaa ohjeella Al1 - 15 % (Al1 + 35 % -50 %) ja 1,5
sekunnin hidastusajalla. Tila vaihtuu seuraavaan, kun ohje on saavutettu. Jos ohjetta
ei saavuteta 2 sekunnissa, tilaksi vaihtuu tila 8 (virhetila).z)

TILAS: Taajuusmuuttaja kiihdyttaa ohjeella Al1 -10% (Al1 + 40% - 50%) ja 0 sekunnin
hidastusajalla 1), Tila vaihtuu seuraavaan, kun ohje on saavutettu. Sekvenssilaskurin
arvo nousee 1:l1a. Jos sekvenssilaskuri kuluu loppuun, tilaksi vaihtuu tila 7 (sekvenssi
suoritettu).

TILAG: Taajuusmuuttajan ohje ja kiihdytysajat ovat samat kuin tilassa 2.
Taajuusmuuttajan tilaksi vaihtuu heti tila 2 (viive 0 sekuntia).

TILA7 (sekvenssi suoritettu): Taajuusmuuttaja pysaytetaan ramppiparilla 1.
Digitaalilahtd DO aktivoidaan. Jos sekvenssiohjelmointi valitaan pois kaytosta
digitaalitulon DI1 nousevalla reunalla, laitteen tilaksi palautetaan tila 1. Uusi
kaynnistyskomento voidaan aktivoida digitaalitulolla DI1 tai digitaalituloilla D14 ja DI5
(molempien tulojen DI4 ja DI5 on oltava aktivoituna samanaikaisesti).

TILA8 (virhetila): Taajuusmuuttaja pysaytetaan ramppiparilla 1. Relelahtdo RO
aktivoidaan. Jos sekvenssiohjelmointi valitaan pois kaytosta digitaalitulon DI1
nousevalla reunalla, laitteen tilaksi palautetaan tila 1. Uusi kaynnistyskomento
voidaan aktivoida digitaalitulolla DI1 tai digitaalituloilla DI4 ja DI5 (molempien tulojen
DI4 ja DI5 on oltava aktivoituna samanaikaisesti).

1) 0 sekunnin ramppi = taajuusmuuttaja kiihtyy/hidastuu mahdollisimman nopeasti.

2) Tilan ohjearvon on oltava 0...100 %, eli skaalatun Al1-arvon on oltava 15...85 %.
Jos Al1 =0 ohjearvo =0 % + 35 % -50 % =-15 % < 0 %.
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Parametri Asetus Lisatietoja
1002 ULK2 KASKYT SEKV OHJ ULK2:n kaynnistys-, pysaytys- ja suuntako-
mennot
1102 ULK1/ULK2 VAL ULK2 ULK2:n valinta
1106 OHJE 2 VALINTA Al1+SEKV Sekvenssiohjelmoinnin 1ahté OHJ2:n kautta
OHJ
1201 VAKIONOP VALINTA | El KAY- Vakionopeuden valinta pois kaytdsta
TOSSA
1401 RELELAHTO 1 SEKV OHJ Relelahddén RO 1 ohjaus maaritetaan para-
metrilla 8423/.../8493
1601 KAYNNINESTO El KAY- Kaynninesto pois kaytosta
TOSSA
1805 DO SIGNAALI SEKV OHJ Digitaalilahdén DO ohjaus maaritetdan para-
metrilla 8423/.../8493
2102 PYSAYTYSTAPA RAMPPI Pysaytys hidastaen
2201 KIIHD/HID AIKA SEKV OHJ Ramppi maaritetdan parametrilla
8422/.../18452.
2202 KIIHDYTYSAIKA 1 1s Kiihdytys/hidastusramppipari 1
2203 HIDASTUSAIKA 1 Os
2205 KIIHDYTYSAIKA 2 20s Kiihdytys/hidastusramppipari 2
2206 HIDASTUSAIKA 2 20s
2207 RAMPIN MUOTO 2 |5s Kiihdytys/hidastusramppiparin 2 muoto
3201 VALVONTA 1 171 Sekvenssilaskurin (signaali 0171 SEKV OHJ
LASKURI) valvonta
3202 VALV 1 ALARAJA 30 Valvonnan alaraja
3203 VALV 1 YLARAJA 30 Valvonnan ylaraja
8401 SEKV OHJ PAALLA | ULK2 Sekvenssiohjelmoinnin kayttd
8402 SEKV OHJ KAYNN | DI1 Sekvenssiohjelmoinnin kaynnistys digitaalitulon
(DI1) kautta
8404 SEKV OHJ KUITT DI1(INV) Sekvenssiohjelmoinnin kuittaus (eli palautus
tilaan 1, jos DI1:n signaali haviaa (1 -> 0)
8406 SEKV LOOGARVO 1| DI4 Looginen arvo 1
8407 SEKV LOOG.TOIM 1 | AND Toiminto loogisten arvojen 1 ja 2 valilla
8408 SEKV LOOGARVO 2| DI5 Looginen arvo 2
8415 JAKSOLASK TOIM TILA5 SEUR | Sekvenssilaskurin valinta eli sekvenssiluku
kasvaa aina, kun tila vaihtuu tilasta 5 tilaan 6
8416 JAKSOLASK KUITT | TILA 1 Sekvenssilaskurin kuittaus tilan vaihtuessa

tilaan 1
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TILA1 TILA2 TILA3 TILA4 Lisatietoja
Par. Asetus |Par. |Asetus |[Par. | Asetus |Par. | Asetus
8420 TILA1 50 % 8430 |65 % 8440 |60 % 8450 |35 % Tilan ohjearvo
OHJE VAL
8421 TILA1 KAYNN | 8431 | KAYNN |8441|KAYNN |8451| KAYNN |Kéaynnistys-,
KASKYT ETEEN ETEEN ETEEN ETEEN |suunta-ja
pysaytysko-
mennot
8422 TILA1 -0,2 8432|1,5s 8442 |0s 8452|15s Kiihdytys-
RAMPPI (ramppi- ja hidastus-
pari 2) aika
8423 TILA1 R=0,D=0|8433| AO=0 8443 | AO=0 8453 | AO=0 Rele-, digi-
LAHTO SAAT | ,A0=0 taali- ja analo-
gialahtdjen
ohjaus
8424 TILA1 Os 8434 |2s 8444 10,2s 8454 |2 s Tilan vaihtu-
MUUT.VIIVE misviive
8425 TILA1 OHJARV | 8435 | OHJARV | 8445 | OHJARV | 8455 | OHJARV
TILAAN 2 ALUE ALUE ALUE ALUE
8426 TILA1 | EIKAY- | 8436|MUU- | 8446|MUU- | 8456 | Muu- | Tilan vaihdon
TILAAN N TOSSA TOS- TOS- TOS- liipaisu
VIIVE VIIVE VIIVE
8427 TILA1 TILA 1 8437 | TILA8 | 8447 |TILA8 |8457|TILA 8
TILAN
TILAS TILAG6 TILA7 TILA8 Lisatietoja
Par. Asetus |Par. |Asetus |Par. |Asetus |Par. | Asetus
8460 TILAS 40 % 847065 % 8480 |0 % 8490 |0 % Tilan ohjearvo
OHJE VAL
8461TILAS KAYNN | 8471 | KAYNN |8481 | KAY- 8491 | KAY- Kaynnistys-,
KASKYT ETEEN ETEEN TON TON suunta- ja
PYS PYS pysaytysko-
mennot
8462TILAS Os 8472|15s 8482 |-0,1 8492 |-0,1 Kiihdytys-
RAMPPI (ramppi- (ramppi- | ja hidastus-
pari 1) pari 1) aika
8463TILAS AO=0 8473 | AO=0 8483 | DO=1 8493 | RO=1 Rele-, digi-
LAHTO SAAT taali- ja analo-
gialahtojen
ohjaus
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TILA5 TILAG TILA7 TILAS Lisatietoja

Par. Asetus |Par. | Asetus |Par. | Asetus |Par. | Asetus

8464 TILA5 |0.2s 8474|0s 84840s 8494|0s Tilan vaihtu-

MUUT.VIIVE misviive

8465 TILA5 | OHJARV | 8475 | EIKAY- | 8485 | EI KAY- | 8495|LO0GA

TILAAN 6 ALUE TOSSA TOSSA RVO

8466 TILA5 | VALV.1 |8476|MUU- |8486|LOOGA |8496 | EI KAy- | Tilan vaihdon

TILAAN N YLI TOS- RVO TOSSA | liipaisu
VIIVE

8467 TILA5 | TILA7 |8477|TILA2 |8487|TILA1 |8497|TILA 1

TILA N

STO (Safe torque off) -toiminto
Katso kohta Liite: STO (Safe torque off) -toiminto sivulla 423.
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Oloarvot ja parametrit

Yleista

Tassa luvussa luetellaan oloarvot ja parametrit ja annetaan niiden
kenttavaylavastineet (FbEQ). Luku sisaltaa myds taulukon makrojen oletusarvoista.

Termit ja lyhenteet

Termi Maaritelma

Oloarvo Taajuusmuuttajan mittaama tai laskema signaali. Kayttaja voi tarkistaa oloar-
von, mutta ei voi muuttaa sen asetusta. Ryhmat 01...04 sisaltavat oloarvot.

Oletus Parametrin oletusarvo

Parametri Kayttajan asetettavissa oleva taajuusmuuttajakomento. Ryhmat 10...99 sisal-
tavat parametrit.
Huomautus: Parametriasetukset nakyvat Basic-ohjauspaneelin naytdssa
kokonaislukuina. Esimerkiksi parametrin 7007 ULK1 KASKYT arvo KOMM
nakyy lukuna 10 (joka on sama kuin kenttavaylavastine FbEQq).

FbEq Kenttavaylavastine: Arvon skaalaus sarjaliikenteessa kaytetyksi kokonaislu-
VUKsi.

E Viittaa tyyppeihin 01E- ja 03E-, joilla on eurooppalaiset parametrit.

U Viittaa tyyppeihin 01U- ja 03U-, joilla on yhdysvaltalaiset parametrit.

Kenttavaylaosoitteet

Lisatietoja sovittimien FCAN-01 CANopen, FDNA-01 DeviceNet, FECA-01 EtherCAT,
FENA-01 Ethernet, FMBA-01 Modbus, FLON-01 LonWorks® ja FPBA-01 PROFIBUS
DP kenttavaylista on sovittimen kayttboppaassa.
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Kenttavaylavastine

Esimerkki:Jos 2017 MAX MOMENTTI 1 (katso sivu 229) asetetaan ulkoisesta
ohjausjarjestelmasta, kokonaisluku 1 000 vastaa arvoa 100,0 %. Kaikki luetut ja
lahetetyt arvot on rajattu 16 bittiin (-32768...32767).

Parametrien tallentaminen

Kaikki parametriasetukset tallennetaan automaattisesti taajuusmuuttajan
pysyvaismuistiin. Kuitenkin jos taajuusmuuttajan ohjausyksikkona kaytetaan ulkoista
+24 V DC -teholahdetta, parametrimuutosten jalkeen on erittain suositeltavaa tehda
pakotettu tallennus parametrilla 1607 PARAM TALLENNUS ennen virran
katkaisemista ohjausyksikosta.

Makrojen oletusarvot

Kun sovellusmakro vaihdetaan (parametri 9902 SOVELLUS-MAKROQ), ohjelma
paivittaa parametriarvoiksi oletusarvot. Eri makrojen oletusarvot on lueteltu
seuraavassa taulukossa. Muiden parametrien oletusarvot ovat samat kaikilla
makroilla. (Ne on lueteltu sivulta 796 alkavassa parametriluettelossa.)

Jos olet tehnyt muutoksia parametriarvoihin ja haluat palauttaa oletusarvot, valitse
ensin toinen makro (parametri 9902 SOVELLUS-MAKRO), tallenna muutokset,
valitse taas alkuperainen makro ja tallenna. Tama tallentaa alkuperaisen makron
oletusarvoiset parametriarvot.
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AC500 Modbus -sovellusmakron oletusarvot vastaavat ABB:n vakiomakroa tietyin
poikkeuksin. Katso kohta AC500 Modbus -makro sivulla 123.

Nro Nimi/ VAKIO-  [PULSSI- |VAIHTO- |MOOTTORI- [KASI/ PID- MOMENT-
arvo OHJAUS |OHJAUS |OHJAUS [POTENTIO- |AUTO SAATO  |TISAATO
METRI
9902 SOVELLUS- 1= 2= 3= 4= 5= 6= 7=
MAKRO VAKIO-  |PULSSI-  |VAIHTO-  |MOOTTORIPOT. |KASI AUTO|PID-SAAT® |MOMENTTI-
OHJAUS  |OHJAUS  |OHJ. SAAT
1001 ULKT KASKYT |2=DI1,2 |4= 9=DI1F2R|2=DI1,2 2=DI1,2 |20=DI5 |2=DI1,2
DI1P2P3
1002 ULK2 KASKYT |0=EIKAY-|0=EI KAY-|0= El KAY-|0= El KAY- 21=DI54 |1=DI1 _ |2=DI1,2
TOSSA  |TOSSA  |TOSSA  |TOSSA
1003 SUUNTA 3=PYYN- |3=PYYN- |3=PYYN- |3=PYYNNOSTA |3=PYYN- |1=ETEEN |3=PYYN-
NOSTA  |NOSTA  |NOSTA NOSTA NOSTA
1102 ULKT/ULK2 VAL |0= ULK1 |0=ULK1 |0=ULK1 |0=ULK1 3=DI3  |2= 3=DI3
DI2(INV)
1103 OHJE 1 VALINTA[1=AI1T _ [1=Al1 __|[1=Al1 _ |[12=DI3U,4D [1=Al1 _ |[1=Al1 _ [1=Al1
(NC)
1106 OHJE 2 VALINTA[2= A2 [2=Al2  |2=AI2  [2=Al2 2=Al2  |19= 2=AI2
PID1LAHT
6]
1201 VAKIONOP 9=DI34 |10=DI4,5 |9=DI3,4 |5=DI5 0=EIKAY-|3=DI3  |4=DH4
VALINTA TOSSA
1304 MINIMI AI2 1.0% 1.0% 1.0% 1.0% 20.0% 20.0% 20.0%
1501 AOT SISALTO  |103 102 102 102 102 102 102
1601 KAYNNINESTO |0= El KAY-|0=EI KAY-|0= El KAY-|0= El KAY- 0=EIKAY-|{4=DI4  |0=EIKAY-
TOSSA  |TOSSA  |TOSSA  |TOSSA TOSSA TOSSA
2201 KIIHD/HID AIKA |5=DI5  |0=EIKAY-|5=DI5  |0=El KAY- 0=EIKAY-|0=EIKAY-|5=DI5
TOSSA TOSSA TOSSA  |TOSSA
3201 VALVONTA 1 |103 102 102 102 102 102 102
3401 SIGNAL 1 103 102 102 102 102 102 102
PARAM
9904 MOOTT. 3=SKA- |1=VEK- |[1=VEK- |1=VEKTORI: |1=VEK- |3=SKA- |2= VEK-
OHJAUSTAPA  |LAAR: TORI: TORI: NOP. TORI: LAAR: TORI: MOM.
TAAJ NOP. NOP. NOP. TAAJ

Huomautus: On mahdollista ohjata useita toimintoja yhden tulon kautta (DI tai Al), ja
naiden toimintojen valille voi syntya ristiriita. Joissakin tapauksissa on tarpeen ohjata
useita toimintoja yhden tulon kautta.

Esimerkiksi vakio-ohjausmakrossa DI3 ja DI4 on asetettu saatamaan
vakionopeuksia. Toisaalta on mahdollista valita arvo 6 (D/3U,4D) parametria 1103
OHJE 1 VALINTA varten. Tama johtaisi ristiriitaiseen kaksoistoimintaan DI3- ja DI4-
tuloissa: joko vakionopeuden saato tai kiihdytys ja hidastus. Toiminto, jota ei tarvita,
tulee poistaa kaytosta. Tassa tapauksessa vakionopeuden valinta tulee poistaa
kaytosta asettamalla parametrin 7207 VAKIONOP VALINTA arvoksi EIl KAYTOSSA
tai arvo, joka ei liity DI3- ja DI4-tuloihin.

Muista tarkistaa myos valitun makron oletusarvot, kun konfiguroit taajuusmuuttajan

tuloja.




188 Oloarvot ja parametrit

E- ja U-tyypin taajuusmuuttajien oletusarvojen erot

Taajuusmuuttajan tyyppi on merkitty tyyppikilpeen, katso kohta Tyyppikilven koodi
sivulla 31.

Seuraavassa taulukossa on lueteltu E- ja U-tyypin taajuusmuuttajien parametrien
oletusarvojen valiset erot.

Nro Nimi E-tyyppi U-tyyppi
EMC-suotimen ruuvi on |EMC-suotimen ruuvia ei ole
asennettu asennettu

9905 MOOTT. NIM.JANN. 230/400 V 230/460 V

9907 MOOTT.NIM.TAAJ. 50 60

9909 MOOTT.NIM. TEHO [kW] [hv]

1106 OHJE 1 MAX 50 60

1202 VAKIONOPEUS 1 5 6

1203 VAKIONOPEUS 2 10 12

1204 VAKIONOPEUS 3 15 18

1205 VAKIONOPEUS 4 20 24

1206 VAKIONOPEUS 5 25 30

1207 VAKIONOPEUS 6 40 48

1208 VAKIONOPEUS 7 50 60

2002 MAKSIMINOPEUS 1500 1800

2008 MAKSIMITAAJUUS 50 60
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Nro

Nimi/arvo
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Kuvaus

01 KAYTTOTIEDOT |Perusoloarvot taajuusmuuttajan valvontaan (vain luku)
0101 NOPEUS & Laskettu moottorin nopeus, rpm. Negatiivinen arvo ilmaisee |1 =1 rpm
SUUNTA pyorimisen taaksepain.
0102 NOPEUS Laskettu moottorin nopeus, rpm 1=1rpm
0103 LAHTO- Taajuusmuuttajan laskettu Iahtétaajuus, Hz. (Nakyy oletus- |1 =0,1 Hz
TAAJUUS arvoisesti paneelin ohjaustilan naytéssa (Output))
0104 VIRTA Mitattu moottorin virta, A. (Nakyy oletusarvoisesti paneelin (1 =0,1 A
ohjaustilan naytéssa (Output))
0105 MOMENTTI Laskettu moottorin momentti prosentteina moottorin nimel- (1 =0,1%
lismomentista
0106 TEHO Taajuusmuuttajan mittaama moottorin teho, kW. 1=01
kW
0107 DC-JANNITE |Mitattu valipiirin tasajannite, V DC. 1=1V
0109 LAHTOJAN- |Laskettu moottorin jannite, V AC 1=1V
NITE
0110 KAYTON Mitattu IGBT:n lampétila, °C 1=0,1°C
LAMPOTILA
0111 ULKOINEN Ulkoinen ohje OHJ1, kierroksina minuutissa (rpm) tai hert- [(1=0,1Hz
OHJE 1 seina (Hz). Yksikk6 maaraytyy parametrin 9904 MOOTT. /1 rpm
OHJAUSTAPA asetuksen mukaan.
0112 ULKOINEN Ulkoinen ohje OJK2 prosentteina. Ohjeen kayton mukaan |1 =0,1%
OHJE 2 100 % on moottorin maksiminopeus, moottorin nimellismo-
mentti tai prosessiohjeen maksimiarvo.
0113 OHJAUS- Aktiivinen ohjauspaikka. (0) PAIKALLISOHJAUS; (1) 1=1
PAIKKA ULKOINEN 1; (2) ULKOINEN 2 Liséatietoja on kohdassa
Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus sivulla 132.
0114 KAYNTIAIKA |Taajuusmuuttajan kayntiajan laskuri (tunnit). Kay taajuus- [1=1h
(R) muuttajan ollessa toiminnassa. Laskuri voidaan nollata pai-
namalla YLOS- ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti
ohjauspaneelin ollessa parametritilassa.
0115 kWh LASKURI |kWh-laskuri. Laskurin arvo kasvaa, kunnes se on 65535. 1=1kWh
Taman jalkeen laskuri aloittaa jalleen arvosta 0. Laskuri voi-
daan nollata painamalla YLOS- ja ALAS-painikkeita saman-
aikaisesti ohjauspaneelin ollessa parametritilassa.
0120 Al1 Analogiatulon Al1 suhteellinen arvo prosentteina 1=0,1%
0121 Al 2 Analogiatulon Al2 suhteellinen arvo prosentteina 1=0,1%
0124 AO 1 Analogialahddén AO arvo, mA 1=0,1
mA
0126 PID 1 LAHTO |Prosessin PID1-saatajan lahtéarvo prosentteina 1=0,1%
0127 PID 2 LAHTO |PID2-saatéjan lahtdarvo prosentteina 1=0,1%
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Oloarvot

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq

0128 PID 1 Prosessin PID1-saatajan ohjearvosignaali. Yksikko maaray- |-

OHJEARVO  |tyy parametrien 2006 YKSIKKO, 4007 YKSIKON SKAALA
ja 4027 PID 1 PARAMETRIT asetusten mukaan.
0129 PID 2 PID2-saatajan ohjearvosignaali. Yksikkd6 maaraytyy para- |-
OHJEARVO  |metrien 4706 YKSIKKO ja 4107 YKSIKON SKAALA asetus-
ten mukaan.
0130 PID 1 OLO- Prosessin PID1-saatajan takaisinkytkentasignaali. Yksikko |-
ARVO maaraytyy parametrien 4006 YKSIKKO, 4007 YKSIKON
SKAALA ja 4027 PID 1 PARAMETRIT asetusten mukaan.
0131 PID 2 OLO- PID2-saatajan takaisinkytkentasignaali. Yksikké maaraytyy |-
ARVO parametrien 4106 YKSIKKO ja 4107 YKSIKON SKAALA
asetusten mukaan.
0132 PID 1 ERO- Prosessin PID1-saatajan eroarvo eli ohjearvon ja oloarvon |-
ARVO valinen ero. Yksikkd maaraytyy parametrien 4006
YKSIKKO, 4007 YKSIKON SKAALA ja 4027 PID 1 PARA-
METRIT asetusten mukaan.
0133 PID 2 ERO- PID2-saatajan eroarvo eli ohjearvon ja oloarvon valinen ero. |-
ARVO Yksikkd maaraytyy parametrien 4106 YKSIKKO ja 4107
YKSIKON SKAALA asetusten mukaan.
0134 KOMM RO Releldhddn ohjaussana kenttavaylan kautta (desimaali). 1=1
SANA Katso parametri 7401 RELELAHTO 1.
0135 KOMM ARVO 1 |Kenttavaylan kautta saadut tiedot 1=1
0136 KOMM ARVO 2|Kenttavaylan kautta saadut tiedot 1=1
0137 PROSESSI Parametriryhmassa 34 PANEELINAYTTO méaritetty pro- |-
MUUT.1 sessimuuttuja 1

0138 PROSESSI Parametriryhméassa 34 PANEELINAYTTO méaaritetty pro- |-
MUUT.2 sessimuuttuja 2

0139 PROSESSI Parametriryhméassa 34 PANEELINAYTTO maaritelty pro- |-
MUUT.3 sessimuuttuja 3

0140 KAYNTIAIKA |Taajuusmuuttajan kayntiajan laskuri (tuhansia tunteja). Kay |1 = 0,01
taajuusmuuttajan ollessa toiminnassa. Laskuria ei voi nol- |kh
lata.

0141 MWh LASKURI [MWh-laskuri. Laskurin arvo kasvaa, kunnes se on 65535. |1 =
Taman jalkeen laskuri aloittaa jalleen arvosta 0. Laskuria ei |MWh
voi nollata.

0142 KIERROS- Moottorin kierroslukulaskuri (miljoonina kierroksina). Laskuri |1 =

LUKU LASK voidaan nollata painamalla YLOS- ja ALAS-painikkeita Mrev
samanaikaisesti ohjauspaneelin ollessa parametritilassa.

0143 PAALLAAIKA |Taajuusmuuttajan ohjauskortin paalldoloaika paivina. Las- |1 =

YL kuria ei voi nollata. paiva

0144 PAALLAAIKA |Taajuusmuuttajan ohjauskortin paalldoloaika 2 sekunnin 1=2s

AL

osina (30 osaa = 60 sekuntia). Laskuria ei voi nollata.




Oloarvot

Oloarvot ja parametrit 191

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
0145 MOOTT.LAM- |Mitattu moottorin Iampétila. Yksikk riippuu ryhmén 35 1=
POTILA MOOTT. LAMPOTILA parametreilla valitusta anturityypista.
0146 MEK KULMA [Laskettu mekaaninen kulma 1=1
0147 MEK KIERR Mekaaniset kierrokset eli anturin laskemat moottorin akselin {1 = 1
kierrokset
0148 ZPLS Anturin nollapulssin havainnointi. 0 = ei havaittu, 1 = 1=1
HAVAITTU havaittu.
0150 OHJ K LAMPO-| Taajuusmuuttajan ohjauskortin lampétila celsiusasteina 1=0,1°C
TILA (0,0...150,0 °C).
0158 PID KOMM PID-sdadon (PID1 ja PID2) kenttavaylan kautta saadut tie- (1 =1
ARVO 1 dot
0159 PID KOMM PID-saadon (PID1 ja PID2) kenttavaylan kautta saadut tie- |1 =1
ARVO 2 dot
0160 DI 1-5 TILA Digitaalitulojen tila.
Esimerkki: 10000 = DI1 on kaytossa, DI2...DI5 ovat poissa
kaytosta.
0161 TAAJUUS Taajuustulon arvo, Hz 1=1Hz
TULO
0162 RO TILA Relelahdon 1 tila. 1 = RO vetaa, 0 = RO ei veda. 1=1
0163 TO TILA Transistorilahdon tila, kun transistorilahtoa kaytetaan digi- |1 =1
taalilahtona.
0164 TO TAAJUUS [Transistorilahddn taajuus, kun transistorilahtéa kaytetaan 1=1Hz
taajuuslahtona.
0165 AJASTINARVO |Ajastetun kaynnistyksen/pysaytyksen ajastinarvo. Katso 1=0,01s
parametriryhmaa 719 AJASTIN & LASKURI.
0166 LASKURI- Laskurin kdynnistyksen/pysaytyksen pulssilaskuriarvo. 1=1
ARVO Katso parametriryhmaa 19 AJASTIN & LASKURI.
0167 SEKV OHJ Sekvenssiohjelmoinnin tilasana: 1=1
TILASAN
Bitti 0 = PAALLA (1 = p&alla)
Bitti 1 = KAYNNISTETTY
Bitti 2 = KESKEYTETTY
Bitti 3 = LOOG. TOSI (looginen operaatio maaritetdan para-
metreilla 8406...8410).
0168 SEKV OHJ Sekvenssiohjelmoinnin aktiivinen tila. 1...8 = tila 1...8. 1=1
TILA
0169 SEKV OHJ Sekvenssiohjelmoinnin nykyisen tilan aikalaskuri 1=2s
AJASTIN
0170 SEKV OHJ AO |Sekvenssiohjelmoinnin maarittdmat analogialahdon 1=0,1%
ARVO ohjausarvot. Katso parametri 8423 TILA1 LAHTO SAAT.
0171 SEKV OHJ Sekvenssiohjelmoinnin sekvenssilaskuri. Katso parametrit (1 =1
LASKURI

8415 JAKSOLASK TOIM ja 8416 JAKSOLASK KUITT.
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Oloarvot
Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
0172 ABS TORQUE [Moottorin momentin laskettu absoluuttinen arvo prosent- 1=0,1%
teina moottorin nimellismomentista.
0173 RO 24 TILA Releiden tila MREL-01-relelahtémoduulissa. Lisatietoja on
kayttdoppaassa MREL-01 output relay module user's
manual (3AUA0000035974 [englanninkielinen]).
Esimerkki: 100 = RO 2 on kaytossa, RO 3 ja RO 4 ovat
poissa kaytdsta.
0179 JARR.MOM.M [Vektorisaatd: Momenttiarvo (0...180 % moottorin nimellis- |1 =0,1%
UISTI momentista), joka on tallennettu ennen mekaanisen jarrun
kayttoa.
Skalaarisaato: Virran arvo (0...180 % moottorin nimellisvir-
rasta), joka on tallennettu ennen mekanisen jarrun kayttda.
Tatad momenttia tai virtaa kaytetdan, kun taajuusmuuttaja
kaynnistetaan. Katso parametri 4307 KAYNN MOMENT
VAL.
0180 ENK. SYNK- Valvoo mitatun paikan synkronointia kestomagneettimootto- |1 = 1
RONOITU reiden arvioidun paikan kanssa. 0 = EIl SYNKRON., 1 =
SYNKRONOITU
0181 LAAJ. Nayttaa, mika laajennusmoduuli taajuusmuuttajaan on kyt- |1 =1
MEAE\)UULIN ketty. O = Ei laajennusmoduulia, 1 = Laajennus MREL-01,

2 = Laajennus MTAC-01, 3 = Laajennus MPOW-01

03 FB OLOARVOT

Datasanat kenttavaylatiedonsiirron valvontaan (vain luku).
Kukin signaali on 16-bittinen datasana.

Datasanat nakyvat paneelissa heksadesimaalimuodossa.

0301 KV KOMENTO-

16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa DCU-tiedon-

SANA 1 siirtoprofiili sivulla 337.

0302 FB CMD SANA |16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa DCU-tiedon-
2 siirtoprofiili sivulla 337.

0303 KENTTAV 16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa DCU-tiedon-
TILAS 1 siirtoprofiili sivulla 337.

0304 FB STS SANA [16-bittinen datasana. Lisatietoja on kohdassa DCU-tiedon-
2

siirtoprofiili sivulla 337.

0305 VIKASANA 1

16-bittinen datasana. Lisatietoja mahdollisista syista, kor-
jaustoimenpiteista ja kenttavaylavastineista on luvussa
Vianhaku sivulla 355.

Bitti 0 = YLIVIRTA

Bitti 1 = DC YLIJANNIT

Bitti 2 = LAIT YLILAMPO

Bitti 3 = O/IKOSULKU

Bitti 4 = Varattu

Bitti 5 = DC ALIJANNIT

Bitti 6 = Al1 PUUTTUU
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Oloarvot
Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Bitti 7 = Al2 PUUTTUU

Bitti 8 = MOOTTORIN LAMPOTILA
Bitti 9 = PANEELIVIKA

Bitti 10 = ID-AJO VIKA

Bitti 11 = MOOTT. JUMI

Bitti 12 = OHJ K LAMPOTILA

Bitti 13 = ULKOINEN VIKA 1

Bitti 14 = ULKOINEN VIKA 2

Bitti 15 = MAASULKU VIKA

0306 VIKASANA 2 [16-bittinen datasana. Lisatietoja mahdollisista syista, kor-
jaustoimenpiteista ja kenttavaylavastineista on luvussa
Vianhaku sivulla 355.

Bitti 0 = ALIKUORMITUS

Bitti 1 = LAIT LAMPOMI

Bitti 2...3 = Varattu

Bitti 4 = VIRRAN MITTAUS

Bitti 5 = SYOTTOVAIHE

Bitti 6 = ENKOODERI

Bitti 7 = YLINOPEUS

Bitti 8...9 = Varattu

Bitti 10 = CONFIG FILE

Bitti 11 = SERIAL 1 ERR

Bitti 12 = SKV ASETUST.. Konfigurointitiedoston lukuvirhe.
Bitti 13 = FORCE TRIP

Bitti 14 = MOOTTORIN VAIHEVIKA
Bitti 15 = LAHTOJOHD.

0307 VIKASANA 3 |16-bittinen datasana. Lisatietoja mahdollisista syista, kor-
jaustoimenpiteista ja kenttavaylavastineista on luvussa
Vianhaku sivulla 355.

Bitti 0...2 = Varattu

Bitti 3 = INCOMPATIBLE SW

Bitti 4 = SAFE TORQUE OFF

Bitti 5= STO71 LOST

Bitti6 = STO71 LOST

Bitti 7...10 = Varattu

Bitti 11 = CB ID ERROR

Bitti 12 = DSP STACK ERROR

Bitti 13 = DSP T1 OVERLOAD...DSP T3 OVERLOAD
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Oloarvot

Nro Nimi/arvo

Kuvaus
Bitti 14 = SERF CORRUPT..SERF MACRO

Bitti 15 = PAR NOP TAAJ/ PAR TEHO | PAR HZRPM | PAR
Al SKAAL | PAR AO SKAAL | PAR FBUSMISS | PAR USER
U/F 1 PAR SETUP 1

0308 HALYTYS-
SANA 1

16-bittinen datasana. Lisatietoja mahdollisista syista, kor-
jaustoimenpiteista ja kenttavaylavastineista on luvussa
Vianhaku sivulla 355.

Halytys voidaan kuitata asettamalla halytyssana uudelleen:
sy6ta sanaksi nolla.

FbEq

Bitti 0 = YLIVIRTA

Bitti 1 = YLIJANNITE

Bitti 2 = ALIJANNITE

Bitti 3 = SUUNTA LUKITTU

Bitti 4 = /O KOMM

Bitti 5 = ANALOGIATULO 1

Bitti 6 = Al2 PUUTTUU

Bitti 7 = PANEELIVIKA

Bitti 8 = YKSIKON LAMPOTILA

Bitti 9 = MOOTTORIN LAMPOTILA

Bitti 10 = ALIKUORMA

Bitti 11 = MOT TEHO RAJ

Bitti 12 = AUTOMAATTINEN KUITT.

Bitti 13...15 = Varattu

0309 HALYTYS-
SANA 2

16-bittinen datasana. Lisatietoja mahdollisista syista, kor-
jaustoimenpiteista ja kenttavaylavastineista on luvussa
Vianhaku sivulla 355.

Halytys voidaan kuitata asettamalla halytyssana uudelleen:
syota sanaksi nolla.

Bitti 0 = Varattu

Bitti 1 = PID NUKKUU

Bitti 2 = ID-AJO

Bitti 3 = Varattu

Bitti 4 = KAYNNISTYKSEN ESTO 1 PUUTTUU

Bitti 5 = KAYNNISTYKSEN ESTO 2 PUUTTUU

Bitti 6 = HATASEIS

Bitti 7 = PULSSIANTURIVIKA

Bitti 8 = ENSIKAYNNISTYS

Bitti 9 = SYOTON VAIHEKATKOS

Bitti 10...11 = Varattu
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Oloarvot

Nro Nimi/arvo Kuvaus FbEq
Bitti 12 = MOOTTORI BACK EMF
Bitti 13 = SAFE TORQUE OFF
Bitti 14...15 = Varattu

04 VIKAHISTORIA |Vikahistoria (vain luku)

0401 VIIMEISIN Viimeisimman vian koodi. Lisatietoja koodeista on luvussa |1 =1

VIKA Vianhaku sivulla 355. 0 = Vikahistoria on tyhja (paneelin
naytéssa = El VIKOJA).

0402 VIKA-AIKA 1 Viimeisimman vian esiintymispaiva. 1=
Muoto: P&ivamaara, jos reaaliaikakello on kaytéssa. / Pai- |Paiva
vien lukumaara jannitteen kytkemisen jalkeen, jos reaaliai-
kakello ei ole kaytéssa tai sita ei ole asetettu.

0403 VIKA-AIKA 2  |Viimeisimman vian esiintymisaika. 1=2s
Muoto Assistant-ohjauspaneelissa: Kellonaika muodossa
tt:mm:ss, jos reaaliaikakello on kaytossa. / Jannitteen kytke-
misen jalkeen kulunut aika (tt:mm:ss, vahennettyna signaa-
lin 0402 VIKA-AIKA 1 ilmoittamalla paivien maaralla), jos
reaaliaikakello ei ole kaytdssa tai sita ei ole asetettu.

Muoto Basic-ohjauspaneelissa: Jannitteen kytkemisen jal-
keen kulunut aika 2 sekunnin osina (vahennettyna signaalin
0402 VIKA-AIKA 1 ilmoittamalla paivien maaralla). 30 osaa
= 60 sekuntia. Esimerkiksi arvo 514 vastaa 17:8a minuuttia
ja 8:aa sekuntia (= 514/30).
0404 VIKAT. Moottorin nopeus (rpm) viimeisimman vian esiintyessa 1=1rpm
NOPEUS
0405 VIKAT. TAA- Taajuus (Hz) viimeisimman vian esiintyessa 1=0,1Hz
JUUS
0406 VIKAT. JAN- Tasajannitevalipiirin jannite (V DC) viimeisimman vian esiin- |1 =0,1V
NITE tyessa
0407 VIKAT. VIRTA |Moottorin virta (A) viimeisimman vian esiintyessa 1=0,1A
0408 VIKAT. Moottorin momentti prosentteina moottorin nimellismomen- |1 =0,1%
MOMENTTI  |tista viimeisimman vian esiintyessa
0409 VIKATILA Taajuusmuuttajan tila heksadesimaalimuodossa viimeisim-
man vian esiintyessa
0412 EDELLINEN Toiseksi viimeisimman vian vikakoodi. Lisatietoja koodeista |1 =1
VIKA 1 on luvussa Vianhaku sivulla 355.

0413 EDELLINEN Kolmanneksi viimeisimman vian vikakoodi. Lisatietoja koo- (1 =1
VIKA 2 deista on luvussa Vianhaku sivulla 355.

0414 VIKAT. DI 1-5 |Digitaalitulojen DI1...5 tila viimeisimman vian esiintyessa

(bin&arinen).
Esimerkki: 10000 = DI1 on kaytodssa, DI2...DI5 ovat poissa
kaytosta.
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Parametrit

Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo

10

KAY/SEIS/ISUUNTA

Kuvaus

Ulkoisen kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnanohjauksen
lahteet

Oletus/
FbEq

1001 ULK1 KASKYT

Maarittda kytkennat ja Iahteen ulkoisen ohjauspaikan 1
(ULK1) kdynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennoille.

Huomautus: Kaynnistyssignaali taytyy kuitata, jos taajuus-
muuttaja on pysaytetty STO (Safe torque off) -tulon kautta
(katso parametri 3025 STO TOIMINTA) tai hatapysaytyksen
valinnalla (katso parametri 2709 HATASEIS VAL).

DI1,2

El KAYTOSSA

Kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomentojen lahdetta ei ole
valittu

0

DI1

Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DI1 kautta. 0 = pysay-
tys, 1 = kdynnistys. Pydrimissuunta valitaan parametrilla
1003 SUUNTA (asetus PYYNNOSTA = ETEEN).

DI1,2

Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DI1 kautta. O = pysay-
tys, 1 = kdynnistys. Pyorimissuunta digitaalitulon DI2 kautta.
0 = eteen, 1 = taakse. Suunnan ohjausta varten parametrin
1003 SUUNTA asetuksen on oltava PYYNNOSTA.

DIM1P,2P

Pulssikaynnistys digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: Kaynnis-
tys. (Taajuusmuuttajan kdynnistamiseksi digitaalitulo DI2 on
aktivoitava ennen pulssin syéttamista digitaalituloon DI1).
Pulssipysaytys digitaalitulon DI2 kautta. 1 -> 0: Pysaytys.
Pydrimissuunta valitaan parametrilla 7003 SUUNTA (asetus
PYYNNOSTA = ETEEN).

Huomautus:Kun pysaytystuloa (DI2) ei ole kytketty, ohjaus-
paneelin kaynnistys- ja pysaytyspainikkeita ei voida kayttaa.

3

DI1P,2P,3

Pulssikaynnistys digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: Kaynnis-
tys. (Taajuusmuuttajan kdynnistamiseksi digitaalitulo DI2 on
aktivoitava ennen pulssin sy6ttdmista digitaalituloon DI1).
Pulssipysaytys digitaalitulon DI2 kautta. 1 -> 0: Pysaytys.
Pydrimissuunta digitaalitulon DI3 kautta. 0 = eteen, 1 =
taakse. Suunnan ohjausta varten parametrin 7003 SUUNTA
asetuksen on oltava PYYNNOSTA.

Huomautus: Kun pysaytystuloa (DI2) ei ole kytketty, ohja-
uspaneelin kaynnistys- ja pysaytyspainikkeita ei voida kayt-
taa.

4
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Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/
FbEq

DI1P,2P,3P Pulssikaynnistys eteenpain digitaalitulon DI1 kautta. 0 -> 1: |5
Kay eteen. Pulssikaynnistys taaksepain digitaalitulon DI2
kautta. 0 -> 1: Kay taakse. (Taajuusmuuttajan kdynnistami-
seksi digitaalitulo DI3 on aktivoitava ennen pulssin syotta-
mista digitaalituloon DI1/DI2). Pulssipysaytys digitaalitulon
DI3 kautta. 1 -> 0: Pysaytys. Suunnan ohjausta varten para-
metrin 7003 SUUNTA asetuksen on oltava PYYNNOSTA.

Huomaa:Kun pysaytystuloa (DI3) ei ole kytketty, ohjauspa-
neelin kaynnistys- ja pysaytyspainikkeita ei voida kayttaa.

PANEELI Kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot ohjauspaneelin |8
kautta kun ULK1 on aktiivinen. Suunnan ohjausta varten
parametrin 7003 SUUNTA asetuksen on oltava PYYN-

NOSTA.
DI1F,2R Kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot digitaalitulojen |9
DI1 ja DI2 kautta.
D1 DI2 |Toiminta
0 0 |Pysaytys
1 0 |Kay eteen
0 1 |Kay taakse
1 1 |Pysaytys
Parametrin 7003 SUUNTA asetuksen on oltava PYYN-
NOSTA.
KOMM Kenttavaylaliitanta kaynnistys- ja pysaytyskomentojen [ah- |10

teena eli ohjaussanan 0307 KV KOMENTOSANA 1 bitit
0...1. Kenttavaylaohjain lahettaa ohjaussanan kenttavay-
lasovittimen tai sisddnrakennetun kenttavaylan (Modbus)
kautta taajuusmuuttajaan. Lisatietoja ohjaussanan biteista
on kohdassa DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 337.

AJASTIN 1 Kaynnistyksen/pysaytyksen ajastettu ohjaus. Ajastintoi- 11
minto 1 aktiivinen = kaynnistys, ajastintoiminto 1 ei aktiivi-
nen = pysaytys. Katso parametriryhmaa 36

AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 2 Katso AJASTIN 1. 12
AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 13
AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 14
DI5 Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DIS kautta. O = pysay- |20

tys, 1 = kaynnistys. Pyérimissuunta valitaan parametrilla
1003 SUUNTA (asetus PYYNNOSTA = ETEEN).

DI5,4 Kaynnistys ja pysaytys digitaalitulon DI5 kautta. 0 = pysay- |21
tys, 1 = kaynnistys. Pydrimissuunta digitaalitulon DI4 kautta.
0 = eteen, 1 = taakse. Suunnan ohjausta varten parametrin
1003 SUUNTA on oltava PYYNNOSTA.
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Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/

FbEq

AJASTIN PYS |Pysaytys, kun parametrilla 7901 AJASTIMEN VIIVE ase- 22
tettu ajastinviive on kulunut. Kaynnistys ajastimen kaynnis-
tyssignaalilla. Signaalin Iahde valitaan parametrilla 7902
AJASTIMEN KAYNN.

AJASTIMEN Kaynnistys, kun parametrilla 7901 AJASTIMEN VIIVE ase- |23

KAYNN tettu ajastinviive on kulunut. Pysaytys, kun ajastin nollataan
parametrilla 1903 AJASTIMEN KUITT.

LASKURI PYS |Pysaytys, kun parametrilla 7905 LASKURIN RAJA asetettu |24
laskurin raja ylittyy. Kaynnistys laskurin kaynnistyssignaa-
lilla. Signaalin lahde valitaan parametrilla 79711 LASK.
KAY/SEIS.

LASKURI Kaynnistys, kun parametrilla 7905 LASKURIN RAJA ase- |25

KAYN tettu laskurin raja ylittyy. Pysaytys laskurin pysaytyssignaa-
lilla. Signaalin 1ahde valitaan parametrilla 7911 LASK.
KAY/SEIS.

SEKV OHJ Kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot sekvenssiohjel- |26
moinnin kautta. Katso parametrirynmaa 84 SEKV.OHJEL-
MOINTI.

1002 ULK2 KASKYT |Maarittaa kytkennat ja lahteet ulkoisen ohjauspaikan 2 El KAY-

(ULK2) kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennoille. TOSSA
Katso parametri 1007 ULK1 KASKYT.

1003 SUUNTA Parametrilla voidaan maarittda moottorin pyérimissuunta. |PYYNNOSTA
ETEEN Suunta eteenpain 1
TAAKSE Suunta taaksepain 2
PYYNNOSTA |Pyérimissuunnan ohjaus sallittu 3

1010 JOG-VALINTA |Maarittaa signaalin, jolla Jog-toiminto otetaan kayttoon. El KAY-

Lisatietoja on kohdassa Mekaanisen jarrun ohjaus sivulla TOSSA
165.

DI1 Digitaalitulo DI1. 0 = Jog-toiminto ei ole kaytéssa, 1 = Jog- |1
toiminto on kaytossa.

DI2 Katso DI1. 2

DI3 Katso DI1. 3

Dl4 Katso DI1. 4

DI5 Katso DI1. 5

KOMM Kenttavaylaliitantd Jog-toiminnon 1 tai 2 aktivoinnin lah- 6
teena eli ohjaussanan 0302 FB CMD SANA 2 bitit 20 ja 21.
Kenttavaylaohjain lahettaa ohjaussanan kenttavaylasovitti-
men tai sisdanrakennetun kenttavaylan (Modbus) kautta
taajuusmuuttajaan. Lisatietoja ohjaussanan biteistd on koh-
dassa DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 337.

El KAYTOSSA |Ei valittu 0
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Nro

Nimi/arvo

Oloarvot ja parametrit 199

Kuvaus

Oletus/
FbEq

DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. 1 = Jog-toiminto ei ole kay- -1
tossa, 0 = Jog-toiminto on kaytdssa.

DI2(INV) Katso DI1(INV). -2

DI3(INV) Katso DI1(INV). -3

DI4(INV) Katso DI1(INV). -4

DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

11 OHJEARVON Paneeliohjeen tyyppi, ulkoisen ohjauspaikan valinta ja

VALINTA ulkoisten ohjeiden lahteet ja rajat

1101 PANEELIOHJE |vajitsee ohjeen tyypin paikallisohjauksessa. OHJ1
(Hz/rom)

OHJ1 (Hz/rpm) |Taajuusohje, rpm. Taajuusohje (Hz), jos parametrin 9904 1
MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on SKALAAR: TAAJ.

OHJ2(%) %-ohje 2

1102 ULK1/ULK2 Maarittda lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee signaalin, ULK1

VAL jolla valitaan toinen kahdesta ulkoisesta ohjauspaikasta,

ULK1 tai ULK2.

ULK1 ULK1 kaytossa. Ohjaussignaaleiden lahteet maaritetaan 0
parametreilla 7007 ULK1 KASKYT ja 1103 OHJE 1
VALINTA.

DI1 Digitaalitulo DI1. 0 = ULK1, 1 = ULK2. 1

DI2 Katso DI/1. 2

DI3 Katso DI1. 3

Dl4 Katso DI1. 4

DI5 Katso DI1. 5

ULK2 ULK2 kaytdssa. Ohjaussignaaleiden lahteet maaritetdan 7
parametreilla 7002 ULK2 KASKYT ja 1106 OHJE 2
VALINTA.

KOMM Kenttavaylaliitantda ULK1/ULK2-valinnan lahteena eli ohja- |8
ussanan 0307 KV KOMENTOSANA 1 bitti 5 (ABB drives -
profiilin 5319 SIS KV PAR 19 bitti 11). Kenttavaylaohjain
lahettaa ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai sisaanra-
kennetun kenttavaylan (Modbus) kautta taajuusmuuttajaan.
Lisatietoja ohjaussanan biteistd on kohdissa DCU-tiedon-
siirtoprofiili sivulla 337 ja ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili
sivulla 332.

AJASTIN 1 ULK1/ULK2-ohjauksen ajastettu valinta. Ajastintoiminto 1 9
aktiivinen = ULK2, ajastintoiminto 1 ei aktiivinen = ULK1.

Katso parametriryhmaa 36 AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN2 Katso AJASTIN 1. 10
AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 11
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Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/
FbEq
AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 12
DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. 1 = ULK1, 0 = ULK2. -1
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
1103 OHJE 1 Valitsee ulkoisen ohjeen OHJE1 signaalilahteen. Lisatietoja |Al1
VALINTA on kohdassa Lohkokaavio: Ohjauspaikan ULK1 ohjearvon
ldhde sivulla 134.
PANEELI Ohjauspaneeli 0
Al1 Analogiatulo Al1 1
Al2 Analogiatulo Al2 2
Al1/ JOYST Analogiatulo Al1 sauvaohjaimena. Minimitulosignaali vastaa |3

maksimiohjearvoa TAAKSE, kun taas maksimisignaali vas-
taa maksimiohjearvoa ETEEN. Minimi- ja maksimiohjearvot
maaritetdan parametreilla 7704 OHJE 1 MIN ja 1105 OHJE
1 MAX.

Huomautus: Parametrin 7003 SUUNTA asetuksen on
oltava PYYNNOSTA.

Nopeus- a1 1301 = 20 %, par. 1302 = 100 %

(OHjI%A
sy — L C 1
11041 —ﬁé—/\‘ )
. oy 1104
104] 2 -1104
-1105 f'/} — = Hystereesi 4 %

| o e
2V/4mA 6 10V/20mA  taydestaarvosta

A VAROITUS! Jos parametrin 13071 MINIMI Al1 arvoksi
asetetaan 0 V ja analogiatulosignaali on havinnyt (eli
0 V), moottorin pyérimissuunnaksi vaihtuu maksimioh-
jearvo. Aktivoi vika seuraavilla parametreilla, kun analogia-
tulosignaali on havinnyt:

Aseta parametrin 1301 MINIMI Al1 arvoksi 20 % (2 V tai 4
mA).

Aseta parametrin 3021 Al1 VIKARAJA arvoksi 5 % tai
enemman.

Aseta parametrin 3001 AI<MIN FUNKTIO arvoksi VIKA.

Al2/JOYST Katso Al1/JOYST. 4




Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo

Oloarvot ja parametrit 201

Kuvaus

Oletus/
FbEq

DI3U,4D(R)

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4:
Ohjearvo pienenee. Pysaytyskomento nollaa ohjearvon.
Parametri 2205 KIIHDYTYSAIKA 2 maaraa ohjesignaalin
muuttumisnopeuden.

DI3U,4D

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4:
Ohjearvo pienenee. Ohjelma tallentaa aktiivisen nopeusoh-
jeen (ei nollausta pysaytyskomennolla). Kun taajuusmuut-
taja kaynnistetdan uudelleen, moottori kiihdyttaa valitulla
kiihdytysnopeudella tallennettuun ohjearvoon. Parametri
2205 KIIHDYTYSAIKA 2 maaraa ohjesignaalin muuttumis-
nopeuden.

KOMM

Kenttavaylaohje REF1

KOMM+AI1

Kenttavaylaohje OHJE1 ja analogiatulo Al yhteenlasket-
tuna. Lisatietoja on kohdassa Ohjeen valinta ja korjaus
sivulla 324.

KOMM*Al1

Kenttavaylaohje OHJ1 ja analogiatulo Al1 kerrottuna. Lisa-
tietoja on kohdassa Ohjeen valinta ja korjaus sivulla 324.

10

DI3U,4D (RNC)

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4:
Ohjearvo pienenee. Pysaytyskomento nollaa ohjearvon.
Ohjearvoa ei tallenneta, jos ohjauslahde muutetaan
(ULK1:std ULK2:een, ULK2:sta ULK1:een tai LOC:sta
REM:aan). Parametri 2205 KIIHDYTYSAIKA 2 maaraa
ohjesignaalin muuttumisnopeuden.

11

DI3U,4D (NC)

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4:
Ohjearvo pienenee.

Ohjelma tallentaa aktiivisen nopeusohjeen (ei nollausta
pysaytyskomennolla). Ohjearvoa ei tallenneta, jos ohjaus-
lahde muutetaan (ULK1:std ULK2:een, ULK2:sta ULK1:een
tai LOC:std REM:&an). Kun taajuusmuuttaja kdynnistetaan
uudelleen, moottori kiihdyttaa valitulla kiihdytysnopeudella
tallennettuun ohjearvoon. Parametri 2205 KIIHDYTYSAIKA
2 maaraa ohjesignaalin muuttumisnopeuden.

12

Al1+AI2

Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla:
OHJE = Al1 (%) + Al2 (%) - 50 %

14

Al1*Al2

Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla:
OHJE = Al1 (%) - (Al2 (%) / 50 %)

15

Al1-Al2

Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla:
OHJE = Al1 (%) + 50 % - Al2 (%)

16

Al1/AI2

Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtaldlla:
OHJE = Al1 (%) - (50 % / Al2 (%))

17
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Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
FbEq

PAN. (RNC)

Maarittaa ohjauspaneelin ohjearvon lahteeksi. Pysaytysko-
mento palauttaa ohjearvon nollaksi (R tarkoittaa "reset").
Ohjearvoa ei tallenneta, jos ohjauslahde muutetaan
(ULK1:sta ULK2:een tai ULK2:sta ULK1:een).

20

PAN. (NC)

Maarittaa ohjauspaneelin ohjearvon lahteeksi. Pysaytysko-
mento ei palauta ohjearvoa nollaksi. Ohjearvo tallennetaan.
Onhjearvoa ei tallenneta, jos ohjauslahde muutetaan
(ULK1:sta ULK2:een tai ULK2:sta ULK1:een).

21

DI4U,5D

Katso DI3U,4D.

30

DI4U,5D(NC)

Katso DI3U,4D (NC).

31

TAAJ TULO

Taajuustulo

32

SEKV OHJ

Sekvenssiohjelmoinnin [&ht6é. Katso parametri 8420 TILA1
OHJE VAL.

33

Al1+SEKV OHJ

Analogiatulon Al1 ja sekvenssiohjelmoinnin [ahdon lisdys

34

Al2+SEKV OHJ

Analogiatulon Al2 ja sekvenssiohjelmoinnin Iahddn lisdys

35

1104 OHJE 1 MIN

Maarittda ulkoisen ohjeen OHJE1 minimiarvon. Vastaa kay-
tetyn lahdesignaalin minimiasetusta.

0,0 Hz/
1rpm

0,0...500,0 Hz /
0...30 000 rpm

Minimiarvo kierroksina minuutissa (rpm). Hz, jos parametrin
9904 MOOTT. OHJAUSTAPA arvo on SKALAAR: TAAJ.
Esimerkki: Analogiatulo Al1 valitaan ohjearvon lahteeksi.
(Parametrin 17103 arvo on Al1.) Minimi- ja maksimiohjearvo
vastaavat asetuksia 1307 MINIMI Al1 ja 1302 MAKSIMI Al1
seuraavasti:

A OHJUE (Hz/rpm)

OHJE 1
MAX
(1105)

|

|

|
OHETMIN |
(1104)

-OHJE 1
MIN
(1104)

-OHJE 1
MAX _ _
(1105)

Al14signaali (%)
1301 1302

1=0,1Hz/
1 rpm

1105 OHJE 1 MAX

Maarittda ulkoisen ohjeen OHJE 1 maksimiarvon. Vastaa
kaytetyn lahdesignaalin maksimiasetusta.

E: 50,0 Hz
U: 60,0 Hz

0,0...500,0 Hz /
0...30 000 rpm

Maksimiarvo kierroksina minuutissa (rpm). Hz, jos paramet-
rin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA arvo on SKALAAR: TAAJ.
Katso parametrin 17704 OHJE 1 MIN esimerkki.

1=0,1Hz/
1 rpm

1106 OHJE 2
VALINTA

Valitsee signaalildhteen ulkoiselle ohjeelle OHJEZ2.

Al2
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Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/
FbEq
PANEELI Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 0
Al1 Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 1
Al2 Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 2
AIM/JOYST Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 3
AI2/JOYST Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 4
DI3U,4D(R) Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 5
DI3U,4D Katso parametri 17703 OHJE 1 VALINTA. 6
KOMM Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 8
KOMM+AI1 Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 9
KOMM*AI1 Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 10
DI3U,4D(RNC) |Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 11
DI3U,4D(NC) |Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 12
Al1+AI2 Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 14
Al1*AI2 Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 15
Al1-Al2 Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 16
Al1/AI2 Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 17
PID1LAHTO PI.I.I).-_sé?téjén 1 1ahto. I@tscg parametriryhmia 40 PID 19
SAATO 1ja 41 PID SAATO 2.
PAN. (RNC) Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 20
PAN. (NC) Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 21
DI4U,5D Katso parametri 17703 OHJE 1 VALINTA. 30
DI4U,5D(NC) |Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 31
TAAJ TULO Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 32
SEKV OHJ Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 33
Al1+SEKV OHJ |Katso parametri 1103 OHJE 1 VALINTA. 34
AI2+SEKV OHJ |Katso parametri 7703 OHJE 1 VALINTA. 35
1107 OHJE 2 MIN Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJE 2 minimiarvon. Vastaa kay-|0,0%
tetyn lahdesignaalin minimiasetusta.
0,0...100,0% Arvo prosentteina maksimitaajuudesta/maksiminopeu- 1=0,1%
desta/nimellismomentista. Katso parametrin 7704 OHJE 1
MIN esimerkki lahdesignaalin rajojen vastaavuudesta.
1108 OHJE 2 MAX Maarittaa ulkoisen ohjeen OHJE 2 maksimiarvon. Vastaa 100,0%
kaytetyn lahdesignaalin maksimiasetusta.
0,0...100,0% Arvo prosentteina maksimitaajuudesta/maksiminopeu- 1=0,1%
desta/nimellismomentista. Katso parametrin 1104 OHJE 1
MIN esimerkki lahdesignaalin rajojen vastaavuudesta.
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Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
FbEq

12
VAKIONOPEUDET

Vakionopeuden valinta ja arvot. Lisatietoja on kohdassa
Vakionopeudet sivulla 748.

1201 VAKIONOP
VALINTA

Vakionopeuden tai aktivointisignaalin valinta.

DI3,4

El KAYTOSSA

Vakionopeutta ei ole kaytossa

DI1

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus vali-
taan digitaalitulolla DI1. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.

—_—

DI2

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus vali-
taan digitaalitulolla DI2. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.

2

DI3

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus vali-
taan digitaalitulolla DI3. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.

3

Dl4

Parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus vali-
taan digitaalitulolla DI4. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.

4

DI5

Parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus vali-
taan digitaalitulolla DI5. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.

5

DI1,2

Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1 ja DI12.1 = DI
valittu, O = DI ei valittu.

DI1|DI2|Toiminta

0 |Ei vakionopeutta

0 |Lahteen maarittaa par. 7202 VAKIONOPEUS 1
1

1

Lahteen maarittda par. 1203 VAKIONOPEUS 2
Lahteen maarittaa par. 1204 VAKIONOPEUS 3

0
1
0
1

DI2,3

Katso DI1,2.

DI3,4

Katso DI1,2.

D14,5

Katso DI1,2.

10

DI1,2,3

Vakionopeuden valinta digitaalituloilla DI1, D12 ja DI3. 1 = DI
valittu, 0 = DI ei valittu..

DI [DI2|DI3|Toiminta

0 | 0 | O |Ei vakionopeutta

1] 0 | O |Lahteen maarittaa par. 1202 VAKIONOPEUS
1
0 | 1 | O |Lahteen maarittaa par. 1203 VAKIONOPEUS
2

1|1 1 | O |Lahteen maarittaa par. 1204 VAKIONOPEUS
3
0 | 0 | 1 |Lahteen maarittaa par. 1205 VAKIONOPEUS
4
1| 0 | 1 |Lahteen maarittaa par. 17206 VAKIONOPEUS
5

12

DI3,4,5

Katso DI1,2,3.

13
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Nro Nimi/arvo
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Kuvaus

Oletus/
FbEq

AJASTIN 1

Ulkoinen nopeusohje. Parametrilla 7202 VAKIONOPEUS 1
tai parametrilla 7203 VAKIONOPEUS 2 maaritettya nope-
utta kaytetdan parametrin 7209 AJASTIN TILA VAL valin-
nan ja ajastimen 1 tilan mukaan. Katso parametrirynmaa 36
AJASTINTOIMINNOT.

15

AJASTINZ

Katso AJASTIN 1.

16

AJASTIN 3

Katso AJASTIN 1.

17

AJASTIN 4

Katso AJASTIN 1.

18

AJASTIN 1&2

Ulkoista nopeusohjetta tai parametrilla 7202 VAKIONO-
PEUS 1 ... 1205 VAKIONOPEUS 4 maaritettyad nopeutta
kaytetdan parametrin 1209 AJASTIN TILA VAL valinnan ja
ajastimien 1 ja 2 tilan mukaan. Katso parametriryhmaa 36
AJASTINTOIMINNOT.

19

DI1(INV)

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus vali-
taan kaanteisella digitaalitulolla DI1. 0 = aktiivinen, 1 = ei
aktiivinen.

1
—_—

DI2(INV)

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus vali-
taan kaanteisella digitaalitulolla DI2. 0 = aktiivinen, 1 = ei
aktiivinen.

1
N

DI3(INV)

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus vali-
taan kaanteisella digitaalitulolla DI3. 0 = aktiivinen, 1 = ei
aktiivinen.

1
w

DI4(INV)

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus vali-
taan kaanteisella digitaalitulolla DI4. O = aktiivinen, 1 = ei
aktiivinen.

DI5(INV)

Parametrilla 1202 VAKIONOPEUS 1 maaritetty nopeus vali-
taan kaanteisella digitaalitulolla DI5. 0 = aktiivinen, 1 = ei
aktiivinen.

DI1,2(INV)

Vakionopeuden valinta kadanteisilla digitaalituloilla DI1 ja
DI2. 1 = Dl valittu, 0 = DI ei valittu..

DI2|Toiminta

1 |Ei vakionopeutta

1 |Lahteen maarittda par. 1202 VAKIONOPEUS 1
0 [La&hteen maarittaa par. 1203 VAKIONOPEUS 2
0 [L&hteen maarittaa par. 1204 VAKIONOPEUS 3

OAOAE
-

DI2,3(INV)

Katso DI1,2(INV).

DI3,4(INV)

Katso DI1,2(INV).

DI4,5(INV)

Katso DI1,2(INV).
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DI1,2,3(INV) Vakionopeuden valinta kaanteisilla digitaalituloilla DI1, DI2 [-12
ja DI3. 1 = DI valittu, 0 = DI ei valittu..
DI |DI2[DI3|Toiminta
11 1| 1 |Eivakionopeutta
0| 1| 1 |Lahteen maarittaa par. 1202 VAKIONOPEUS
1
1| 0 | 1 |Lahteen maarittda par. 1203 VAKIONOPEUS
2
0 | 0 [ 1 |Lahteen maarittaa par. 1204 VAKIONOPEUS
3
1| 1| O |Lahteen maarittda par. 1205 VAKIONOPEUS
4
0 | 1| O |Lahteen maarittaa par. 1206 VAKIONOPEUS
5
DI3,4,5(INV) Katso DI1,2,3(INV). -13

1202 VAKIONO- Maarittaa vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuu- [E: 5,0 Hz
PEUS 1 den) 1. U: 6,0 Hz
0,0...600,0 Hz / |Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Lahtétaajuus (Hz), jos |1 =0,1 Hz /
0...30 000 rpm |parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on SKA- |1 rpm

LAAR: TAAJ.

1203 VAKIONO- Maarittaa vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuu- |E: 10,0 Hz
PEUS 2 den) 2. U: 12,0 Hz
0,0...600,0 Hz / |Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Lahtétaajuus (Hz), jos (1 =0,1 Hz/
0...30 000 rpm |parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on SKA- |1 rpm

LAAR: TAAJ.

1204 VAKIONO- Maarittda vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuu- |E: 15,0 Hz
PEUS 3 den) 3. U: 18,0 Hz
0,0...500,0 Hz / |Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Lahtétaajuus (Hz), jos (1 =0,1 Hz/
0...30 000 rpm |parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on SKA- |1 rpm

LAAR: TAAJ.

1205 VAKIONO- Maarittaa vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuu- |E: 20,0 Hz
PEUS 4 den) 4. U: 24,0 Hz
0,0...500,0 Hz / |Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Lahtétaajuus (Hz), jos |1 =0,1 Hz /
0...30 000 rpm |parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on SKA- |1 rpm

LAAR: TAAJ.

1206 VAKIONO- Maarittaa vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuu- |E: 25,0 Hz
PEUS 5 den) 5. U: 30,0 Hz
0,0...500,0 Hz / |Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Lahtétaajuus (Hz), jos (1 =0,1 Hz/
0...30 000 rpm |parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on SKA- |1 rpm

LAAR: TAAJ.

1207 VAKIONO- Maarittda vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuu- |E: 40,0 Hz

PEUS 6 den) 6. U: 48,0 Hz




Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo

Oloarvot ja parametrit 207

Kuvaus
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0,0...500,0 Hz / |Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Lahtétaajuus (Hz), jos |1 =0,1 Hz/
0...30 000 rpm |parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on SKA- |1 rpm
LAAR: TAAJ. Vakionopeutta 6 kaytetaan myos Jog-toimin-
non nopeutena. Lisatietoja on kohdassa Mekaanisen jarrun
ohjaus sivulla 165.
1208 VAKIONO- Maarittda vakionopeuden (tai taajuusmuuttajan lahtétaajuu- |E: 50,0 Hz
PEUS 7 den) 7. Vakionopeutta 7 kdytetaan myds Jog-toiminnon U: 60,0 Hz
nopeutena (katso kohta Mekaanisen jarrun ohjaus sivulla
165) tai vikatoimintojen kanssa (3001 AI<MIN FUNKTIO ja
3002 PANEELI KOM VIKA).
0,0...500,0 Hz / |Nopeus kierroksina minuutissa (rpm). Lahtétaajuus (Hz), jos |1 =0,1 Hz/
0...30 000 rpm |parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetus on SKA- |1 rpm
LAAR: TAAJ. Vakionopeutta 7 kaytetdan myoés Jog-toimin-
non nopeutena. Lisatietoja on kohdassa Mekaanisen jarrun
ohjaus sivulla 165.
1209 AJASTIN TILA |Valitsee ajastimen aktivoidun nopeuden. Ajastinta voidaan |VIN1/2/3/4
VAL kayttaa vaihtamiseen ulkoisen ohjeen ja vakionopeuksien
valilla, kun parametrin 7207 VAKIONOP VALINTA valinta on
AJASTIN 1 ... AJASTIN 4 tai AJASTIN 1&2.
ULK/VN1/2/3 Kun parametri 1207 VAKIONOP VALINTA = AJASTIN 1 ... |1

AJASTIN 4, tama ajastin valitsee ulkoisen nopeusohjeen tai
vakionopeuden. 1 = ajastintoiminto aktiivinen, 0 = ajastintoi-
minto ei aktiivinen.

Ajastin 1...4

Toiminta

Ulkoinen ohje

1 Lahteen maarittaa par. 7202 VAKIO-
NOPEUS 1

Kun parametri 1207 VAKIONOP VALINTA = AJASTIN 1&2,
ajastimet 1 ja 2 valitsevat ulkoisen nopeusohjeen tai vakio-
nopeuden. 1 = ajastintoiminto aktiivinen, 0 = ajastintoiminto
ei aktiivinen.

Ajastin 1 | Ajastin 2 |Toiminta

0 0 Ulkoinen ohje

1 0 Lahteen maarittaa par. 1202 VAKIO-
NOPEUS 1

0 1 Lahteen maarittaa par. 7203 VAKIO-
NOPEUS 2

1 1 Lahteen maarittda par. 1204 VAKIO-
NOPEUS 3
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VN1/2/3/4

Kun parametri 1207 VAKIONOP VALINTA = AJASTIN 1 ...
AJASTIN 4, tdma ajastin valitsee vakionopeuden.

1 = ajastintoiminto aktiivinen, 0 = ajastintoiminto ei aktiivi-
nen.

Ajastin1...4 Toiminta

0 Nopeus maaritetty parametrilla7202
VAKIONOPEUS 1

1 Nopeus maaritetty parametrilla7203

VAKIONOPEUS 2

Kun parametri 7201 VAKIONOP VALINTA = AJASTIN 1&2,
ajastimet 1 ja 2 valitsevat vakionopeuden.

1 = ajastintoiminto aktiivinen, 0 = ajastintoiminto ei aktiivi-
nen.

Ajastin 1 | Ajastin 2 |Toiminta

0 0 Nopeus maaritetty parametrilla1202
VAKIONOPEUS 1

1 0 Nopeus maaritetty parametrilla7203
VAKIONOPEUS 2

0 1 Nopeus maaritetty parametrilla1204
VAKIONOPEUS 3

1 1 Nopeus maaritetty parametrilla1205

VAKIONOPEUS 4

2

13 ANALOGIATULOT

Analogiatulosignaalin kasittely

1301 MINIMI Al1

Maarittda minimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al1
minimisignaalia mA/(V). Kun arvoa kaytetdan ohjeena, se
vastaa ohjeen minimiarvoa.

0...20mA = 0...100%

4...20 mA = 20...100%

-10...10 mA = -50...50%

Esimerkki: Jos Al1 on valittu ulkoisen ohjeen REF1 lah-

teeksi, tdma arvo vastaa parametrin 7104 OHJE 1 MIN
arvoa.

Huomautus: Arvo MINIMI Al1 ei voi olla suurempi kuin arvo
MAKSIMI Al1.

1,0%

-100,0...100,0%

Arvo prosentteina taydesta signaalialueesta.

Esimerkki: Jos analogiatulon minimiarvo on 4 mA, prosent-
tiarvo 0...20 mA:n alueella on
(4 mA /20 mA) - 100 % =20 %

1=0,1%
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1302 MAKSIMI Al1

Maarittaa maksimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al1
maksimisignaalia mA/(V). Kun arvoa kaytetaan ohjeena, se
vastaa ohjearvon maksimia.

0...20mA £ 0...100%
4...20 mA = 20...100%
-10...10 mA = -50...50%

Esimerkki: Jos Al1 on valittu ulkoisen ohjeen REF1 lah-
teeksi, tama arvo vastaa parametrin 1105 OHJE 1 MAX
arvoa.

100,0%

-100,0...100,0%

Arvo prosentteina tdydesta signaalialueesta.

Esimerkki: Jos analogiatulon maksimiarvo on 10 mA, pro-
senttiarvo 0...20 mA:n alueella on
(10 mA /20 mA) - 100 % =50 %

1=0,1%

1303 Al1 SUODATUS

Maarittaa analogiatulon Al1 suodatusaikavakion eli ajan,
jonka kuluessa 63 % askelmuutoksesta saavutetaan.

%A Suodattamaton signaali
100-|— — — - 2

63+ — |- \Suodatettu signaali
!
!
!

—— >t
Aikavakio

0,1s

0,0...10,0 s

Suodatusaikavakio

1=0,1s

1304 MINIMI Al2

Maarittaa minimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al2
minimisignaalia mA/(V). Katso parametri 1307 MINIMI Al1.

20%

-100,0...100,0%

Katso parametri 1301 MINIMI Al1.

1=0,1%

1305 MAKSIMI Al2

Maarittaa maksimiarvon (%), joka vastaa analogiatulon Al2
maksimisignaalia mA/(V). Katso parametri 1302 MAKSIMI
All.

100,0%

-100,0...100,0%

Katso parametri 1302 MAKSIMI Al1.

1=0,1%

1306 Al2 SUODATUS

Maarittaa analogiatulon Al2 suodatusaikavakion. Katso
parametri 7303 Al1 SUODATUS.

0,1s

0,0...10,0 s

Suodatusaikavakio

1=0,1s
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14 RELELAHDOT Relelahddon ilmaisemat tilatiedot ja viiveajat.

Huomautus: Relelahdét 2...4 ovat kaytettavissa vain, jos
MREL-01-relelahtdmoduuli on liitetty taajuusmuuttajaan.
Lisatietoja on kayttboppaassa MREL-01 output relay
module user's manual (3AUA0000035974 [englanninkieli-
nen)).

1401 RELELAHTO 1 |Valitsee relelahddn RO 1 ilmaiseman tilan. Rele vetaa, kun | VIKA(-1)
tila vastaa asetettua arvoa.

El KAYTOSSA |Ei k3ytossa 0

VALMIS Toimintavalmis: Kayntilupasignaali paalla, ei vikaa, syotto-
jannite on sallitulla alueella ja hataseissignaali on poissa
kaytosta.

KAY Kay: Kaynnistyssignaali kaytossa, kayntilupasignaali kay- |2
tossa, ei aktiivista vikaa.

VIKA(-1) Ei vikaa. Rele paastaa vikatilanteissa. 3

VIKA Fault 4

VAROITUS Halytys 5

SUUN.VAIHTO |Moottori pydrii taaksepain. 6

KAYNNIS- Taajuusmuuttaja on vastaanottanut kaynnistyskomennon. |7

TETTY Rele veta3 silloinkin, kun kédyntilupasignaalia ei ole. Rele
paastaa, kun taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomen-
non tai laitteessa ilmenee vika.

VALV.1 YLI Tila valvontaparametrien 3207...3203 mukaan. Katso para- |8
metriryhmaa 32 VALVONTA.

VALV.1 ALI Katso VALV.1 YLI. 9

VALV.2 YLI Tila valvontaparametrien 3204...3206 mukaan. Katso para- |10
metriryhmaa 32 VALVONTA.

VALV.2 ALI Katso VALV.2 YLI. 11

VALV.3 YLI Tila valvontaparametrien 3207...3209 mukaan. Katso para- |12
metriryhmaa 32 VALVONTA.

VALV.3 ALI Katso VALV.3 YLI. 13

OHJE- Lahtotaajuus on yhta suuri kuin ohjetaajuus. 14

ARVOSSA

VIKA (RST) Vika. Automaattinen kuittaus itsekuittausviiveen jalkeen. 15
Katso parametriryhmaa 371 AUTOM. VIANKUITTAUS.

VIKA/ HALY- Vika tai halytys 16
TYS

ULK. OHJAUS |[Taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa. 17
ULK 2 VAL Ulkoinen ohje REF 2 on kaytdssa. 18
VAKIO- Vakionopeus on kaytdssa. Katso parametrirynmaa 12 19

TAAJUUS VAKIONOPEUDET.
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OHJE PUUT- |Ohje tai aktiivinen ohjauspaikka on kadonnut. 20
TUU
YLIVIRTA Ylivirran suojaustoiminnon halytys/vika 21
YLIJANNITE Ylijannitteen suojaustoiminnon halytys/vika 22
KAYTON LAMP |Ylilammén suojaustoiminnon halytys/vika 23
ALIJANNITE Alijannitteen suojaustoiminnon halytys/vika 24
Al1 PUUTTUU |Analogiatulon Al1 signaali on kadonnut. 25
Al2 PUUTTUU |Analogiatulon Al2 signaali on kadonnut. 26
MOOTT.LAMP |Moottorin ylildmmén suojaustoiminnon halytys/vika. Katso |27
parametri 3005 MOOTT.LAMP. VALV.
JUMI Jumisuojaustoiminnon halytys/vika. Katso parametri 30710 |28
MOOTT. JUMISUOJA.
ALIKUORMA Alikuorman suojaustoiminnon halytys/vika. Katso parametri |29
3013 ALIKUORMITUSVALV.
PID NUKKUU  [PID-nukkumistoiminto. Katso parametriryhmaa 40 PID 30
SAATO 1141 PID SAATO 2.
VUO VALMIS |Moottori on magnetoitu ja voi syéttaa nimellismomentin. 33
KAYT.MAKRO |Kayttdjamakro 2 on aktiivinen. 34
2
KOMM Kenttavaylan ohjaussignaali 0734 KOMM RO SANA. 0 = 35
l&hto ei veda, 1 = 1ahto vetaa.
0134-| Binaari | RO4 RO3 RO2 DO | RO1
arvo (MREL)|(MREL)|(MREL)
0 00000 0 0 0 0 0
1 00001 0 0 0 0 1
2 00010 0 0 0 1 0
3 00011 0 0 0 1 1
4 00100 0 0 1 0 0
31 11111 1 1 1 1 1
KOMM(-1) Kenttavaylan ohjaussignaali 0734 KOMM RO SANA. 0 = 36
|ahto ei veda, 1 = lahto vetaa.
0134-| Binaari | RO4 RO3 RO2 DO | RO1
arvo (MREL)|(MREL)|(MREL)
0 00000 1 1 1 1 1
1 00001 1 1 1 1 0
2 00010 1 1 1 0 1
3 00011 1 1 1 0 0
4 00100 1 1 0 1 1
31 11111 0 0 0 0 0
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AJASTIN 1 Ajastintoiminto 1 on aktiivinen. Katso parametriryhmaa 36 |37
AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 2 Ajastintoiminto 2 on aktiivinen. Katso parametriryhmaa 36 |38
AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 3 Ajastintoiminto 3 on aktiivinen. Katso parametriryhmaa 36 |39
AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN 4 Ajastintoiminto 4 on aktiivinen. Katso parametriryhmaa 36 |40
AJASTINTOIMINNOT.
PUH.LASKURI |Jaahdytyspuhaltimen kayntiaikalaskuri on tdynna. Katso 41
parametriryhmaa 29 HUOLTOLASKURIT.
KIER.LASKURI [Kierroslaskuri on tdynna. Katso parametriryhmaa 29 HUOL-|42
TOLASKURIT.
KAYN.LAS- Kayttdaikalaskuri on tdynna. Katso parametriryhnmaa 29 43
KURI HUOLTOLASKURIT.
MWH LASKURI [MWh-laskuri on tdynna. Katso parametrirynmaa 29 HUOL- |44
TOLASKURIT.
SEKV OHJ Relelahddn saatoé sekvenssiohjelmoinnilla. Katso parametri |50
8423 TILA1 LAHTO SAAT.
MEK.JARRU Mekaanisen jarrun ohjaus paalle ja pois. Katso parametri- |51
ryhmaa 43 MEK. JARRUN OHJAUS.
JOG AKT. Jog-toiminto kaytéssa. Katso parametri 70710 JOG- 52
VALINTA.
STO STO (Safe Torque Off) -toiminto on laukaistu. 57
STO(-1) STO (Safe Torque Off) -toiminto ei ole aktiivinen, ja taajuus- |58
muuttaja toimii normaalisti.
1402 RELELAHTO 2 |Katso parametri 1401 RELELAHTO 1. Kaytettavissa vain, |E/ KAY-
jos MREL-01-relelahtémoduuli on liitetty taajuusmuuttajaan. | TOSSA
Katso parametri 071817 LAAJ. MODUULIN TILA.
1403 RELELAHTO 3 |Katso parametri 1401 RELELAHTO 1. Kaytettavissa vain, |El KAY-
jos MREL-01-relelahtdmoduuli on liitetty taajuusmuuttajaan. | TOSSA
Katso parametri 0181 LAAJ. MODUULIN TILA.
1404 RO 1 VETO- Maarittaa relelahdon RO 1 vetoviiveen. 0,0s
VIIVE
0,0...3600,0 s |Viiveaika. Alla olevassa kuvassa on esitetty relelahdon RO (1 =0,1s
veto- ja paastoviiveet.
Tapahtuma J |
Releen tila 4| ! Ii
:<—>: -—
1404 Vetoviive 1405 Paastoviive
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1405 RO 1 PAASTO- |M&érittaa relelahdon RO 1 paastdviiveen. 00s
VIIVE
0,0...3600,0 s |Viiveaika. Katso parametrin 7404 RO 1 VETOVIIVE kuva. |1=0,1s

1406 RO 2 VETO- Katso parametri 7404 RO 1 VETOVIIVE. 0,0s
VIIVE

1407 RO 2 PAASTO- |Katso parametri 1405 RO 1 PAASTOVIIVE. 0,0s
VIIVE

1408 RO 3 VETO- Katso parametri 7404 RO 1 VETOVIIVE. 0,0s
VIIVE

1409 RO 3 PAASTO- |Katso parametri 1405 RO 1 PAASTOVIIVE. 0,0s
VIIVE

1410 RELELAHTO 4 |Katso parametri 1401 RELELAHTO 1. Kaytettavissa vain, |El KAY-
jos MREL-01-releldht6laajennusmoduuli on liitetty taajuus- | TOSSA
muuttajaan. Katso parametri 0787 LAAJ. MODUULIN TILA.

1413 RO 4 VETO- Katso parametri 7404 RO 1 VETOVIIVE. 0,0s
VIIVE

1414 RO 4 PAASTO- |Katso parametri 1405 RO 1 PAASTOVIIVE. 0,0s
VIIVE

15 Analogialahddn ja [ahtésignaalin kasittelyn kautta naytetta-

ANALOGIALAHDOT |yien olosignaalien valinta.

1501 AO1 SISALTO |[Kytkee taajuusmuuttajan signaalin analogialahtédn AO. 103

X...X Parametri-indeksi ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimer-
kiksi 102 = 0102 NOPEUS.

1502 AO1 SISALTO |Ma&arittda parametrilla 7501 AO1 SISALTO valitun signaalin |-
MIN minimiarvon.

Analogialahddn minimi ja maksimi vastaavat parametrien
1504 MINIMI AO1 ja 1505 MAKSIMI AO1 asetuksia seuraa-

vasti:
L AO (mA) 4 AO (mA)
15051 =~~~ = - 1505
|
|
|
1504, } 15047 - - !
T ] - T T '
1502 1503 AO 1503 1502 AO
Sisélté Siséltoé
X...X Asetusalue riippuu parametrin 1507 AO1 SISALTO asetuk- |-
sesta.
1503 AO1 SISALTO |Maarittaa parametrilla 7507 AO1 SISALTO valitun signaalin |-
MAX maksimiarvon. Katso parametrin 1502 AO1 SISALTO MIN

kuva.
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Asetusalue riippuu parametrin 7507 AO1 SISALTO asetuk-
sesta.

Oletus/
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1504 MINIMI AO1 Maarittda analogialahtdsignaalin minimiarvon. Katso para- [0,0 mA
metrin 1502 AO1 SISALTO MIN kuva.

0,0...20,0 mA |Minimiarvo 1=0,1mA

1505 MAKSIMI AO1 |Maarittda analogialahtésignaalin maksimiarvon. Katso para-|20,0 mA
metrin 1502 AO1 SISALTO MIN kuva.

0,0...20,0 mA |Maksimiarvo 1=0,1 mA

1506 AO1 SUODA- |Maarittda analogialahddén AO suodatusaikavakion eli ajan, |0,1s

TUS jonka kuluessa 63 % askelmuutoksesta saavutetaan. Katso
parametrin 7303 Al1 SUODATUS kuva.

0,0...10,0 s Suodatusaikavakio 1=0,1s

16 Parametrinakyma, kaynninesto, parametrilukko jne.

SYSTEEMIOHJAUS

1601 KAYNNINESTO | Valitsee ulkoisen kaynninestosignaalin lahteen. El KAY-
TOSSA

El KAYTOSSA |Sallii taajuusmuuttajan kaynnistyksen ilman ulkoisen kayn- |0
nineston signaalia.

DI1 Ulkoinen signaali vaaditaan digitaalitulon DI1 kautta. 1 = 1
Kaynnistys sallittu. Jos kaynnineston signaali ei ole kay-
tossa, taajuusmuuttaja ei kaynnisty tai jos taajuusmuuttaja
on kaynnissa, se pysahtyy vapaasti pyorien.

DI2 Katso DI/1. 2

DI3 Katso DI/1. 3

Dl4 Katso DI/1. 4

DI5 Katso DI1. 5

KOMM Kenttavaylaliitanta kdanteisen kaynnineston signaalin 1ah- |7
teend, eli ohjaussanan 0301 KV KOMENTOSANA 1 bitti 6
(ABB Drives -profiilin 5319 SIS KV PAR 19 bitti 3). Kentta-
vaylaohjain lahettaa ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai
sisaanrakennetun kenttavaylan (Modbus) kautta taajuus-
muuttajaan. Lisatietoja ohjaussanan biteista on kohdissa
DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 337 ja ABB Drives -tiedonsiir-
toprofiili sivulla 332.

DI1(INV) Ulkoinen signaali vaaditaan kaanteisen digitaalitulon DI1 -1
kautta. 0 = Kaynnistys sallittu. Jos kdynnineston signaali on
toiminnassa, taajuusmuuttaja ei kaynnisty tai jos taajuus-
muuttaja on kaynnissa, se pysahtyy vapaasti pyorien.

DI2(INV) Katso DI1(INV). -2

DI3(INV) Katso DI1(INV). -3

DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
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DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

1602 PARAMETRI- Valitsee parametrilukon tilan. Kun lukko on valittuna, para- |AVOIN

LUKKO metriarvoja ei voida muuttaa ohjauspaneelista.

LUKITTU Parametriarvoja ei voida muuttaa ohjauspaneelista. Lukko |0
avataan syoéttamalla oikea koodi parametriin 1603 SALA-

SANA.
Lukko ei esta parametriarvojen muuttamista makrojen tai
kenttavaylan kautta.

AVOIN Lukko on auki. Parametriarvoja voidaan muuttaa.

El TALLET. Ohjauspaneelin kautta tehdyt parametriarvojen muutokset |2
eivat tallennu pysyvaismuistiin. Muutetut parametriarvot tal-
lennetaan asettamalla parametrin 1607 PARAM TALLEN-

NUS arvoksi TALLETA....

1603 SALASANA Valitsee parametrilukon salasanan (katso parametri 7602 |0
PARAMETRILUKKO).

0...65535 Salasana. Asetus 358 avaa lukon. Asetus palaa automaatti-|1 = 1
sesti takaisin arvoon 0.

1604 VIANKUITTAUS | Valitsee viankuittaussignaalin I&hteen. Signaali kuittaa taa- |PANEELI
juusmuuttajan vikalaukaisun jalkeen, jos vian syyta ei enaa
esiinny.

PANEELI Viankuittaus vain ohjauspaneelista 0

DI1 Kuittaus digitaalitulon DI1 kautta (kuittaus DI1:n nousevalla |1
reunalla) tai ohjauspaneelista

DI2 Katso DI1. 2

DI3 Katso DI1. 3

Dl4 Katso DI1. 4

DI5 Katso DI1. 5

KAY/SEIS Kuittaus digitaalitulon kautta vastaanotetulla pysaytyssig- |7
naalilla tai ohjauspaneelista.

Huomautus: Tata vaihtoehtoa ei tule kayttaa, kun kaynnis-
tys-, pysaytys- ja suuntakomennot annetaan kenttavaylatie-
donsiirron kautta.

KOMM Kenttavaylaliitanta viankuittaussignaalin lahteena eli ohjaus- |8
sanan 0307 KV KOMENTOSANA 1 bitti 4 (ABB Drives -pro-
fiilin 53719 SIS KV PAR 19 bitti 7). Kenttavaylaohjain Iahettaa
ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai sisdanrakennetun
kenttavaylan (Modbus) kautta taajuusmuuttajaan. Lisatie-
toja ohjaussanan biteistd on kohdissa DCU-tiedonsiirtopro-
fiili sivulla 337 ja ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili sivulla 332.

DI1(INV) Kuittaus kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta (kuittaus DI1:n |-1

laskevalla reunalla) tai ohjauspaneelista
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DI2(INV)

Katso DI1(INV).

DI3(INV)

Katso DI1(INV).

DI4(INV)

Katso DI1(INV).

DI5(INV)

Katso DI1(INV).

1605 KAYTT.PAR
VAIHTO

Kayttajan parametrisarjan vaihtaminen digitaalitulon kautta.
Katso parametri 9902 SOVELLUS-MAKRO. Vaihto on sal-
littu vain taajuusmuuttajan ollessa pysahtynyt. Taajuusmuut-
taja ei kaynnisty vaihdon aikana.

Huomautus: Jos parametriasetuksia muutetaan tai mootto-
rin tunnistusajo tehdaan uudelleen, kayttajan parametrisarja
on tallennettava parametrilla 9902. Kayttajan viimeksi tallen-
tamat asetukset latautuvat taajuusmuuttajaan aina, kun jan-
nite katkaistaan ja kytketaan takaisin tai kun parametrin

9902 asetusta muutetaan. Tallentamattomat tiedot haviavat.

Huomautus: Taman parametrin arvo ei sisally kayttajan
parametrisarjoihin. Arvo ei muutu, vaikka kayttajan para-
metrisarja vaihdetaan.

Huomautus: Kayttajan parametrisarjan 2 valintaa voidaan
valvoa relelahtéjen RO 1...4 ja digitaalilahdén DO kautta.
Lisatietoja on parametrien 1401 RELELAHTO 1 ... 1403
RELELAHTO 3, 1410 RELELAHTO 4 ja 1805 DO SIG-
NAALI yhteydessa.

El KAYTOSSA

Kayttajan parametrisarjaa ei voi vaihtaa digitaalitulon kautta.
Parametrisarja voidaan vaihtaa vain ohjauspaneelista.

0

DI1

Kayttajan parametrisarjan ohjaus digitaalitulon DI1 kautta.
Digitaalitulon DI1 laskeva reuna: Kayttajan parametrisarja 1
ladataan kayttoon. Digitaalitulon DI1 nouseva reuna: Kaytta-
jan parametrisarja 2 ladataan kayttéon.

DI2

Katso DI1.

DI3

Katso DI1.

Dl14

Katso DI1.

DI5

Katso DI1.

DI1,2

Kayttajan parametrisarjan valinta digitaalitulojen DI1 ja DI2
kautta. 1 = Dl valittu, 0 = DI ei valittu.

DI

Kayttdajan parametrisarja
Kayttajan parametrisarja 1
Kayttajan parametrisarja 2
Kayttajan parametrisarja 3

O
= O O =
N

0
1
0

N| | B~ W[DN

DI2,3

Katso DI1,2.

DI3,4

Katso DI1,2.

D14,5

Katso DI1,2.
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1
N

DI1(INV) Kayttajan parametrisarjan ohjaus kaanteisen digitaalitulon
DI1 kautta. Kédanteisen digitaalitulon DI1 laskeva reuna:
Kayttajan parametrisarja 2 ladataan kayttoon. Kaanteisen
digitaalitulon DI1 nouseva reuna: Kayttajan parametrisarja 1
ladataan kayttoon.

DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI1,2(INV) Kayttajan parametrisarjan valinta kaanteisten digitaalitulojen |-7

DI1 ja DI2 kautta. 1 = DI ei aktiivinen, 0 =DI aktiivinen.

D1 DI2 |Kayttdjan parametrisarja
1 1 |Kayttdjan parametrisarja 1
0 1 |Kayttdjan parametrisarja 2
1 0 |Kayttajan parametrisarja 3
DI2,3(INV) Katso DI1,2. -8
DI3,4(INV) Katso DI1,2. -9
DI4,5(INV) Katso DI1,2. -10
1606 PAIKALLIS- Estaa siirtymisen paikallisohjaukseen tai valitsee paikallis- |El KAY-
LUKKO ohjauksen lukitussignaalin |ahteen. Kun paikallislukko on TOSSA

aktiivinen, paikallisohjausta ei voida valita (paneelin
LOC/REM-painike).

El KAYTOSSA |Paikallisohjaus voidaan valita. 0
DI1 Paikallisohjauksen lukitussignaali digitaalitulon DI1 kautta. |1
Digitaalitulon DI1 nouseva reuna: Paikallisohjausta ei voida

ottaa kayttéon. Digitaalitulon DI1 laskeva reuna: Paikallisoh-
jaus voidaan ottaa kayttoon.

DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
PAALLA Paikallisohjausta ei voida valita. 7
KOMM Kenttavaylaliitanta paikallislukon lahteena eli ohjaussanan |8

0301 KV KOMENTOSANA 1 bitti 14. Kenttavaylaohjain
lahettda ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai sisdanra-
kennetun kenttavaylan (Modbus) kautta taajuusmuuttajaan.
Lisatietoja ohjaussanan biteistéd on kohdassa DCU-tiedon-
siirtoprofiili sivulla 337.

Huomautus: Tama asetus koskee vain DCU-profiilia.
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DI1(INV) Paikallislukko kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta. Kéantei- |-1
sen digitaalitulon DI1 nouseva reuna: Paikallisohjaus voi-
daan ottaa kayttoon. Kaanteisen digitaalitulon DI1 laskeva
reuna: Paikallisohjausta ei voida ottaa kayttoon.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
1607 PARAM TAL- Tallentaa voimassa olevat parametriarvot pysyvaismuistiin. | VALMIS
LENNUS Huomautus: Vakiomakron uusi parametriarvo tallentuu
automaattisesti, kun muutos tehdaan paneelista. Arvo ei tal-
lennu automaattisesti, kun muutos tehdaan kenttavaylalii-
tannan kautta.
VALMIS Tallennus valmis. 0
TALLETA... Tallennus kaynnissa 1
1608 KAYNN. ESTO |Parametrilla valitaan Kaynnistyksen esto 1 -signaalin lahde. | E/ KA Y-
1 TOSSA

Huomautus: Kaynnistyksen eston ja kaynnin eston signaa-
lit toimivat eri tavalla.

Esimerkki: Ulkoinen saatdpellin ohjaussovellus, jossa kay-
tetdan Kaynnistyksen esto- ja Kaynnin esto -toimintoja.
Moottori kdynnistyy vain saatopellin ollessa taysin auki.

Taajuusmuuttaja kdynnistetty kZ{,ﬁﬁ%’é%’ysé_

J komento
ryhma 10)

! Kaynnistyksen
| ' esto -signaalit
! (1608 ja 1609)

Rele! Rele vetaa Kaynnistetty

ei veda | |ahdon tila
, . (ryhma 14)

' Saatopelti auki

Saatopelti O\ Séaatopelti
kiinni | kiinni_ saatopellin
e I~ tila
Saatopellin + Saatopellin
avautumis- ' + sulkeutumis-
aika ' ! aika

1
| | K&ynnineston signaali
saatopellin paan

! ! kytkimesté, kun
Moottorin ' |
nopeus !

saatdpelti on taysin

auki. (1607)
: ' Moottorin
< - tila

Kiihdytysaika Hidastusaika
(2202) (2203)
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El KAYTOSSA |Kaynnistyksen eston signaali ei ole kaytdssa. 0
DI1 Ulkoinen signaali vaaditaan digitaalitulon DI1 kautta. 1 = 1

Kaynnistyslupa. Jos kaynnistyslupasignaali ei ole paalla,
taajuusmuuttaja ei kaynnisty tai jos taajuusmuuttaja on
kaynnissa, se pysahtyy vapaasti pyorien ja antaa halytyk-
sen KAYNNISTYKSEN ESTO 1 PUUTTUU (2021).

DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KOMM Kenttavaylaliitanta kdanteisen kaynnistykseneston signaalin |7
lahteena eli ohjaussanan 0302 FB CMD SANA 2 bitti 18
(Kaynnistyksen esto 2, bitti 19). Kenttavaylaohjain lahettaa
ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai sisdanrakennetun
kenttavaylan (Modbus) kautta taajuusmuuttajaan. Lisatie-
toja ohjaussanan biteistd on kohdassa DCU-tiedonsiirtopro-
fiili sivulla 337.
Huomautus: Tama asetus koskee vain DCU-profiilia.
DI1(INV) Ulkoinen signaali vaaditaan kaanteisen digitaalitulon DI1 -1

kautta. 0 = Kaynnistyslupa. Jos kaynnistyslupasignaali ei
ole toiminnassa, taajuusmuuttaja ei kaynnisty tai jos taa-
juusmuuttaja on kdynnissa, se pysahtyy vapaasti pyodrien ja
antaa halytyksen KAYNNISTYKSEN ESTO 1 PUUTTUU

(2021).
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
1609 KAYNN. ESTO |Parametrilla valitaan Kaynnistyksen esto 2 -signaalin Iahde. | El KAY-
2 Katso parametri 1608 KAYNN. ESTO 1. TOSSA
Katso parametri 7608 KAYNN. ESTO 1.
1610 NAYTA HALYT. |Asettaa seuraavat halytykset toimintaan tai pois toimin- El

nasta: YLIVIRTA (2001), YLIJANNITE (2002), PID NUK-
KUU (2018) ja YKSIKON LAMPOTILA (2009). Lisétietoja on
luvussa Vianhaku sivulla 355.

El Halytykset eivat ole toiminnassa. 0

KYLLA Halytykset ovat toiminnassa.
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1611 PAR NAYTTO |Parametrindkyman eli naytettévien parametrien valinta. OLETUS-
Huomautus: Tama parametri nékyy vain, kun se on otettu ARVO
kayttoon FlashDrop-lisavarusteella. FlashDropin avulla
parametreja voidaan kopioida nopeasti jannitteettomiin taa-
juusmuuttajiin. Sen avulla parametriluetteloa voidaan muo-
kata helposti esimerkiksi piilottamalla valitut parametrit.

Lisatietoja on MFDT-01 FlashDrop User’s Manual -
oppaassa (3AFE68591074 [englanninkielinen]).
FlashDrop-parametriarvot aktivoituvat, kun parametrin 9902
SOVELLUS-MAKRO arvoksi on asetettu 31 (KUOR FD
ASET).
OLETUSARVO |Taydelliset laajat ja suppeat parametriluettelot 0
FLASHDROP |FlashDrop-parametriluettelo. Ei sisdlla suppeaa parametri- |1
luetteloa. FlashDropin piilottamat parametrit eivat nay.

1612 JAAHD PUH Valitsee automaattisesti kaynnistettavan ja sammutettavan |AUTO

OHJAUS puhaltimen tai pitda puhaltimen aina kaynnissa.

Kun taajuusmuuttajaa kaytetdan kayttdéymparistdssa, jonka
[ampétila on 35 °C tai enemman, jaahdytyspuhallin kannat-
taa pitéda aina kaynnissa (valinta PAALLA).

AUTO Automaattinen puhallinohjaus. Puhallin on kytketty paalle |0
taajuusmuuttajan ollessa toiminnassa. Kun taajuusmuuttaja
on pysahtynyt, puhallin pysyy kaynnissa, kunnes taajuus-
muuttajan [ampdétila on pudonnut alle 55 °C:seen. Puhallin
pysyy sammutettuna, kunnes taajuusmuuttaja kaynniste-
taan tai lampdtila nousee yli 65 °C:seen.

Jos ohjauskortilla on ulkoinen 24 V:n virtalahde, puhallin on
kytketty pois toiminnasta.

PAALLA Puhallin on aina kaynnissa. 1

1613 FAULT RESET |Kuittaa aktiivisen vian. NO RESET

NO RESET Nollausta ei suoriteta. Nykyinen tila jatkuu. 0

RESET NOW  |Kuittaa aktiivisen vian. Nollauksen jalkeen parametrin 1
arvoksi palaa NO RESET.

18 TAAJUUSTULO |Taajuustulo- ja transistorilahtosignaalin kasittely.

JA TRANSISTORI-

LAHTO

1801 TAAJ TULO Maarittda tulon minimiarvon, kun taajuustulona on DI5. Lisa-|0 Hz

MIN tietoja on kohdassa Taajuustulo sivulla 7141.

0...16000 Hz Minimitaajuus 1=1Hz

1802 TAAJ TULO Maarittda tulon maksimiarvon, kun taajuustulona on DI5. 1000 Hz

MAX Lisatietoja on kohdassa Taajuustulo sivulla 141.

0...16000 Hz Maksimitaajuus 1=1Hz
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1803 TAAJ TULO Maarittda taajuustulon suodatusaikavakion eli ajan, jonka [0,1s
SUODAT kuluessa 63 % askelmuutoksesta saavutetaan. Lisatietoja
on kohdassa Taajuustulo sivulla 141.
0,0...10,0 s Suodatusaikavakio 1=0,1s
1804 TO MOODI Valitsee transistorilahddn (TO) toimintatilan. Lisatietoja on |DIGITAALI-
kohdassa Transistorildhtd sivulla 742. NEN
DIGITAALINEN |Transistorilaht6a kaytetaan digitaalilahténa (DO). 0
TAAJUUS Transistorilahtda kaytetaan taajuuslahtona (FO). 1
1805 DO SIGNAALI |Valitsee digitaalilahdélla (DO) osoitettavan taajuusmuuttajan | VIKA(-1)
tilan.
Katso parametri 1401 RELELAHTO 1.
1806 DO VETOVIIVE |Maarittaa digitaalilahddn (DO) toimintaviiveen. 0,0s
0,0...3600,0 s |Viiveaika 1=0,1s
1807 DO PAASTO- |Ma&arittaa digitaalilahdén (DO) paastdviiveen. 0,0s
VIIVE
0,0...3600,0 s |Viiveaika 1=0,1s
1808 FO SISALLON |Valitsee taajuuslahtédn (FO) kytkettavan taajuusmuuttaja- | 104
VAL signaalin.
X...X Parametri-indeksi ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimer-
kiksi 102 = 0102 NOPEUS.
1809 FO SISALTO  |Maarittaa taajuuslahdén (FO) minimisignaaliarvon. Signaali |-
MIN valitaan parametrilla 1808 FO SISALLON VAL.
Taajuuslahddn minimi ja maksimi vastaavat parametrien
1811 MINIMI FO ja 1812 MAKSIMI FO asetuksia seuraa-
vasti:
A FO A FO
1812~~~ — — 1812
|
|
|
1811 } 18111 = -, ‘
T ] | T T Ll
1809 1810 FO 1809 1810 FO
Sisélté Siséltoé
X...X Asetusalue riippuu parametrin 1808 FO SISALLON VAL -
asetuksesta.
1810 FO SISALTO  |Maarittaa taajuuslahdén (FO) maksimisignaaliarvon. Sig- |-
MAX naali valitaan parametrilla 7808 FO SISALLON VAL. Katso
parametri 7809 FO SISALTO MIN.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 1808 FO SISALLON VAL -
asetuksesta.
1811 MINIMI FO Maarittaa taajuuslahdon (FO) minimiarvon. 10 Hz
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10...16000 Hz |Minimitaajuus. Katso parametri 17809 FO SISALTO MIN. 1=1Hz
1812 MAKSIMI FO Maarittda taajuuslahdon (FO) maksimiarvon. 1000 Hz
10...16 000 Hz |Maksimitaajuus. Katso parametri 7809 FO SISALTO MIN. |1 =1Hz
1813 FO SUODATUS |Maarittaa taajuuslahdon (FO) suodatusaikavakion eli ajan, |0,1 s
jonka kuluessa 63 % askelmuutoksesta saavutetaan.
0,0...10,0 s Suodatusaikavakio 1=0,1s
19 AJASTIN & Ajastin ja laskuri kaynnistyksen ja pysaytyksen ohjaukseen
LASKURI
1901 AJASTIMEN Maarittda ajastimen aikaviiveen. 10,00 s
VIIVE
0,01...120,00 s |Viiveaika 1=0,01s
1902 AJASTIMEN Valitsee ajastimen kaynnistyssignaalin lahteen. El KAY-
KAYNN TOSSA
DI1(INV) Ajastimen kaynnistys kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta. |-1
Kaynnistys digitaalitulon DI1 laskevalla reunalla.
Huomautus: Ajastinta ei voida kaynnistaa kuittauksen
ollessa aktiivinen (parametri 7903 AJASTIMEN KUITT).
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
El KAYTOSSA |Ei kdynnistyssignaalia 0
DI1 Ajastimen kaynnistys digitaalitulon DI1 kautta. Kdynnistys |1
digitaalitulon DI1 nousevalla reunalla.
Huomautus: Ajastinta ei voida kaynnistaa kuittauksen
ollessa aktiivinen (parametri 1903 AJASTIMEN KUITT).
DI2 Katso DI/1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI/1. 5
KAYNNISTYS |Ulkoinen kdynnistyssignaali eli kaynnistyssignaali kentta- |6
vaylan kautta
1903 AJASTIMEN Valitsee ajastimen kuittaussignaalin |&hteen. El KAY-
KUITT TOSSA
DI1(INV) Ajastimen kuittaus kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta. 0 = -1
aktiivinen, 1 = ei aktiivinen.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
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DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
El KAYTOSSA |Ei kuittaussignaalia 0
DI1 Ajastimen kuittaus digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, 0 |1
= ei aktiivinen.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI/1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI/1. 5
KAYNNISTYS |Ajastimen kuittaus kdynnistyksessa. Kaynnistyssignaalin 6
lahde valitaan parametrilla 1902 AJASTIMEN KAYNN.
KAYNN (INV) |Ajastimen kuittaus kaynnistyksessa (kaanteinen), eli ajastin |7
kuitataan, kun kaynnistyssignaali kytketaan pois toimn-
nasta. Kaynnistyssignaalin Iahde valitaan parametrilla 1902
AJASTIMEN KAYNN.
KUITTAUS Ulkoinen kuittaus esimerkiksi kenttdvaylan kautta 8
1904 LASKURI Valitsee laskurin kaynnistyssignaalin lahteen. POIS
PAALLA
DI1(INV) Laskurin kaynnistyssignaali kaanteisen digitaalitulon DI1 -1
kautta. 0 = aktiivinen, 1 = ei aktiivinen.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
POIS Laskuri ei ole kaytéssa. 0
DI1 Laskurin kaynnistyssignaali digitaalitulon DI1 kautta. 1 =
aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.
DI2 Katso DI/1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI/1. 4
DI5 Katso DI1. 5
PAALLA Laskuri on kaytdssa. 6
1905 LASKURIN Maarittaa laskurin rajan. 1000
RAJA
0...65535 Raja-arvo 1=1
1906 LASKURIN Valitsee laskurin tulosignaalin lahteen. PLS TULO
TULO DI5
PLS TULO DI5 |Digitaalitulon DI5 pulssit. Kun pulssi havaitaan, laskurin 1

arvo kasvaa yhdella.
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ENK ILM SUUN [Anturin pulssin reunat. Kun nouseva tai laskeva reuna 2
havaitaan, laskurin arvo kasvaa yhdella.

ENK+SUUNTA [Anturin pulssin reunat. Kiertosuunta huomioidaan. 3
Kun nouseva tai laskeva reuna havaitaan ja kiertosuunta on
eteenpain, laskurin arvo kasvaa yhdella. Kun kiertosuunta
on taaksepain, laskurin arvo pienenee yhdella.

SUOD. DI5 Suodatetut digitaalitulo D15:n pulssit. Kun pulssi havaitaan, (4
laskurin arvo kasvaa yhdella.

Huomautus: Suodatuksen vuoksi suurin tulosignaalin taa-
juus on 50 Hz.
1907 LASK. ASETUS |Valitsee laskurin kuittaussignaalin Iahteen. El KAY-
TOSSA
DI1(INV) Laskurin kuittaus kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta. 0 = |-1
aktiivinen, 1 = ei aktiivinen.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
El KAYTOSSA |Ei kuittaussignaalia 0
DI1 Laskurin kuittaus digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, 0 = |1
ei aktiivinen.
DI2 Katso DI/1. 2
DI3 Katso DI/1. 3
Dl4 Katso DI/1. 4
DI5 Katso DI1. 5
RAJALLA Kuittaus parametrin 1905 LASKURIN RAJA maarittamalla |6
rajalla
KAY/SEIS Laskurin kuittaus kaynnistys-/pysaytyskomennolla. Kaynnis-|7
tyksen/pysaytyksen lahde valitaan parametrilla 7971 LASK.
KAY/SEIS.
K/S(INV) Laskurin kuittaus kaynnistys-/pysaytyskomennolla (kdantei- |8
nen). Laskuri kuitataan, kun kaynnistys-/pysaytyskomento
kytketaan pois toiminnasta. Kaynnistyssignaalin lahde vali-
taan parametrilla 7902 AJASTIMEN KAYNN.
KUITTAUS Kuittaus kaytéssa
1908 LASK. ASET. Maarittaa laskurin arvon kuittauksen jalkeen.

ARVO

0...65535 Laskurin arvo 1=1
1909 LASKURIN Maarittada pulssilaskurin jakajan. 0

JAKAJA
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/
FbEq
0...12 Pulssilaskurin jakaja N. Joka 2N pitti lasketaan. 1=
1910 LASKURIN Maarittda laskurin suunnan valinnan lahteen. YLOS
SUUNTA
DI1(INV) Laskurin suunnan valinta kdanteisen digitaalitulon DI1 -1
kautta. 1 = laskee yl0s, 0 = laskee alas.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
YLOS Laskee ylos
DI1 Laskurin suunnan valinta digitaalitulon DI1 kautta. O = las-
kee yl6s, 1 = laskee alas.
DI2 Katso DI/1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI/1. 4
DI5 Katso DI1. 5
ALAS Laskee alas 6
1911 LASK. Valitsee taajuusmuuttajan kaynnistys-/pysaytyskomennon |El KAY-
KAY/SEIS lahteen, kun parametrin 1007 ULK1 KASKYT arvoksion | TOSSA
asetettu LASKURI KAYN | LASKURI PYS.
DI1(INV) Kaynnistys- ja pysaytyskomento kaanteisen digitaalitulon  |-1
DI1 kautta.

Kun parametrin 1007 ULK1 KASKYT arvo on LASKURI
PYS: 0 = kdynnistys. Pysaytys, kun parametrilla 1905 LAS-
KURIN RAJA asetettu laskurin raja ylittyy.

Kun parametrin 1007 arvo on LASKURI KAYN: 0 = pysay-
tys. Kaynnistys, kun parametrilla 7905 asetettu laskurin raja

ylittyy.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
El KAYTOSSA |Ei kaynnistys-/pysaytyskomennon lahdetta 0
DI1 Kaynnistys- ja pysaytyskomento digitaalitulon DI1 kautta.

Kun parametrin 1007 ULK1 KASKYT arvo on LASKURI
PYS: 1 = kdynnistys. Pysaytys, kun parametrilla 1905 LAS-
KURIN RAJA asetettu laskurin raja ylittyy.

Kun parametrin 1007 arvo on LASKURI KAYN: 1 = pysay-
tys. Kaynnistys, kun parametrilla 7905 asetettu laskurin raja

ylittyy.
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Nro Nimi/arvo LOVETT Oletus/
FbEq
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
PID KAYNNIS- |Ulkoinen kaynnistys-/pysaytyskomento esimerkiksi kentta- |6
TYS vaylan kautta
20 RAJAT Taajuusmuuttajan toimintarajat.
Nopeusarvoja kaytetaan vektorisdadon ja taajuusarvoja
skalaarisaadon kanssa. Saatotapa asetetaan parametrilla
9904 MOOTT. OHJAUSTAPA.
2001 MINIMINO- Maarittda sallitun miniminopeuden. Ormpm
PEUS Positiivinen (tai nolla) miniminopeusarvo asettaa kaksi
nopeusaluetta, yhden positiivisen ja yhden negatiivisen.
Negatiivinen miniminopeusarvo asettaa yhden nopeusalu-
een.
Nopeus Nopeus
2001 arvoon >0
2001 arvoon <0 2002
2002 Sallittu
Sallittu nopeusalue
nopeusalue 2001 ¢
0 > 0 >
-(2001
(2007) Sallittu
2001 nopeusalue
-(2002)
-30000... Miniminopeus 1=1rpm
30000 rpm
2002 MAKSIMINO- |Maarittaa sallitun maksiminopeuden. Katso parametri 2007 |E: 1500 ppm
PEUS MINIMINOPEUS. /
U: 1800 pm
0...30000 rpm  [Maksiminopeus 1=1rpm
2003 MAKSIMI Maarittdd moottorin sallitun maksimivirran. 1,8 - by A
VIRTA
0,0...1,8 - I,y A |Virta 1=0,1A
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Kuvaus

Oletus/
FbEq

2005 YLIJANNITE-
SAATO

Asettaa valipiirin ylijannitesdadon kayttdon tai pois kaytdsta.

Suuren hitausmassan nopea jarruttaminen nostaa valipiirin
jannitteen ylijanniterajan yli. Ylijannitesaato pienentaa jarru-
tusmomenttia automaattisesti, jotta valipiirin jannite ei ylit-
taisi raja-arvoa.

Huomautus:Jos taajuusmuuttajaan on kytketty jarrukat-
koja ja jarruvastus, ylijannitesaadon on oltava pois kaytosta
(valinta POIS), jotta jarrukatkoja toimisi oikein.

PAALLA

POIS

Ylijannitesaato ei ole kaytdssa.

0

PAALLA

Ylijannitesaatd on kaytdssa.

1

2006 ALIJANNITE-
SAATO

Asettaa valipiirin alijannitesaadon kayttdon tai pois kaytosta.
Jos valipiirin jannite pienenee syo6ttétehon puuttumisen
vuoksi, alijannitesaatd pienentdd moottorin nopeutta auto-
maattisesti, jotta jannite pysyisi alarajan ylapuolella. Kun
moottorin nopeutta pienennetaan, kuorman pyorimisliikkeen
hitausmomentissa oleva energia generoituu takaisin kayt-
toon. Nain valipiiri pysyy jannitteisena ja alijannitelaukaisulta
valtytdan, kunnes moottori pysahtyy vapaasti pyoérien.
Taman ominaisuuden ansiosta suurinertiasovellukset, esi-
merkiksi lingot ja puhaltimet, sietavat paremmin verkkokat-
koksia. Lisatietoja on kohdassa Moottorin tunnistus sivulla
143.

PAALLA
AIKA

POIS

Alijannitesaato ei ole kaytossa.

PAALLA AIKA

Alijannitesaato on kaytdssa. Saato toimii 500 ms:n ajan.

PAALLA

Alijannitesaato on kaytossa. Kaytdlla ei ole aikarajaa.

2007 MINIMITAA-
JUUS

Maarittda taajuusmuuttajan [ahdon minimitaajuuden.
Positiivinen tai nolla minimitaajuusarvo asettaa kaksi nope-
usaluetta, yhden positiivisen ja yhden negatiivisen.
Negatiivinen minimitaajuusarvo asettaa yhden nopeusalu-
een.

Huomautus: MINIMITAAJUUS < MAKSIMITAAJUUS.

f

fA A 2007 arvo on >0
2008 arvoon <0 2008
2008 Sallittu

Sallittu taajuusalue

taajuusalue ¢ 2007
0 > 0 >
-(2007

(2007) Sallittu

2007 taajuusalue
-(2008)

0,0 Hz

-500,0...500,0 Hz

Minimitaajuus

1=0,1Hz
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
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2008 MAKSIMITAA- |Maarittda taajuusmuuttajan lahdén maksimitaajuuden. E: 50,0 Hz
JUUS U: 60,0 Hz
0,0...600,0 Hz |Maksimitaajuus 1=0,1Hz

2013 MIN MOMEN- | Valitsee taajuusmuuttajan minimimomenttirajan. MIN
TIN VAL MOMENT. 1
MIN MOMENT.1|Parametrilla 2075 MIN MOMENT. 1 maaritetty arvo 0
DI1 Digitaalitulo DI1. 0 = parametrin 2015 MIN MOMENT.1 arvo. |1

1 = parametrin 2016 MIN MOMENTTI 2 arvo.
DI2 Katso DI/1. 2
DI3 Katso DI/1. 3
Dl4 Katso DI/1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KOMM Kenttavaylaliitantd momenttirajan 1/2 valinnan lahteena eli |7
ohjaussanan 0301 KV KOMENTOSANA 1 bitti 15. Kentta-
vaylaohjain lahettda ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai
sisaanrakennetun kenttavaylan (Modbus) kautta taajuus-
muuttajaan. Lisatietoja ohjaussanan biteistd on kohdassa
DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 337.
Minimimomenttiraja 1 maaritetdaan parametrilla 2075 MIN
MOMENT.1, ja minimimomenttiraja 2 maaritetdan paramet-
rilla 2016 MIN MOMENTT] 2.
Huomautus: Tama asetus koskee vain DCU-profiilia.
EXT2 Signaalin 0112 ULKOINEN OHJE 2 arvo. 11
DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. 1 = parametrin 2075 MIN -1
MOMENT.1 arvo. 0 = parametrin 2016 MIN MOMENTTI 2
arvo.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

2014 MAX MOMEN- |Valitsee taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan. MAX
TIN VAL MOMENTTI 1
MAX Parametrin 2017 MAX MOMENTTI 1 arvo.

MOMENTTI 1

DI1 Digitaalitulo DI1. 0 = parametrin 2017 MAX MOMENTTI 1 |1
arvo. 1 = parametrin 2018 MAX MOMENTT]I 2 arvo.

DI2 Katso DI/1. 2

DI3 Katso DI/1. 3

Dl4 Katso DI/1. 4

DI5 Katso DI1. 5
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Kuvaus

Oletus/
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KOMM Kenttavaylaliitantd momenttirajan 1/2 valinnan lahteena eli |7
ohjaussanan 0307 KV KOMENTOSANA 1 bitti 15. Kentta-
vaylaohjain lahettda ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai
sisdanrakennetun kenttavaylan (Modbus) kautta taajuus-
muuttajaan. Lisatietoja ohjaussanan biteistd on kohdassa
DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 337.

Maksimimomenttiraja 1 maaritetaan parametrilla 2077 MAX
MOMENTTI 1 ja maksimimomenttiraja 2 parametrilla 2018
MAX MOMENTTI 2.

Huomautus: Tama asetus koskee vain DCU-profiilia.

ULK2 Signaalin 0112 ULKOINEN OHJE 2 arvo. 11

DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. 1 = parametrin 2017 MAX -1
MOMENTTI 1 arvo. 0 = parametrin 2018 MAX MOMENTTI
2 arvo.

DI2(INV) Katso DI1(INV). -2

DI3(INV) Katso DI1(INV). -3

DI4(INV) Katso DI1(INV). -4

DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

2015 MIN MOMENT.1|Maarittda taajuusmuuttajan minimimomenttirajan 1. Katso [-300%
parametri 2013 MIN MOMENTIN VAL.

-600,0...0,0% |Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellismomentista |1 =0,1%

2016 MIN Maarittda taajuusmuuttajan minimimomenttirajan 2. Katso |-300%

MOMENTTI 2 | parametri 2013 MIN MOMENTIN VAL.

-600,0...0,0% |Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellismomentista |1 =0,1%

2017 MAX Maarittda taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan 1. Katso |300%
MOMENTTI1 | parametri 2014 MAX MOMENTIN VAL.
0,0...600,0% Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellismomentista |1 =0,1%
2018 MAX Maarittda taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan 2. Katso |300%
MOMENTTI 2 | parametri 2014 MAX MOMENTIN VAL.
0,0...600,0% Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellismomentista |1 =0,1%
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
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2020 JARRUKAT- Valitsee jarrukatkojan saadon. SIS. RAK.
KOJA Kun taajuusmuuttajaa kaytetddn yhteisen tasavirtavaylan
jarjestelmassa, parametrin arvoksi on asetettava ULKOI-
NEN. Yhteisessa tasavirtavaylassa taajuusmuuttaja ei voi
syottaa tai vastaanottaa enempaa tehoa kuin Py;.
SIS. RAK. Sisdinen jarrukatkojan saato. 0
Huomautus: Varmista, etta jarruvastus/-vastukset on asen-
nettu ja ylijannitesdatdé on kytketty pois toiminnasta, asetta-
malla parametrin 2005 YLIJANNITESAATO arvoksi POIS.
ULKOINEN Ulkoinen jarrukatkojan saato. 1
Huomautus: Taajuusmuuttaja on yhteensopiva ainoastaan
ABB:n ACS-BRK-X-jarruyksikdiden kanssa.
Huomautus: Varmista, etta jarruyksikko on asennettu ja yli-
jannitesaato on kytketty pois toiminnasta, asettamalla para-
metrin 2005 YLIJANNITESAATO arvoksi POIS.
2021 MAKS NOP Momenttisdadon maksiminopeuden lahde PAR 2002
LAHDE
PAR 2002 Parametrin 2002 MAKSIMINOPEUS arvo. 0
ULK OHJ 1 Signaalin 07117 ULKOINEN OHJE 1 arvo. 1
21 KAYNNISTYS/ Moottorin kaynnistys- ja pysaytystavat
PYSAYT.
2101 KAYNNISTYS- |Valitsee moottorin kaynnistystavan. AUTO
TAPA
AUTO Taajuusmuuttaja kdynnistaad moottorin valittmasti nollataa- |1

juudesta, jos parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA ase-
tus on SKALAAR: TAAJ. Vauhtikaynnistysta tarvittaessa
kaytetdan asetusta SKAN.KAYNN.

Jos parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA arvona on
VEKTORI: NOP. tai VEKTORI: MOM., taajuusmuuttaja
esimagnetoi moottorin tasavirralla ennen kaynnistysta.
Esimagnetointiaika maaritetdan parametrilla 2703 DC
MAGN.AIKA. Katso DC MAGN.

Kestomagneettimoottoreiden tapauksessa vauhtikaynnis-
tysta kaytetaan, jos moottori pyorii.
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Nro Nimi/arvo
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Kuvaus

Oletus/

DC MAGN

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin tasavirralla ennen
kaynnistysta. Esimagnetointiaika maaritetdan parametrilla
2103 DC MAGN.AIKA.

Jos parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA arvona on
VEKTORI: NOP. tai VEKTORI: MOM., tasavirralla magnetoi-
minen varmistaa korkeimman mahdollisen lahtomomentin,
kun asetettu esimagnetointiaika on riittavan pitka.

Huomautus: Pyorivaan moottoriin kytketyn taajuusmuutta-
jan kaynnistaminen ei ole mahdollista, kun DC MAGN on
valittu. Kestomagneettimoottoria kaytettadessa annetaan
halytys MOOTTORI BACK EMF (2029).

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun ase-

tettu esimagnetointiaika on kulunut, vaikka moottorin
magnetointi ei olisi valmis. Sovelluksissa, jotka edellyttavat
taytta lahtomomenttia, on aina varmistettava, etta vaki-
omagnetointiaika on riittavan pitka, jotta taysi magnetointi ja
momentti saavutetaan.

FbEq
2

MOM.MAKS.

Momentin maksimointi tulee valita silloin, kun tarvitaan
suurta lahtdmomenttia. Toimintoa kaytetdan vain, kun para-
metrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA arvoksi on asetettu
SKALAAR: TAAJ.

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin tasavirralla ennen
kaynnistysta. Esimagnetointiaika maaritetaan parametrilla
2103 DC MAGN.AIKA.

Momentin maksimointia kaytetaan kaynnistyksessa.
Momentin maksimointi pysaytetaan, kun Iahtétaajuus ylittaa
20 Hz tai kun lahtétaajuus on yhta suuri kuin ohjearvo.
Katso parametri 2770 MOM.MAX.VIRTA.

Huomautus: Pydrivaan moottoriin kytketyn taajuusmuutta-
jan kaynnistdminen ei ole mahdollista, kun MOM.MAKS. on
valittu.

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun ase-

tettu esimagnetointiaika on kulunut, vaikka moottorin
magnetointi ei olisi valmis. Sovelluksissa, jotka edellyttavat
taytta lahtomomenttia, on aina varmistettava, etta vaki-
omagnetointiaika on riittadvan pitka, jotta taysi magnetointi ja
momentti saavutetaan.

SKAN.KAYNN

Taajuuden skannaava vauhtikaynnistys (pydrivaan mootto-
riin kytketyn taajuusmuuttajan kaynnistys). Taajuus tunniste-
taan skannauksen avulla (valilla 2008
MAKSIMITAAJUUS...2007 MINIMITAAJUUS). Jos taajuu-
den tunnistus epaonnistuu, kaytetdan tasavirtamagnetoin-
tia (katso DC MAGN).

Ei monimoottoritaajuusmuuttajissa.
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Nro

Nimi/arvo

SKAN+ MOM

Kuvaus

Yhdistaa skannaavan kaynnistyksen (pyorivaan moottoriin
kytketyn taajuusmuuttajan kaynnistyksen) ja momentin
maksimoinnin. Katso SKAN.KAYNN ja MOM.MAKS.. Jos
taajuuden tunnistus epaonnistuu, kaytetddan momentin mak-
simointia.

Toimintoa kaytetaan vain, kun parametrin 9904 MOOTT.
OHJAUSTAPA arvoksi on asetettu SKALAAR: TAAJ.

Oletus/
FbEq

7

2102

PYSAYTYS-
TAPA

Parametrilla valitaan moottorin pysaytystapa. Lisatietoja on
kohdassa Nopeuskompensoitu pyséytys sivulla 145.

VAPAASTI

VAPAASTI

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

RAMPPI

Pysaytys rampin mukaan. Katso parametriryhmaa 22 Kl/H-
DYTYS/ HIDASTUS.

NOP KOMP

Nopeuden kompensointia kdytetdan vakioetaisyysjarrutuk-
seen. Nopeusero (kaytetyn nopeuden ja maksiminopeuden
valilld) kompensoidaan kayttamalla taajuusmuuttajaa nykyi-
sella nopeudella ennen moottorin pysayttamista rampin
mukaan. Lisatietoja on kohdassa Kiihdytys- ja hidastusajat
sivulla 747.

3

NOP KOMP ET.

Nopeuden kompensointia kaytetaan vakioetaisyysjarrutuk-
seen, jos pyorimissuunta on eteenpain. Nopeusero (kayte-
tyn nopeuden ja maksiminopeuden valilld) kompensoidaan
kayttamalla taajuusmuuttajaa nykyiselld nopeudella ennen
moottorin pysayttamista rampin mukaan. Lisatietoja on koh-
dassa Kiihdytys- ja hidastusajat sivulla 147.

Jos pydrimissuunta on taaksepain, taajuusmuuttaja pysay-
tetaan rampin mukaan.

4

NOP KOMP T.

Nopeuden kompensointia kaytetdan vakioetaisyysjarrutuk-
seen, jos pyorimissuunta on taaksepain. Nopeusero (kayte-
tyn nopeuden ja maksiminopeuden valilld) kompensoidaan
kayttamalla taajuusmuuttajaa nykyisella nopeudella ennen
moottorin pysayttamista rampin mukaan. Lisatietoja on koh-
dassa Kiihdytys- ja hidastusajat sivulla 147.

Jos pydrimissuunta on eteenpain, taajuusmuuttaja pysayte-
tdan rampin mukaan.

5

2103

DC MAGN.AIKA

Maarittaa esimagnetointiajan. Katso parametri 2707 KAYN-
NISTYSTAPA. Kaynnistyskomennon jalkeen taajuusmuut-
taja esimagnetoi moottorin automaattisesti maaritetyssa
ajassa.

0,30s

0,00...10,00 s

Magnetointiaika. Asetetun ajan on oltava riittavan pitka, jotta
moottorin magnetointi toteutuu taysin. Liian pitka aika kuu-
mentaa moottoria tarpeettomasti.

1=0,01s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/
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2104 DC-PITO Valitsee kayttéon DC-pidon tai DC-jarrutuksen. El KAY-
TOSSA
El KAYTOSSA |Eikaytossa 0
DC PITO Tasasahkopito on kaytdssa. Tasasahkopitoa ei voida valita, |1
jos parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA arvo on SKA-
LAAR: TAAJ.

Kun seka ohjearvo ettd moottorin nopeus alittavat paramet-
rin 2105 DC-PITO NOPEUS arvon, taajuusmuuttaja lakkaa
generoimasta sinimuotoista virtaa ja alkaa syo6ttaa tasavir-
taa moottoriin. Arvo asetetaan parametrilla 2706 DC-PITO
VIRTA. Kun ohjenopeus ylittda parametrin 2705 arvon, taa-
juusmuuttaja jatkaa normaalia toimintaa.

Moottorin nopeus

Tasasahkopito
-—

e

DC-pidon
nopeus

Huomautus: Tasasahkodpito ei vaikuta, jos kaynnistyssig-
naali katkaistaan.

Huomautus: Tasavirran syottd kuumentaa moottoria. Pitkia
tasasahkopitoaikoja edellyttavissa sovelluksissa on kaytet-
tava ulkoisesti jaahdytettyja moottoreita. Jos tasasahkdpito-
jakso on pitka ja moottoriin kohdistuu tasainen kuormitus,
tasasahkopito ei pysty estdmaan moottorin akselin pyori-
mista.

DC JARRUTUS |Tasasahkdjarrutus on kaytossa. 2

Jos parametrin 2102 PYSAYTYSTAPA arvoksi on asetettu
VAPAASTI, tasasahkojarrutusta kaytetaan, kun pysaytysko-
mento on poistettu.

Jos parametrin 2102 PYSAYTYSTAPA arvoksi on asetettu
RAMPPI, tasasahkdjarrutusta kaytetdan rampin jalkeen.

2105 DC-PITO Maarittda tasasahkopidon nopeuden. Katso parametri 2704 |5 rpm
NOPEUS DC-PITO.
0...360 rpm Nopeus 1=1rpm
2106 DC-PITO VIRTA|Maarittda tasasahkopidon virran. Katso parametri 2704 DC-|30%
PITO.
0...100% Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellisvirrasta (para-{1 = 1%

metri 9906 MOOTT.NIM.VIRTA)
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
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2107 DC JARRU-
TUSAIKA

Maarittaa tasasahkojarrutusajan.

0,0s

0,0...250,0 s

Aika

1=0,1s

2108 VAH.KAYNN.E
STO

Ottaa vahinkokaynnistyksen eston kayttdon tai poistaa sen
kaytosta. Jos taajuusmuuttaja ei ole aktiivisesti kdynnistet-
tyna, vahinkokaynnistyksen esto ei huomioi kaynnistysko-
mentoa seuraavissa tilanteissa, vaan tarvitaan uusi
kaynnistyskomento:

* Vika kuitataan.

« Kaynnineston signaali aktivoituu, kun kaynnistyskomento
on aktiivinen. Katso parametri 1601 KAYNNINESTO.

» Ohjaustapa vaihtuu paikallisesta ohjauksesta kauko-
ohjaukseksi.

» Ulkoinen ohjaus vaihtuu ULK1:std ULK2:een tai ULK2:sta
ULK1:een.

* Ulkoisen pulssin kaynnistajaksi asetetun
taajuusmuuttajan (parametrin 7007 ULK1 KASKYT
arvoksi on asetettu DI1P,2P; DI1P,.2P,3 tai DI1P,2P,3P)
kaynnistetdan ja vastaavat digitaalitulot (DI1 ja DI2 tai
DI3) ovat korkealla tasolla kdynnistyksen aikana.

POIS

POIS

Pois kaytosta

PAALLA

Kaytossa

2109 HATASEIS VAL

Valitsee ulkoisen hatapysaytyskomennon lahteen.

Taajuusmuuttajaa ei voida kaynnistaa uudelleen ennen kuin
hatapysaytyskomento on kuitattu.

Huomautus: Asennuksen on sisallettava hatapysaytyslait-
teet ja muut tarvittavat turvalaitteet. Taajuusmuuttajan ohja-
uspaneelin STOP-painikkeen painaminen El:

* tee moottorin hatapysaytysta
* erota taajuusmuuttajaa vaarallisesta potentiaalista.

El KAY-
TOSSA

El KAYTOSSA

Hatapysaytystoiminto ei ole kaytdssa.

DI1

Digitaalitulo DI1. 1 = pysaytys hatapysaytysrampin mukaan.
Katso parametri 2208 HATASEIS HID.AIKA. 0 = hatapysay-
tyskomennon kuittaus.

DI2

Katso DI1.

DI3

Katso DI1.

Dl14

Katso DI1.

DI5

Katso DI1.

DI1(INV)

Kaanteinen digitaalitulo DI. 0 = pysaytys hatapysaytysram-
pin mukaan. Katso parametri 2208 HATASEIS HID.AIKA. 1
= hatapysaytyskomennon Kuittaus.
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DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

2110 MOM.MAX.VIR |Maarittaa syodtettdvan maksimivirran momentin maksimoin- | 100%
TA nin aikana. Katso parametri 2107 KAYNNISTYSTAPA.
15...300% Arvo prosentteina 1=1%

2111 PYS.SIGN.VIIV |Maarittda pysaytyssignaalin viiveen, kun parametrin 2702 |0 ms
E PYSAYTYSTAPA arvoksi on asetettu NOP KOMP.

0...10000 ms Viiveaika 1=1ms
2112 NOLLANORP. Ma&arittda nollanopeuden viiveen. Viivetoiminto on hyodylli- |0,0 = El KAY-
VIIVE nen sovelluksissa, joissa tasainen ja nopea uudelleenkayn- | TOSSA
nistys on erityisen tarkeaa. Viiveen aikana taajuusmuuttaja

tietda roottorin asennon tarkasti.
Ei nollanopeuden Nollanopeuden viive
viivetta kaytossa
Nopeus Nopeus
Nopeussaadin pois Nopeussaadin
kaytosta: Moottori paalla: Moottori
pysahtyy vapaasti hidastaa todelliseen
yorien. nollanopeuteen.
,,,,,, Nollanopeus | "\yNollanopeus
- ‘
t == %
Viive
Ei nollanopeuden viivetta
Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidas-
taa rampin mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo alittaa
sisaisen rajan (nollanopeuden), nopeussaadin kytkeytyy
pois toiminnasta. Vaihtosuuntaajan modulointi pysahtyy, ja
moottori pysahtyy vapaasti pyorien.
Nollanopeuden viive kdytossa
Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidas-
taa rampin mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo alittaa
sisaisen rajan (nollanopeuden), nollanopeuden viivetoiminto
kytkeytyy toimintaan. Viiveen aikana toiminto pitda nopeus-
saatimen kaynnissa: vaihtosuuntaaja moduloi, moottoria
magnetoidaan ja taajuusmuuttaja on valmis nopeaan uudel-
leenkaynnistykseen.
0,0 =El KAY- Viiveaika. Jos parametrin arvoksi on asetettu nolla, nollano- |1 =0,1s
TOSSA

0,0...60,0 s

peuden viivetoiminto ei ole kaytossa.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
FbEq

22 KIIHDYTYS/ Kiihdytys- ja hidastusajat
HIDASTUS
2201 KIIHD/HID AIKA |Maarittaa lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee aikaparin DI5
(hidastus-/kiihdytysparin 1 tai 2) valintasignaalin.
Ramppipari 1 maaritetdan parametreilla 2202...2204.
Ramppipari 2 maaritetaan parametreilla 2205...2207.
El KAYTOSSA |Kaytetdan ramppiparia 1. 0
DI1 Digitaalitulo DI1. 1 = ramppipari 2, 0 = ramppipari 1. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI/1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KOMM Kenttavaylaliitdntd ramppiparin 1/2 valinnan Iahteena eli 7
ohjaussanan 0301 KV KOMENTOSANA 1 bitti 10. Kentta-
vaylaohjain lahettda ohjaussanan kenttavaylasovittimen tai
sisdanrakennetun kenttavaylan (Modbus) kautta taajuus-
muuttajaan. Lisatietoja ohjaussanan biteistd on kohdassa
DCU-tiedonsiirtoprofiili sivulla 337.
Huomautus: Tama asetus koskee vain DCU-profiilia.
SEKV OHJ Parametrilla 8422 TILA1 RAMPPI (tai 8423/.../8492) maari- |10
tetty sekvenssiohjelmoinnin ramppi.
DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. 0 = ramppipari 2, -1
1 = ramppipari 1.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
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Kuvaus

Oletus/
FbEq

2202 KIIHDYTYS-
AIKA 1

Maarittaa kiihdytysajan 1. Kyseessa on aika, joka tarvitaan
nopeuden muuttamiseen nollasta parametrilla 2008 MAKSI-
MITAAJUUS (skalaariohjauksessa) tai 2002 MAKSIMINO-
PEUS (vektoriohjauksessa) maaritettyyn nopeuteen.
Saatétapa asetetaan parametrilla 9904 MOOTT. OHJAUS-
TAPA.

» Jos nopeusohje kasvaa nopeammin kuin asetettu
kiihdytysaika, moottorin nopeus noudattaa kiihdytysaikaa.

» Jos nopeusohje kasvaa hitaammin kuin asetettu
kiihdytysaika, moottorin nopeus noudattaa ohjesignaalia.

+ Jos kiihdytysaika asetetaan liian lyhyeksi,
taajuusmuuttaja kiihdyttaa automaattisesti pidempaan
niin, etta taajuusmuuttajan toimintarajoja ei yliteta.

Todellinen kiihdytysaika maaraytyy parametrin 2204 RAM-

PIN MUOTO 1 asetuksen mukaan.

50s

0,0...1800,0 s

Aika

1=0,1s

2203 HIDASTUS-
AlIKA 1

Maarittda hidastusajan 1. Kyseessa on aika, joka tarvitaan
nopeuden muuttamiseen parametrilla 2008 MAKSIMITAA-
JUUS (skalaariohjauksessa) tai 2002 MAKSIMINOPEUS

(vektoriohjauksessa) maaritetysta arvosta nollaan. S&até-
tapa asetetaan parametrilla 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA.

» Jos nopeusohje pienenee hitaammin kuin asetettu
hidastusaika, moottorin nopeus noudattaa ohjesignaalia.

» Jos nopeusohje muuttuu nopeammin kuin asetettu
hidastusaika, moottorin nopeus noudattaa hidastusaikaa.

» Jos hidastusaika maaritetaan liian lyhyeksi,
taajuusmuuttaja hidastaa automaattisesti pidempaan niin,
etta taajuusmuuttajan toimintarajoja ei yliteta.

Jos lyhytta hidastusaikaa tarvitaan suuren hitausmassan

sovelluksessa, on suositeltavaa varustaa taajuusmuuttaja

jarruvastuksella.

Todellinen hidastusaika maaraytyy parametrin 2204 RAM-

PIN MUOTO 1 asetuksen mukaan.

50s

0,0...1800,0 s

Aika

1=0,1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/
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2204 RAMPIN Valitsee kiihdytys-/hidastusrampin 1 muodon. Toiminto ei 0,0 = LINE-
MUOTO 1 ole kaytossa hatapysaytyksen ja Jog-toiminnon aikana. AARINEN

0,0 = LINEAA- |0.0: Lineaarimuoto. Sopii taajuusmuuttajille, jotka edellyttd- |1 =0,1s
§|1NE'1\1000 0s vat tasaista ja pitkaa kiihdytysta ja hidastusta.

T ’ 0,1...1 000,0 s: S-muotoinen kayra. S-muotoinen kayra
sopii kuljettimille, jotka siirtavat helposti sarkyvia kuormia tai
muille sovelluksille, jotka edellyttavat tasaista muutosta
nopeudesta toiseen. S-muotoisen kayran molemmissa
paissa on symmetrinen kaari ja niiden valissa suora osa.
Yleisohje:

Pyoristysajan ja kiihdytysajan sopiva suhde on 1/5.

Nopeus
A Lineaarimuoto: Par. 2204 =0 s

Max-|{- - - - - - - -

\ S-muotoinen kayra:

"Par. 2204 >0s

L > t

Par. 2202 Par. 2204

2205 KIIHDYTYS- Maarittda kiihdytysajan 2. Kyseessa on aika, joka tarvitaan |60,0 s

AIKA 2 nopeuden muuttamiseen nollasta parametrilla 2008 MAKSI-
MITAAJUUS (skalaariohjauksessa) tai 2002 MAKSIMINO-
PEUS (vektoriohjauksessa) maaritettyyn nopeuteen.
Saatétapa asetetaan parametrilla 9904 MOOTT. OHJAUS-
TAPA.

Katso parametri 2202 KIIHDYTYSAIKA 1.

Kiihdytysaikaa 2 kaytetaan myos Jog-toiminnon kiihdytysai-
kana. Katso parametri 1070 JOG-VALINTA.

0,0...1800,0 s |Aika 1=0,1s
2206 HIDASTUS- Maarittda hidastusajan 2. Kyseessa on aika, joka tarvitaan |60,0 s
AIKA 2 nopeuden muuttamiseen parametrilla 2008 MAKSIMITAA-

JUUS (skalaariohjauksessa) tai 2002 MAKSIMINOPEUS
(vektoriohjauksessa) maaritetysta arvosta nollaan. Saato-
tapa asetetaan parametrilla 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA.

Katso parametri 2203 HIDASTUSAIKA 1.

Hidastusaikaa 2 kaytetddn myods Jog-toiminnon hidastusai-
kana. Katso parametri 7070 JOG-VALINTA.

0,0...1800,0 s |Aika 1=0,1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/
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2207 RAMPIN Valitsee kiihdytys-/hidastusrampin 2 muodon. Toiminto ei 0,0 = LINE-
MUOTO 2 ole kaytossa hatapysaytyksen aikana. AARINEN
Kun Jog-toiminto on kaynnissa, parametrin arvo on nolla (eli
muoto on suora). Katso 7070 JOG-VALINTA.
0,0 = LINEAA- |Katso parametri 2204 RAMPIN MUOTO 1. 1=0,1s
RINEN
0,1...1000,0 s
2208 HATASEIS Maarittaa ajan, jonka kuluessa taajuusmuuttaja pysahtyy, [1,0s
HID.AIKA jos hatapysaytys aktivoituu. Katso parametri 2709
HATASEIS VAL.
0,0...1800,0 s |Aika 1=0,1s
2209 RAMPIN PAKO- |Maarittaa sdadon, joka pakottaa nopeuden nollaan kaytetyn | El KAY-
TUS O hidastusrampin avulla (katso parametrit 2203 HIDASTUS- | TOSSA
AIKA 1ja 2206 HIDASTUSAIKA 2).
El KAYTOSSA |Ei valittu 0
DI1 Digitaalitulo DI1. Nopeus pakotetaan nollaan digitaalitulon |1
DI1 kautta.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, nopeus pakotetaan nollaan,
minka jalkeen nopeus pysyy nollassa.
» Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, nopeussaadon
toiminta jatkuu normaalisti.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KOMM Nopeus pakotetaan nollaan komentosanan 1 bitin 13 kautta. |7
Komentosana 1 annetaan kenttavaylatiedonsiirron kautta
(parametri 0301).
DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. Nopeus pakotetaan nollaan -1
kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta.
* Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, nopeus
pakotetaan nollaan.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, nopeussaadon toiminta
jatkuu normaalisti.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
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Nro Nimi/arvo

23 NOPEUSSAATO

Kuvaus

Nopeussaatimen muuttujat. Lisatietoja on kohdassa
Nopeusséaétimen viritys sivulla 150.

Huomautus: Nama parametrit eivat vaikuta taajuusmuutta-
jan toimintaan skalaariohjauksessa, eli kun parametrin 9904
MOOTT. OHJAUSTAPA asetuksena on SKALAAR: TAAJ.

Oletus/
FbEq

2301 VAHVISTUS

Maarittaa nopeussaatimen suhteellisen vahvistuksen. Suuri
vahvistus voi aiheuttaa nopeuden heilahtelua.

Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen |aht6 eroas-
keleen jalkeen, kun eroarvo on vakio.

% Vahvistus = K, = 1
A T, = Integrointiaika = 0
Eroarvo Tp = Derivointiaika = 0

e =
| Eroarvo

I I W I
S&5timen \| /Séétimen lahts
l&htd =
Kp-e

»

Huomautus: Vahvistus asetetaan automaattisesti kaytta-
malla automaattiviritysta (parametri 2305 AUTOM. VIRI-
TYS).

5,00

0,00...200,00

Vahvistus

1=0,01

2302 INTEGROINTI-
AIKA

Maarittda nopeussaatimen integrointiajan. Integrointiaika
maarittda nopeuden, jolla saatimen lahtdsignaalin arvo
muuttuu eroarvon ollessa vakio. Mita lyhyempi integrointi-
aika, sitd nopeammin pysyva eroarvo korjataan. Liian lyhyt
integrointiaika tekee saadosta epavakaan.

Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen lahtd eroas-
keleen jalkeen, kun eroarvo on vakio.

o

Zo Saatimen lahtd

| Vahvistus = K, = 1
K. -e! T, = Integrointiaika > 0

P - Tp = Derivointiaika = 0
Kp-e- e = Eroarvo
) >t
%—/
T

Huomautus: Integrointiaika asetetaan automaattisesti kayt-
tamalla automaattiviritysta (parametri 2305 AUTOM. VIRI-
TYS).

0,50 s




Oloarvot ja parametrit 241

Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/
FbEq
0,00...600,00 s |Aika 1=0,01s
2303 DERIVOINTI- |Maéarittaa nopeussaatimen derivointiajan. Derivointi vahvis- |0 ms
AIKA

taa saatimen lahtdarvoa, jos eroarvo muuttuu. Mita pitempi
derivointiaika, sitd enemman nopeussaatimen Iahté vahvis-
tuu muutoksen aikana. Jos derivointiajaksi asetetaan nolla,
nopeussaadin toimii Pl-sdatajana, muussa tapauksessa
PID-saatajana.

Derivointi tekee saadosta hairidille herkemman.
Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen lahtd eroas-
keleen jalkeen, kun eroarvo on vakio.

%
,,,,,, [
S A Saatimen
Kp Tp - % lahto
s | Kp-ex Eroarvo
oo A S N S S A
Kp - €~ ‘oarvo

Vahvistus = K, = 1

T, = Integrointiaika > 0

Tp= Derivointiaika > 0

Ts= Nayteaika = 2 ms

Ae = Eroarvon muutos kahden naytteen valilla

0,...10000 ms |Aika 1=1ms
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
FbEq

2304 KIIHT. KOM-
PEN.

Maarittaa kiihtyvyyden/(hidastuksen) kompensoinnin deri-
vointiajan. Kiihdytykseen vaikuttavan hitausmomentin kom-
pensoimiseksi nopeussaatimen lahtdsignaalin arvoon
lisdtdan ohjearvon derivaatta. Derivaatan kaytdn periaatteet
on kuvattu parametrissa 2303 DERIVOINTIAIKA.

Huomautus: Yleensa tdman parametrin arvo kannattaa
valita valilta, joka on 50—-100 prosenttia moottorin ja kaytet-
tavan laitteen mekaanisten aikavakioiden summasta.
(Nopeussaatimen automaattinen viritys asettaa arvon auto-
maattisesti. Katso parametri 2305 AUTOM. VIRITYS.)

Alla olevassa kuvassa nakyvat nopeusvasteet, kun kiihdyte-
tdan suurta hitausmassaa.
Ei kiihtyvyyden Kiihtyvyyden
kompensointia kompensointi
% % -

i >

— = Nopeusohje
Nopeuden oloarvo

0,00s

0,00...600,00 s

Aika

1=0,01s

2305 AUTOM. VIRI-
TYS

Nopeussaatimen automaattisen virityksen kaynnistys. Toimi

seuraavasti:

» Pydritd moottoria vakionopeudella, joka on 2040 %
nimellisnopeudesta.

* Muuta automaattisen virityksen parametrin 2305 arvoksi
PAALLA.

Huomautus: Moottorin kuorman on oltava kytkettyna moot-

toriin.

POIS

POIS

Ei automaattista viritysta

PAALLA

Kaynnistad nopeussaatimen automaattisen virityksen. Taa-

juusmuuttaja

+ kiihdyttadd moottoria

» laskee arvot suhteelliselle vahvistukselle, integrointiajalle
ja kiihtyvyyden kompensoinnille (parametrien 2301
VAHVISTUS, 2302 INTEGROINTIAIKA ja 2304 KIIHT.
KOMPEN. arvot).

Asetukseksi palautuu automaattisesti POIS.

BN
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Kuvaus

Oletus/
FbEq

24 L Momentinsdadon muuttujat
MOMENTTISAATO
2401 RAMP AIKA Maarittda momenttiohjeen kiihdytysajan eli minimiajan, joka [0,00 s
YLOS kuluu ohjearvon suurenemiseen nollasta moottorin nimellis-
momenttiin.
0,00...120,00 s |Aika 1=0,01s
2402 RAMP AIKA Maarittdad momenttiohjeen hidastusajan eli ajan, joka kuluu |0,00 s
ALAS ohjearvon pienenemiseen moottorin nimellismomentista
nollaan.
0,00...120,00 s |Aika 1=0,01s
25 KRIITTISET NOP. |Nopeusalueet, joilla taajuusmuuttaja ei voi toimia.
2501 KRIIT NOP VAL | Ottaa kriittisen nopeuden toiminnon kayttédn tai poistaa sen | POIS
kaytosta. Toiminnon avulla voidaan valttaa tiettyja nopeus-
alueita.
Esimerkki: Puhaltimessa esiintyy tarinaa alueilla 18-23 Hz
ja 46-52 Hz. Taajuusmuuttaja ohittaa tarinda aiheuttavat
nopeusalueet, kun
* kriittisen nopeuden ohitustoiminto otetaan kayttéon
« kriittiset nopeusalueet asetetaan kuvan osoittamalla
tavalla.
fiants (H2)
A
) 1 |Par. 25602 =18 Hz
52 < 2 |Par. 2503 = 23 Hz
46 |- - - > 3 |Par. 2504 = 46 Hz
23 | = 4 |Par. 2505 =52 Hz
18 >
— » fonje (H2)
1 2 3 4
POIS Ei kaytossa. 0
PAALLA Kaytossa 1
2502 KRIIT NOP 1 Maarittaa kriittisen nopeuden/taajuuden 1 minimirajan. 0,0 Hz /
MIN 1 rpm
0,0...500,0 Hz / |Raja kierroksina minuutissa (rpm). Raja hertseina (Hz), jos [1=0,1Hz/
0...30 000 rpm |parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA arvo on SKA- 1 rpm
LAAR: TAAJ. Arvo ei voi olla suurempi kuin maksimiarvo
(parametri 2603 KRIIT NOP 1 MAX).
2503 KRIIT NOP 1 Maarittaa kriittisen nopeuden/taajuuden 1 maksimirajan. 0,0 Hz /

MAX

1 rpm




244 Oloarvot ja parametrit

Kaikki parametrit

Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
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0,0...500,0 Hz / |Raja kierroksina minuutissa (rpm). Raja hertseina (Hz), jos [1=0,1 Hz/
0...30 000 rpm |parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA arvo on SKA- 1 rpm
LAAR: TAAJ. Arvo ei voi olla pienempi kuin minimiraja
(parametri 2502 KRIIT NOP 1 MIN).

2504 KRIIT NOP 2 Katso parametri 2502 KRIIT NOP 1 MIN. 0,0 Hz /
MIN 1 rpm
0,0...500,0 Hz / |Katso parametri 2502. 1=0,1Hz/
0...30 000 rpm 1 rpm

2505 KRIIT NOP 2 Katso parametri 2503 KRIIT NOP 1 MAX. 0,0 Hz/
MAX 1 rpm
0,0...500,0 Hz / |Katso parametri 2503. 1=0,1Hz/
0...30 000 rpm 1 rpm

2506 KRIIT NOP 3 Katso parametri 2502 KRIIT NOP 1 MIN. 0,0 Hz /
MIN 1 rpm
0,0...500,0 Hz / |Katso parametri 2502. 1=0,1Hz/
0...30 000 rpm 1 rpm

2507 KRIIT NOP 3 Katso parametri 2503 KRIIT NOP 1 MAX. 0,0 Hz /
MAX 1 rpm
0,0...500,0 Hz / |Katso parametri 2503. 1=0,1Hz/
0...30 000 rpm 1 rpm

26 . |Moottorisaaddn muuttujat

MOOTTORISAATO

2601 VUON OPTI- Ottaa vuon optimointitoiminnon kayttoon tai poistaa sen POIS
MOINTI kaytdsta. Vuon optimointi vahentaa kokonaisenergiankulu-

tusta ja moottorin melutasoa, kun taajuusmuuttaja toimii
nimelliskuorman alapuolella. Kokonaishyotysuhdetta (moot-
tori ja taajuusmuuttaja) voidaan parantaa 1...10 % kuormi-
tusmomentin ja nopeuden mukaan. Toiminnon haittana on
se, ettd taajuusmuuttajan dynaaminen suorituskyky heikke-
nee.
POIS Ei kaytossa. 0
PAALLA Kaytossa 1

2602 VUOJARRU- Ottaa vuojarrutustoiminnon kayttéon tai poistaa sen kay- POIS
TUS tosta. Lisatietoja on kohdassa Vuojarrutus sivulla 746.

POIS Ei kaytossa. 0

RAJOITETTU |Vuon tasoa rajoitetaan jarrutuksen aikana. Hidastusaika on |1
pidempi kuin taydessa jarrutuksessa.

TAYSI Suurin jarrutusteho. Lahes kaikki kaytettavissa oleva virta |2

kaytetddn mekaanisen jarrutustehon muuttamiseen |amp6-
energiaksi moottorissa.
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Kuvaus

Oletus/
FbEq

2603 IR-KOMP
JANNITE

Maarittaa lahdon lisdjannitteen nollanopeudella (IR-kom-
pensointi). Sopii sovelluksille, joilla on suuri kdynnistysmo-
mentti mutta joissa ei voida kayttaa vektorisaatoa.
Ylikuumenemisen estamiseksi IR-kompensointijannite on
asetettava mahdollisimman pieneksi.

Huomautus: Toimintoa voidaan kayttaa vain, jos paramet-
rin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetuksena on SKALAAR:
TAAJ.

Alla oleva kuva esittda IR-kompensointia.

Tyypilliset IR-kompensointiarvot:

PN (KW) |O,37 |O,75 |2,2 |4,0 |7,5
200...240 V -laitteet

IR-komp, (V) (8,4 |7,7 |5,6 |8,4 |Eikay-
tossa

380...480 V -laitteet
IR-komp. (V) |14 |14 |5.6 |8.4 |7

A Moottorin
Jannite

A = IR-kompensoitu
B = Ei kompensointia

2603

> f(Hz)

Tyypista riip-
puva

0,0...100,0 V

Lisajannite

1=01V

2604 IR-KOMP TAA-
JUUS

Maarittda taajuuden, jolla IR-kompensointi on 0 V. Katso
parametrin 2603 IR-KOMP JANNITE kohdassa oleva kuva.
Huomautus: Jos parametrin 2605 U/F SUHDE arvoksi on
asetettu KAYT. ASETUS, tama parametri ei ole aktiivinen.

IR-kompensoinnin taajuus asetetaan parametrilla 26710
KAYTT.ASETUS U1.

80%

0...100%

Arvo annetaan prosentteina moottorin taajuudesta

1=1%

2605 U/F SUHDE

Valitsee jannite/taajuus (U/f) -suhteen kentanheikennyspis-
teen alapuolella. Vain skalaarisaadossa.

LINEAARI-
NEN

LINEAARINEN

Lineaarinen suhde vakiomomenttisovelluksiin.

1

NELIOLLINEN

Nelidllinen suhde keskipakopumppu- ja puhallinsovelluksiin.
Kun valittuna on neliollinen U/f-suhde, melutaso on alhai-
sempi useimmilla kayttotaajuuksilla. Tata ei suositella kesto-
magneettimoottoreille.

2

KAYT. ASETUS

Parametreilla 2610...2618 maaritetty suhde. Lisatietoja on
kohdassa Kaéyttajan maarittdma U/f-suhde sivulla 149.
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2606 KYTKENTA- Maarittaa taajuusmuuttajan kytkentataajuuden. Suurempaa (4 kHz
TAAJUUS kytkentataajuutta kaytettdessa taajuusmuuttaja toimii hiljai-
semmin.

Monimoottorijarjestelmissa kytkentataajuutta ei tule muuttaa
oletusarvosta.

Katso myo6s parametria 2607 KYTK.TAAJ OHJ. Lisatietoja
on myo6s kohdassa Kytkentéataajuuskerroin, 12N sivulla 384.

4 kHz 1=1kHz
8 kHz
12 kHz
16 kHz
2607 KYTK.TAAJ Valitsee kytkentataajuuden ohjaustavan. Valinta ei vaikuta, |ON (LOAD)
OHJ jos parametrin 2606 KYTKENTATAAJUUS arvona on
4 kHz.
PAALLA Taajuusmuuttajan maksimivirta alenee automaattisesti vali- |1

tun kytkentataajuuden mukaisesti (katso parametri 2607
KYTK.TAAJ OHJ ja kohtaa Kytkentétaajuuskerroin, 12N
sivulla 384), ja se sovitetaan taajuusmuuttajan lampdtilan
mukaan.

Tata valintaa kannattaa kayttaa, kun tiettya kytkentataa-
juutta tarvitaan suurimmalla suorituskyvylla.

fsw rajak

16 kHz|

Taajuus-
muuttajan

4kHzp - - -7 oo ampotila

T
80...100°C * 100...120 °C *

* Lampdtila riippuu taajuusmuuttajan |ahtétaajuudesta.
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ON (LOAD)

Taajuusmuuttaja kdynnistetdan 4 kHz:n kytkentataajuudella,
jotta kdynnistyksen aikana saavutetaan maksimilahtétaso.
Kaynnistyksen jalkeen kytkentataajuutta saadetaan valittua
arvoa kohti (parametri 2607 KYTK. TAAJ OHJ), jos lahtdvirta
tai lampatila sallii sen.

Taman valinnan avulla kytkentataajuutta voidaan ohjata
sopeutetusti. Sopeuttaminen vahentaa lahdon suoritusky-
kya joissakin tapauksissa.

fsw rajak

Taajuus-
muuttajan
virta I2N

Taajuus
muuttajan
4kHzp - - p oo ampotia

16 kHz|

80...100 °C * 100...120 °C *
50% ** 100% **

* Lampdtila riippuu taajuusmuuttajan Iahtétaajuudesta.

** Lyhytkestoinen ylikuorma on sallittu jokaisella
kytkentataajuudella kuormituksen oloarvon mukaan.

2

2608 JATTAMAN
KOMP.

Maarittaa jattaman vahvistuksen moottorin jattaman kom-
pensointia varten. 100 % tarkoittaa jattdman taytta kompen-
sointia; 0 % tarkoittaa, etta jattaman kompensointia ei
kayteta. Muita arvoja voidaan kayttaa, jos staattisen nopeu-
den virhe ilmenee taydestd kompensoinnista huolimatta.

Toimintoa voidaan kayttda vain skalaarisdaddssa (kun para-
metrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA asetuksena on SKA-
LAAR: TAAJ).

Esimerkki: Taajuusmuuttajalle annetaan 35 Hz:n vakiono-
peusohje. Jattdman taydestd kompensoinnista (JATTAMAN
KOMP. = 100 %) huolimatta manuaalinen takometrimittaus
moottorin akselista antaa nopeusarvoksi 34 Hz. Staattisen
nopeuden virhe on 35 Hz - 34 Hz = 1 Hz. Eron kompensoi-
miseksi jattaman vahvistusta tulisi lisata.

0%

0...200%

Jattdman vahvistus

1=1%
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2609 MOT.AANEN Valitsee moottorin danenvaimennuksen. Adnenvaimennus
VAIMEN jakaa moottorin aanen usealle taajuudelle yhden taajuuden
sijaan, mika vahentaa meluhuippujen aanenvoimakkuutta.
Satunnaiskomponentti, jonka taajuus on keskimaarin 0 Hz,
lisataan parametrilla 2606 KYTKENTATAAJUUS asetettuun
kytkentataajuuteen.
Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin
2606 KYTKENTATAAJUUS asetus on 16 kHz.
POIS Pois kaytosta 0
PAALLA Kaytossa 1
2610 KAYTT.ASE- Maarittdd muokatun U/f-kdyran ensimmaisen jannitepisteen |19 % Up:sta
TUS U1 parametrilla 26711 KAYTT.ASETUS F1 maaritetylla taajuu-
della. Lisatietoja on kohdassa Kéayttdjan maarittama U/f-
suhde sivulla 749.
0...120 % Jannite 1=1V
UN V:sta
2611 KAYTT.ASE- Maarittda muokatun U/f-kdyran ensimmaisen taajuuspis- 10,0 Hz
TUS F1 teen_
0,0...500,0 Hz |Taajuus 1=0,1Hz
2612 KAYTT.ASE- Maarittdd muokatun U/f-kayran toisen jannitepisteen para- |38 % Up:sta
TUS U2 metrilla 2613 KAYTT.ASETUS F2 maaritetylla taajuudella.
Lisatietoja on kohdassa Kayttdjan maarittdéma U/f-suhde
sivulla 749.
0...120 % Jannite 1=1V
UN V:sta
2613 KAYTT.ASE- Maarittdd muokatun U/f-kayran toisen taajuuspisteen. 20,0 Hz
TUS F2
0,0...500,0 Hz |Taajuus 1=0,1Hz
2614 KAYTT.ASE- Maarittaa muokatun U/f-kayran kolmannen jannitepisteen (47,5 %
TUS U3 parametrilla 2615 KAYTT.ASETUS F3 madritetylld taajuu- | Uy:sta
della. Lisatietoja on kohdassa Kéyttajan maarittdma U/f-
suhde sivulla 749.
0...120 % Jannite 1=1V
Un Vsta
2615 KAYTT.ASE- Maarittaa muokatun U/f-kayran kolmannen taajuuspisteen. [25,0 Hz
TUS F3
0,0...500,0 Hz |Taajuus 1=0,1Hz
2616 KAYTT.ASE- Maarittdd muokatun U/f-kayran neljannen jannitepisteen 76 % Uy:sta
TUS U4

parametrilla 2617 KAYTT. ASETUS F4 maaritetylla taajuu-
della. Lisatietoja on kohdassa Kéyttdjan maarittdma U/f-
Ssuhde sivulla 7149.
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0...120 % Jannite 1=1V
Uy V:sta
2617 KAYTT. ASE- |Maarittdd muokatun U/f-k8yran neljannen taajuuspisteen. 40,0 Hz
TUS F4
0,0...500,0 Hz |Taajuus 1=0,1Hz
2618 KH JANNITE Maarittaa U/f-kayran jannitteen, kun taajuus on yhta suuri tai |95 % Uy:sta
suurempi kuin moottorin nimellistaajuus (9907
MOOTT.NIM.TAAJ.). Lisatietoja on kohdassa Kayttajén
maarittdmé U/f-suhde sivulla 149.
0...120 % Jannite 1=1V
UN V:sta
2619 DC STABILI- Ottaa DC-jannitestabilisaattorin kayttoon tai poistaa sen POIS
SAATT. kaytosta. DC-stabilisaattoria kaytetaan taajuusmuuttajan
tasajannitevalipiirissd mahdollisesti esiintyvien jannitehei-
lahdusten estamiseen. Heilahduksia voivat aiheuttaa moot-
torin kuormitus ja huono syéttéverkko. Jos
janniteheilahduksia esiintyy, taajuusmuuttaja virittaa taa-
juusohjeen stabiloimaan tasajannitevalipiirin jannitetta ja
kuormitusmomentin heilahtelua.
POIS Pois kaytosta 0
PAALLA Kaytdssa 1
2621 PEHMEA Valitsee pakotetun virtavektorin pydrimistilan pienilla nope- |E/
KAYNN. uksilla. Kun pehmea kaynnistystapa on valittu, kiihdytyksen
ja hidastuksen ramppiajat (parametrit 2202 ja 2203) rajoitta-
vat kiihdytysaikaa. Jos kestomagneettimoottorin kayttamalla
prosessilla on suuri hitausmassa, kannattaa kayttaa hitaita
ramppiaikoja.
Toimintoa voidaan kayttaa vain kestomagneettimoottoreissa
(katso luku Liite: Kestomagneettimoottorit).
El Pois kaytosta 0
AINA Kaytdssa aina, kun taajuus on alle pehmean kaynnistystaa- |1
juuden (parametri 2623 PEHM KAYNN TAAJ.).
KAYNNIST. Kaytdssa pehmean kaynnistystaajuuden alapuolella (para- |2
metri 2623 PEHM KAYNN TAAJ.) vain moottorin kaynnis-
tyksen aikana.
2622 PEHM KAYNN |Virtavektorin pyérittamiseen pienilld nopeuksilla kaytetty 50%
VIRTA

virta. Kasvata pehmean kaynnistyksen virtaa, jos sovellus
vaatii korkeaa minimimomenttia. Pienenna pehmean kayn-
nistyksen virtaa, jos moottorin akselin heiluminen tulee mini-
moida. Huomaa, ettd momenttia ei voi saataa tarkasti
virtavektorin pydrimistilassa.

Toimintoa voidaan kayttaa vain kestomagneettimoottoreissa
(katso luku Liite: Kestomagneettimoottorit).
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kaytossa.

10...100% Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellisvirrasta 1=1%
2623 PEHM KAYNN |Lahtétaajuus, johon saakka virtavektorin pyodritysta kayte-  [10%
TAAJ. taan.
Toimintoa voidaan kayttaa vain kestomagneettimoottoreissa
(katso luku Liite: Kestomagneettimoottorit).
2...100% Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellistaajuudesta |1 =1%
2624 PEHM KAYNN |Maksimiaika, jonka pehmeé kaynnistystoiminto on aktiivi- |0's
AlKA nen. Kun arvoksi on asetettu 0 (oletus), pehmean kaynnis-
tyksen aikaraja ei ole kaytdssa.
0,2...100,0 s Maksimiaika sekunteina 1=1s
29 Huoltolaskurit
HUOLTOLASKURIT
2901 JAAHD.PUH.LA | M&éarittaa taajuusmuuttajan jadhdytyspuhaltimen kayntiaika-|0,0 kh
SK laskurin ilmoituspisteen. Arvoa verrataan parametrin 2902
JAAHD.PUH.OLO arvoon.
0,0...6553.5 kh |Aika. Jos parametrin arvoksi asetetaan nolla, laskuri ei ole |1 =0,1 kh
kaytossa.
2902 JAAHD.PUH.O |Maérittaa jaahdytyspuhaltimen kayntiaikalaskurin oloarvon. (0,0 kh
LO Kun parametrin 2901 JAAHD.PUH.LASK arvoksi on ase-
tettu muu kuin nolla, laskuri kdynnistyy. Kun laskurin oloarvo
ylittaa parametrilla 2907 asetetun arvon, paneelin naytdssa
nakyy huoltoilmoitus.
0,0...6553.5 kh |Aika. Parametri kuitataan asettamalla sen arvoksi nolla. 1=0,1kh
2903 KIERROS- Maarittda moottorin kierroslukulaskurin ilmoituspisteen. 0 Mrev
LUKU LASK | Arvoa verrataan parametrin 2904 KIERROSLUKU OLO
arvoon.
0...65535 Mrev |Miljoonaa kierrosta. Jos parametrin arvoksi asetetaan nolla, |1 = 1 Mrev
laskuri ei ole kaytdssa.
2904 KIERROS- Maarittda moottorin kierroslukulaskurin oloarvon. Kun para- |0 Mrev
LUKU OLO metrin 2903 KIERROSLUKU LASK arvoksi on asetettu muu
kuin nolla, laskuri kdynnistyy. Kun laskurin oloarvo ylittda
parametrilla 2903 asetetun arvon, paneelin naytdssa nakyy
huoltoilmoitus.
0...65535 Mrev |Miljoonaa kierrosta. Parametri kuitataan asettamalla sen 1 =1 Mrev
arvoksi nolla.
2905 KAYNTIAIKA Maarittaa taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin ilmoituspis- 0,0 kh
LASK teen. Arvoa verrataan parametrin 2906 KAYNTIAIKA OLO
arvoon.
0,0...6553.5 kh |Aika. Jos parametrin arvoksi asetetaan nolla, laskuri ei ole |1 =0,1 kh
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2906 KAYNTIAIKA Maarittda taajuusmuuttajan kayntiaikalaskurin oloarvon. 0,0 kh
OLO Kun parametrin 2905 KAYNTIAIKA LASK arvoksi on ase-
tettu muu kuin nolla, laskuri kaynnistyy. Kun laskurin oloarvo
ylittéad parametrilla 2905 asetetun arvon, paneelin naytdssa
nakyy huoltoilmoitus.
0,0...6553.5 kh |Aika. Parametri kuitataan asettamalla sen arvoksi nolla. 1=0,1kh
2907 KAYT. MWh Maarittda taajuusmuuttajan tehonkulutuslaskurin ilmoitus- |0,0 MWh
LASK pisteen. Arvoa verrataan parametrin 2908 KAYT. MWh OLO
arvoon.
0,0... Megawattitunnit. Jos parametrin arvoksi asetetaan nolla, 1=0,1 MWh
6 553,5 MWh laskuri ei ole kaytdssa.
2908 KAYT. MWh Maarittaa taajuusmuuttajan tehonkulutuslaskurin oloarvon. (0,0 MWh
OLO Kun parametrin 2907 KAYT. MWh LASK arvoksi on asetettu
muu kuin nolla, laskuri kdynnistyy. Kun laskurin oloarvo ylit-
taa parametrilla 2907 asetetun arvon, paneelin naytdssa
nakyy huoltoilmoitus.
00,0... Megawattitunnit. Parametri kuitataan asettamalla sen 1=0,1 MWh
6 553,5 MWh arvoksi nolla.
30 VIKAFUNKTIOT |Ohjelmoitavat suojaustoiminnot
3001 AI<MIN FUNK- |Ma&éarittaa taajuusmuuttajan toiminnan, jos analogiatulosig- |El KAY-
TIO naali (Al) laskee vikarajojen alapuolelle, kun analogiatulo- |TOSSA
signaalia Al kaytetaan
+ aktiivisena ohjearvon lahteena (ryhma 117 OHJEARVON
VALINTA)
+ prosessi-PID-saatajan tai ulkoisen PID-saatgjan
takaisinkytkenta tai ohjearvoldhde (ryhma 40 PID SAATO
1, 41 PID SAATO 2 tai 42 ULK / TRIM PID) ja vastaava
PID-saataja ovat aktiivisia.
3021 Al1 VIKARAJA ja 3022 Al2 VIKARAJA asettavat vika-
rajat.
El KAYTOSSA |Valvontatoiminto ei ole kaytdssa. 0
VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan A/1 PUUTTUU (0007) Al2 |1
PUUTTUU (0008), ja moottori pysahtyy vapaasti pyoérien.
Vikaraja maaritetdan parametrilla 30217 Al1 VIKARAJA /
3022 Al2 VIKARAJA.
VAKIONOP 7 | Taajuusmuuttaja antaa halytyksen ANALOGIATULO 1 2

(2006) | AlI2 PUUTTUU (2007), ja nopeus asettuu paramet-
rilla 7208 VAKIONOPEUS 7 maaritettyyn arvoon. Halytys-
raja maaritetdan parametrilla 3027 Al1 VIKARAJA | 3022
Al2 VIKARAJA.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttéa voidaan
A jatkaa turvallisesti, jos analogiatulon signaali haviaa.
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VANHA Taajuusmuuttaja antaa halytyksen ANALOGIATULO 1 3
NOPEUS (2006) /| Al2 PUUTTUU (2007), ja nopeus asettuu tasolle,

jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeudeksi maa-
rittyy kymmenen viimeisen sekunnin keskinopeus. Halytys-
raja maaritetdan parametrilla 3027 Al1 VIKARAJA | 3022
Al2 VIKARAJA.

c VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttéa voidaan
jatkaa turvallisesti, jos analogiatulon signaali haviaa.

3002 PANEELI KOM |Maarittaa, kuinka taajuusmuuttaja reagoi ohjauspaneelin VIKA
VIKA tiedonsiirtohairioon.
Huomaa: Kun jompikumpi ulkoisista ohjauspaikoista on
aktiivinen ja kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot teh-
daan ohjauspaneelista — 1007 ULK1 KASKYT / 1002 ULK2
KASKYT = 8 (PANEELI) — taajuusmuuttaja noudattaa nope-
usohjetta ulkoisten ohjauspaikkojen maarityksen mukaisesti
vanhan nopeuden tai parametrin 1208 VAKIONOPEUS 7
sijaan.
VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan PANEELIVIKA (0010),ja |1
moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

VAKIONOP 7 |Taajuusmuuttaja antaa halytyksenPANEELIVIKA (2008) ja |2
asettaa nopeudeksi parametrilla 1208 VAKIONOPEUS 7
maaritetyn arvon.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttéa voidaan
A jatkaa turvallisesti, jos ohjauspaneeliin tulee tiedon-

siirtohairio.
VANHA Taajuusmuuttaja antaa halytyksen PANEELIVIKA (2008) , ja |3
NOPEUS nopeus asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toi-

minut. Nopeudeksi maarittyy kymmenen viimeisen sekunnin
keskinopeus.

VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttéa voidaan
A jatkaa turvallisesti, jos ohjauspaneeliin tulee tiedon-

siirtohairio.
3003 ULKOINEN Valitsee ulkoinen vika 1 -signaalin liitdnnan. El KAY-
VIKA 1 TOSSA
El KAYTOSSA |Ei valittu 0
DI1 Ulkoisesta viasta ilmoitetaan digitaalitulon DI1 kautta. 1

1 = Vikalaukaisu, kun jarjestelmassa on ULKOINEN VIKA 1
(0014). Moottori pysahtyy vapaasti pyorien. 0 = Ei ulkoista

vikaa.
DI2 Katso DI/1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI/1. 5
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DI1(INV) Ulkoisesta viasta ilmoitetaan kaanteisen digitaalitulon DI1  |-1
kautta.

0 = Vikalaukaisu, kun jarjestelmassa on ULKOINEN VIKA 1
(0014). Moottori pysahtyy vapaasti pyérien. 1 = Ei ulkoista

vikaa.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
3004 ULKOINEN Valitsee ulkoinen vika 2 -signaalin liitannan. El KAY-
VIKA 2 TOSSA

Katso parametri 3003 ULKOINEN VIKA 1.
3005 MOOTT.LAMP. |Maarittaa, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun laite havaitsee | VIKA

VALV moottorin ylilamman.
El KAYTOSSA |Valvontatoiminto ei ole kaytossa. 0
VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MOOTTORIN LAMPOTILA |1

(0009), kun lampétila kasvaa suuremmaksi kuin 110 °C, ja
moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen MOOTTORIN LAMPO- |2
TILA (2010), kun moottorin lampétila ylittaa 90 °C.

3006 MOOT.LAMPO- |M&éarittdad moottorin I1ampoévalvontamenetelman lampoaika- {500 s
AlKAV vakion eli ajan, jonka kuluessa moottorin ldmpétila saavut-
taa 63 % nimellislampdétilasta vakiokuormalla.

NEMA-luokan moottoreiden UL-vaatimusten mukaisessa
lampdvalvonnassa on seuraava yleissaanto: Moottorin lam-
poaikavakio = 35 - t6. Moottorin valmistaja maarittelee t6:n
(sekunteina) ajaksi, jonka moottori voi toimia turvallisesti
kuusinkertaisella nimellisvirralla.

Lampdaika luokan 10 laukaisukayralle on 350 s, luokan 20
laukaisukayralle 700 s ja luokan 30 laukaisukayralle 1
050 s.

Moottorin
kuorma

L AN

L&émpét.
nousu

100%} — — — — —— —
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256...9999 s

Aikavakio

1=1s

3007 MOOT KUOR-
MITETT.

Maarittda kuormituskayran yhdessa parametrien 3008 TYH-
JAKAYN. KUORMA ja 3009 RAJATAAJUUS kanssa

Oletusarvolla 100 % moottorin ylikuormitussuojaus kaynnis-
tyy, kun vakiovirta ylittda 127 % parametrin 9906
MOOTT.NIM.VIRTA arvosta.

Oletuskuormitettavuus on sama taso, jonka moottorinval-
mistajat tavallisesti sallivat alle 30 °C:n kayttélampétiloissa
alle 1 000 metrin korkeudessa. Kun kayttoympariston lam-
potila ylittaa 30 °C tai asennuspaikan korkeus on yli 1 000
m, laske parametrin 3007 arvoa moottorin valmistajan suo-
situsten mukaisesti.

Esimerkki: Jos vakiosuojaustason taytyy olla 115 % moot-
torin nimellisvirrasta, aseta parametrin 3007 arvoksi 91 % (=
115/127-100 %).

Lahtdvirta (%) suhteessa arvoon
% 9906 MOOTT.NIM.VIRTA
150 —+

100=+- -~~~ — =
127% /

|
50 - |

Par. 3007

Par. 3008

f
Par. 3009

100%

50,...150%

Moottorin sallittu jatkuva kuormitus prosentteina moottorin
nimellisvirrasta.

1=1%

3008 TYHJAKAYN.
KUORMA

Maarittda kuormituskayran yhdessa parametrien 3007
MOOT KUORMITETT. ja 3009 RAJATAAJUUS kanssa

70%

25....150%

Moottorin sallittu jatkuva kuormitus nollanopeudessa pro-
sentteina moottorin nimellisvirrasta.

1=1%
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3009 RAJATAAJUUS |Maarittaa kuormituskayran yhdessa parametrien 3007 35 Hz
MOOT KUORMITETT. ja 3008 TYHJAKAYN. KUORMA
kanssa

Esimerkki: Lampovalvonnan laukaisuajat, kun parametrit
3006...3008 ovat oletusarvoissaan.

lo = Lahtovirta

In = Moottorin nimellisvirta
fo = Lahtotaajuus

fsrk = Rajataajuus

lolIN A = Laukaisuaika

3,5 7
3,0 ]
2,5 7
2,0 1
1,5 1
1,0 1

0,5 1

0 T
0 02 04 06 08 10 1,2

1...250 Hz Taajuusmuuttajan lahtdtaajuus, kun kuorma on 100 % 1=1Hz
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3010 MOOTT. JUMI-
SUOJA

Maarittda, miten taajuusmuuttaja reagoi moottorin jumitilan-
teeseen. Jumisuoja aktivoituu, jos taajuusmuuttaja on toimi-
nut jumialueella (katso alla oleva kuva) pidempaan kuin
parametrilla 3012 JUMIAIKA asetetun ajan.

Vektorisdaddssa kayttajan asettama raja = 2077 MAX
MOMENTTI 1/ 2018 MAX MOMENTTI 2 (koskee positiivi-
sia ja negatiivisia momentteja).

Skalaarisaadossa kayttajan asettama raja = 2003 MAKSIMI
VIRTA.

Saatétapa asetetaan parametrilla 9904 MOOTT. OHJAUS-
TAPA.

Momentti (%) /4
Virta (A) Jumialue

0,95 - Kayttajan asettama
raja

El KAY-
TOSSA

El KAYTOSSA

Valvontatoiminto ei ole kaytdssa.

VIKA

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MOOTT. JUMI (0012), ja
moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

—_—

VAROITUS

Taajuusmuuttaja antaa varoituksen MOT TEHO RAJ (2012).

2

3011 JUMITAAJUUS

Maarittda jumisuojan taajuusrajan. Katso parametri 3010
MOOTT. JUMISUOJA.

20,0 Hz

0,5...50,0 Hz

Taajuus

1=0,1Hz

3012 JUMIAIKA

Maarittda jumisuojan ajan. Katso parametri 3070 MOOTT.
JUMISUOJA.

20s

10...400 s

Aika

1=1s

3013 ALIKUORMI-
TUSVALV

Valitsee tavan, jolla taajuusmuuttaja toimii alikuormituk-
sessa. Alikuormitusvalvonta aktivoituu, kun:

* moottorin momentti alittaa parametrilla 30715 ALIKUORM.
KAYRA valitun kayran,

+ lahtotaajuus on yli 10 % moottorin nimellistaajuudesta ja

+ edelld mainitut ehdot ovat olleet voimassa pidempaan
kuin parametrilla 3074 ALIKUORMITUSAIKA asetetun
ajan.

El KAY-
TOSSA

El KAYTOSSA

Valvontatoiminto ei ole kaytdssa.
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VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ALIKUORMITUS (0017), |1
ja moottori pysahtyy vapaasti pyorien.
Huomautus: Aseta parametrin arvoksi VIKA vasta, kun taa-
juusmuuttajan ID-ajo on suoritettu. Jos VIKA on valittuna,
taajuusmuuttaja saattaa aiheuttaa tyypin ALIKUORMITUS
vian ID-ajon aikana.
VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen ALIKUORMA (2011). 2
3014 ALIKUORMI- Maarittda alikuormitusvalvonnan aikarajan. Katso parametri (20 s
TUSAIKA 3013 ALIKUORMITUSVALYV.
10...400 s Aikaraja 1=1s
3015 ALIKUORM. Valitsee alikuormitusvalvonnan kuormituskayran. Katso 1
KAYRA parametri 3013 ALIKUORMITUSVALV.
Ty = moottorin nimellismomentti
T fN = moottorin nimellistaajuus (9907)
M
(o)
()} Alikuormituskayrat
®
60 -
40
20
0
1...5 Kuormituskayratyypin numero kuvassa 1=
3016 SYOTTOVAIHE |Ma&éarittaa, miten taajuusmuuttaja reagoi syotdn vaiheen VIKA
puuttumiseen eli milloin tasajannitteen aaltoilu on liian suuri.
VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SYOTTOVAIHE (0022)ja |0
moottori pysahtyy vapaasti pyorien, kun tasajannitteen aal-
toilu on yli 14 % nimellisesta tasajannitteesta.
RAJA/HALY- Taajuusmuuttajan 1ahtdvirtaa on rajoitettu ja muuttaja antaa |1
TYS

halytyksen SYOTON VAIHEKATKOS (2026), kun tasajan-
nitteen aaltoilu on yli 14 % nimellisesta tasajannitteesta.
Halytyksen ja lahtdvirtarajoituksen aktivoinnin valilla on

10 sekunnin pituinen viive. Virtaa rajoitetaan, kunnes aal-
toilu laskee minimirajan 0,3 - ;4 alapuolelle.




258 Oloarvot ja parametrit

Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/

FbEq

HALYTYS Taajuusmuuttaja antaa halytyksen SYOTON VAIHEKAT- |2
KOS (2026), kun tasajannitteen aaltoilu on yli 14 % nimelli-
sesta tasajannitteesta.
3017 MAASULKU Valitsee, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun moottorissa tai |PAALLA
moottorikaapelissa havaitaan maasulkuvika.
Huomautus: Maasulkuvalvonnan poistaminen kaytosta voi
mitatoida takuun.
POIS Ei toimintaa 0
PAALLA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MAASULKU VIKA (0016), |1
jos maasulkuvika havaitaan kaynnin aikana.
KAYNNIST. Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MAASULKU VIKA (0016), |2
jos maasulkuvika havaitaan ennen kayntia.
3018 KOMM MOD Maarittaa, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun kenttavaylan |E/ KAY-
VIKA tiedonsiirrossa esiintyy hairié. Aikaviive maaritetdan para- | TOSSA
metrilla 3079 KOMM VIKA-AIKA.
El KAYTOSSA |Valvontatoiminto ei ole kaytdssa. 0
VIKA Suojaus on kaytdssa. Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 1
SERIAL 1 ERR (0028) ja pysahtyy vapaasti pyorien.
VAKIONOP 7 | Valvontatoiminto on kaytossa. Taajuusmuuttaja antaa haly- |2
tyksen /1O KOMM (2005), ja nopeus asettuu parametrilla
1208 VAKIONOPEUS 7 maaritettyyn arvoon.
VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttda voidaan
A jatkaa turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.
VANHA Valvontatoiminto on kaytossa. Taajuusmuuttaja antaa haly- |3
NOPEUS tyksen IO KOMM (2005), ja nopeus asettuu tasolle, jolla
taajuusmuuttaja on viimeksi toiminut. Nopeudeksi maarittyy
kymmenen viimeisen sekunnin keskinopeus.
c VAROITUS! Varmista, etta laitteen kayttda voidaan
jatkaa turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen aikana.
3019 KOMM VIKA- |Maarittda kenttavaylan tiedonsiirtokatkoksen valvonnan 3,0s
AIKA aikaviiveen. Katso parametri 3078 KOMM MOD VIKA.
0,0...600,0 s Viiveaika 1=0,1s
3021 A1 VIKARAJA |Méaarittda analogiatulon Al1 vikatason. Jos parametrin 3007 {0,0%
AI<MIN FUNKTIO arvoksi on asetettu VIKA, taajuusmuut-
taja laukeaa vikaan Al1 PUUTTUU (0007), kun analogiatu-
losignaali laskee asetetun tason alapuolelle.
Tata rajaa ei saa asettaa parametrilla 7307 MINIMI Al1 ase-
tetun tason alapuolelle.
0,0...100,0% Arvo prosentteina taydesta signaalialueesta 1=0,1%
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3022 Al2 VIKARAJA |Maarittaa analogiatulon Al2 vikatason. Jos parametrin 3001 |0,0%
AI<MIN FUNKTIO arvoksi on asetettu VIKA, taajuusmuut-
taja laukeaa vikaan A2 PUUTTUU (0008), kun analogiatu-
losignaali laskee asetetun tason alapuolelle.
Tata rajaa ei saa asettaa parametrilla 1304 MINIMI Al2 ase-
tetun tason alapuolelle.
0,0...100,0% Arvo prosentteina taydesta signaalialueesta 1=0,1%
3023 KAAPELOINTI- |Ma&éarittad, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun syéttd- ja PAALLA

VIKA moottorikaapeli on kytketty vaarin (eli syttokaapeli on kyt-
ketty taajuusmuuttajan moottorikaapelilitantaan).

Huomautus: Kaapelointivian (maasulkuvian) valvonnan
poistaminen kaytdsta voi mitatdida takuun.

POIS Ei toimintaa 0

PAALLA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan LAHTOJOHD. (0035). 1

3025 STO TOIMINTA |Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi havaitessaan, ettd | VAIN. VAR
STO (Safe Torque Off) -toiminto on aktiivinen.

VAIN VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan SAFE TORQUE OFF 1
(0044).

VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa halytyksen SAFE TORQUE OFF 2
(2035) ollessaan pysahtynyt ja laukeaa vikaan SAFE TOR-

QUE OFF (0044) ollessaan kaynnissa.

VIKA Taajuusmuuttaja ei anna kayttajalle ilmoitusta ollessaan 3
pysahtynyt ja laukeaa vikaan SAFE TORQUE OFF (0044)
ollessaan kaynnissa.

VAIN. VAR Taajuusmuuttaja antaa varoituksen SAFE TORQUE OFF |4
(2035).

Huomautus: Kaynnistyssignaali on kuitattava (asetettava
arvoon 0), jos STO (Safe Torque Off) -toimintoa on kaytetty
taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

3026 SYOTTO Maarittaa, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun ohjauskortti | VAROITUS

PUUTTUU saa virtansa ulkoisesti MPOW-01-aputeholaajennusmoduu-
lista (katso kohta Liite: Laajennusmoduulit sivulla 417) ja
kayttaja pyytaa kaynnistysta.

VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen ALIJANNITE (2003). 1

VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan DC ALIJANNIT (0006). 2

El Taajuusmuuttaja ei anna kayttajalle ilmoitusta. 3

3027 LISAV. TIE- Valitsee taajuusmuuttajan toiminnon, kun MREL-01-1aht6re- |1

DONSIIRTO  ||emoduuli irrotetaan taajuusmuuttajasta ja parametrilla 7402

RELELAHTO 2, 1403 RELELAHTO 3 tai 1410 RELE-
LAHTO 4 on muu arvo kuin nolla.
POIS Ei toimintoa. 0
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PAALLA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 7006 PAR ULK RO. 1
31 AUTOM. Automaattinen viankuittaus. Automaattinen viankuittaus on
VIANKUITTAUS

mahdollista vain tietyntyyppisten vikojen yhteydessa ja sil-
loin, kun viankuittaustoiminto on valittu kayttdon kyseiselle
vikatyypille.

3101 YRITYSTEN
LKM

Maarittaa, kuinka monta kertaa taajuusmuuttaja yrittaa kui-
tata vian parametrilla 37102 YRITYSAIKA asetetussa ajassa.

Jos automaattisten viankuittausten maara ylittda asetetun
maaran (yritysajan kuluessa), taajuusmuuttaja estaa lisayri-
tykset ja pysyy pysahtyneena. Taajuusmuuttaja on kuitat-
tava ohjauspaneelista tai parametrilla 1604 VIANKUITTAUS
valitusta lahteesta.

Esimerkki: Parametrilla 3702 asetetun yritysajan kuluessa
on esiintynyt kolme vikaa. Viimeinen vika kuitataan vain, jos
parametrin 3707 arvo on vahintaan 3.

Yritysaika

Nt X = Automaattinen
K—X > viankuittaus

X

0...5

Automaattisten viankuittausten lukumaara.

3102 YRITYSAIKA

Maarittda automaattisen viankuittausajan. Katso parametri
3101 YRITYSTEN LKM.

30,0 s

1,0...600,0 s

Aika

1=0,1s

3103 VIIVEAIKA

Maarittaa ajan, jonka taajuusmuuttaja odottaa vian havait-
semisen jalkeen, ennen kuin se yrittda kuitata vian auto-
maattisesti. Katso parametri 3101 YRITYSTEN LKM. Jos
viiveajaksi asetetaan nolla, taajuusmuuttaja kuittaa vian
valittdmasti.

0,0s

0,0...120,0 s

Aika

1=0,1s

3104 YLIVIRTA

Asettaa ylivirran automaattisen kuittauksen toimintaan / pois
toiminnasta. Kuittaa automaattisesti vian YLIVIRTA (0001)
parametrilla 3703 VIIVEAIKA asetetun viiveen jalkeen.

POIS

POIS

Ei kaytdssa.

PAALLA

Kaytossa

3105 YLIJANNITE

Asettaa valipiirin ylijannitevian automaattisen kuittauksen
toimintaan / pois toiminnasta. Kuittaa automaattisesti vian
DC YLIJANNIT (0002) parametrilla 3103 VIIVEAIKA asete-
tun viiveen jalkeen.

POIS

POIS

Ei kaytdssa.

PAALLA

Kaytdssa
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3106 ALIJANNITE Asettaa valipiirin alijannitevian automaattisen kuittauksen |POIS
toimintaan / pois toiminnasta. Kuittaa automaattisesti vian
DC ALIJANNIT (0006) parametrilla 3103 VIIVEAIKA asete-
tun viiveen jalkeen.
POIS Ei kaytossa. 0
PAALLA Kaytdssa 1
3107 AI<MINIMI Asettaa vian AI<MIN (analogiatulosignaali alittanut sallitun |POIS
minimirajan) -vikojen Al1 PUUTTUU (0007) ja Al2 PUUT-
TUU (0008) automaattisen kuittauksen toimintaan / pois toi-
minnasta. Kuittaa vian automaattisesti parametrilla 37103
VIIVEAIKA asetetun viiveen jalkeen.
POIS Ei kaytossa. 0
PAALLA Kaytdssa 1
VAROITUS! Taajuusmuuttaja voi kdynnistya uudel-
leen pitkankin pysahdyksen jalkeen, jos analogiatulo-
signaali palautuu. Varmista, etta toiminnon kaytto ei aiheuta
vaaraa.
3108 ULKOINEN Asettaa vikojen ULKOINEN VIKA 1 (0014) ja ULKOINEN  |POIS
VIKA VIKA 2 (0015) automaattisen kuittauksen toimintaan tai pois
toiminnasta. Kuittaa vian automaattisesti parametrilla 3703
VIIVEAIKA asetetun viiveen jalkeen.
POIS Ei kaytossa. 0
PAALLA Kaytossa 1
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32 VALVONTA

Signaalin valvonta. Valvonnan tilaa voidaan seurata rele- tai
transistorilahdolla. Katso parametriryhmia 14 RELELAH-
DOT ja 18 TAAJUUSTULO JA TRANSISTORI-LAHTO.

3201 VALVONTA 1

Valitsee ensimmaisen valvotun signaalin. Valvontarajat
maaritetdan parametreilla 3202 VALV 1 ALARAJA ja 3203
VALV 1 YLARAJA.

Esimerkki 1: Jos 3202 VALV 1 ALARAJA < 3203 VALV 1
YLARAJA

Tapaus A = parametrin 1401 RELELAHTO 1 arvoksi on
asetettu VALV.1 YLI. Rele vetaa, kun parametrilla 3201
VALVONTA 1 valittu signaalin arvo ylittda parametrilla 3203
VALV 1 YLARAJA méaaritetyn valvontarajan. Rele pysyy
aktiivisena, kunnes valvottu arvo laskee parametrilla 3202
VALV 1 ALARAJA maaritetyn alarajan alapuolelle.

Tapaus B = parametrin 1401 RELELAHTO 1 arvoksi on
asetettu VALV.1 ALI. Rele vetaa, kun parametrilla 3201
VALVONTA 1 valittu signaalin arvo laskee parametrilla 3202
VALV 1 ALARAJA maaritetyn valvontarajan alapuolelle.
Rele pysyy aktiivisena, kunnes valvottu arvo nousee para-
metrilla 3203 VALV 1 YLARAJA maaritetyn ylarajan ylapuo-
lelle.

Valvotun parametrin arvo

A
Ylaraja par. 3203 -

Alaraja par. 3202 1 |7
|
|

| |
B
Tapaus A | | |
Vetaa (1) 1—
0 >

|
Tapaus B | ‘ ‘ ‘ | ‘
Vetaa (1)
0 |

103
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Esimerkki 2: Jos 3202 VALV 1 ALARAJA > 3203 VALV 1
YLARAJA

Alaraja 3203 VALV 1 YLARAJA pysyy aktiivisena, kunnes
valvottu signaali ylittda ylemman rajan 3202 VALV 1 ALA-
RAJA ja tekee siita aktiivisen rajan. Uusi raja pysyy aktiivi-
sena, kunnes valvottu signaali laskee alemman rajan 3203
VALV 1 YLARAJA alapuolelle ja tekee siita aktiivisen rajan.

Tapaus A = parametrin 1401 RELELAHTO 1 arvoksi on
asetettu VALV.1 YLI. Rele vetaa aina, kun valvottu signaali
ylittda aktiivisen rajan.

Tapaus B = parametrin 1401 RELELAHTO 1 arvoksi on
asetettu VALV.1 ALI. Rele paastaa aina, kun valvottu sig-
naali alittaa aktiivisen rajan.

Valvotun parametrin arvo  Aktiivinen raja

R

Alaraja par. 3202A - — -

N \
Ylaraja par. 3203 //\,\,l - e
— ——t—> ¢
Tapaus A | | || | |
Vetda (1)1
T
Tapaus B | o o |
Vetaa (1) — —
0 »
0, x...x Parametri-indeksi ryhmassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimer- |1 =1
kiksi 102 = 0702 NOPEUS. 0 = ei kaytdssa.
3202 VALV 1 ALA- Maarittda parametrilla 3201 VALVONTA 1 valitun ensimmai- | -
RAJA sen valvotun signaalin alarajan. Valvonta aktivoituu, jos arvo
alittaa rajan.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3207 asetuksesta. -
3203 VALV 1 YLA- Maarittaa parametrilla 3207 VALVONTA 1 valitun ensimmai- |-
RAJA sen valvotun signaalin ylarajan. Valvonta aktivoituu, jos arvo
on rajan ylapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3207 asetuksesta. -
3204 VALVONTA 2 Valitsee toisen valvotun signaalin. Valvontarajat maaritetaan | 104
parametreilla 3205 VALV 2 ALARAJA ja 3206 VALV 2 YLA-
RAJA. Katso parametri 3201 VALVONTA 1.
X...X Parametri-indeksi ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimer- |1 =1

kiksi 102 = 0702 NOPEUS.
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3205 VALV 2 ALA- Maarittda parametrilla 3204 VALVONTA 2 valitun toisen val- |-
RAJA votun signaalin alarajan. Valvonta aktivoituu, jos arvo alittaa
rajan.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3204 asetuksesta. -
3206 VALV 2 YLA- Maarittaa parametrilla 3204 VALVONTA 2 valitun toisen val- | -
RAJA votun signaalin yldrajan. Valvonta aktivoituu, jos arvo on
rajan ylapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3204 asetuksesta. -
3207 VALVONTA 3 |Valitsee kolmannen valvotun signaalin. Valvontarajat maari- [ 105
tetdan parametreilla 3208 VALV 3 ALARAJA ja 3209 VALV
3 YLARAJA. Katso parametri 3201 VALVONTA 1.
X...X Parametri-indeksi ryhmassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimer- |1 =1
kiksi 102 = 0102 NOPEUS.
3208 VALV 3 ALA- Maarittaa parametrilla 3207 VALVONTA 3 valitun kolman- |-
RAJA nen valvotun signaalin alarajan. Valvonta aktivoituu, jos
arvo alittaa rajan.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3207 asetuksesta. -
3209 VALV 3 YLA- Maarittaa parametrilla 3207 VALVONTA 3 valitun kolman- |-
RAJA nen valvotun signaalin ylarajan. Valvonta aktivoituu, jos arvo
on rajan ylapuolella.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3207 asetuksesta. -
33 TIEDOTUKSET Laiteohjelmistoversio, koestuspaiva jne.
3301 OHJELMAVER- | Tuo nayttéon laiteohjelmistoversion.
SIO
0000...FFFF Esimerkiksi 241A hex
hex
3302 LATAUSPAK Tuo nayttoon ohjelman latauspaketin version. riippuu tyy-
VERSIO pistd
2201...22FF 2201 hex = ACS355-0nE-
hex 2202 hex = ACS355-0nU-
3303 KOESTUS- Nayttda koestuspaivan. 00,00
PAIVA
Paivays on muodossa VV.VV (vuosi, viikko).




Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo

Oloarvot ja parametrit 265

Kuvaus

Oletus/
FbEq

3304 NIMELLISAR- |Tuo nayttéon taajuusmuuttajan nimellisvirran ja -jannitteen. {0000 hex
VOT
0000...FFFF Arvo on muodossa XXXY hex, jossa
hex XXX = Taajuusmuuttajan nimellisvirta ampeereina. "A” tar-
koittaa desimaalipilkkua. Esimerkiksi XXX = 9A8 tarkoittaa,
etta nimellisvirta on 9,8 ampeeria.
Y = Taajuusmuuttajan nimellisjannite:
1 = 1-vaiheinen 200...240 V
2 = 3-vaiheinen 200...240 V
4 = 3-vaiheinen 380...480 V
3305 PARAMETRI- |Tuo nayttédn taajuusmuuttajassa kaytetyn parametritaulun
TAULU version.
0000...FFFF Esimerkiksi 400E hex
hex
34 PANEELINAYTTO |Paneelin naytéssé nakyvien olosignaalien valinta
3401 SIGNAL 1 Valitsee ensimmaisen ohjauspaneelissa ohjaustilassa naky-|103
PARAM van signaalin.
Assistant- 3404 3405
ohjauspaneeli
LOC U +
01374—15!0 Hz
0138 ——» .7 A
0139+—17.3 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
0 = ei kaytdssa |Parametri-indeksi ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimer- |1 =1

101...180

kiksi 102 = 0102 NOPEUS. Jos arvoksi on asetettu O,
mitaan signaalia ei ole valittu.

3402 SIGNAL 1

Maarittaa parametrilla 3407 SIGNAL 1 PARAM valitun sig-

MINIMI naalin minimiarvon.
Néytén j
arvo
3407-| — — — — — :
|
3406 — |
| | Lahde
| |
3402 3403  @vo
Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin
3404 NAYTTO 1 MUOTO asetuksena on SUORA.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3401 asetuksesta. -
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3403 SIGNAL 1 MAK-|Maarittda parametrilla 3407 SIGNAL 1 PARAM valitun sig- |-
SIMI naalin maksimiarvon. Katso parametrin 3402 SIGNAL 1
MINIMI kuva.
Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin
3404 NAYTTO 1 MUOTO asetuksena on SUORA.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 34071 asetuksesta. -
3404 NAYTTO 1 Maarittaa parametrilla 3401 SIGNAL 1 PARAM valitun nay- | SUORA
MUOTO tettavan signaalin muodon.
+/-0 Etumerkilla varustettu / etumerkitdon arvo. Yksikko valitaan |0
+/-0.0 parametrilla 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO. y
+/-0,00 Esimerkki: Pl (3,14159) 2
+/_0’000 3404arvo Naytto Alue 3
+/-0 +3 -32768...+32767
+0 +/-0.0 + 3,1 4
+0,0 +/-0.00 + 3,14 5
+0’00 +/-0.000 + 3,142 6
+0 3 0...65535
+0,000 Y00 31 7
+0.00 3,14
+0.000 3,142
PYLVAS- Pylvaskaavio 8
NAYTTO
SUORA Suora nayttdé. Desimaalipilkun paikka ja mittayksikét ovat |9
samat kuin lahdesignaalissa.
Huomautus: Parametrit 3402, 3403 ja 3405...3407 eivat ole
voimassa.
3405 NAYTTO 1 Valitsee parametrilla 3407 SIGNAL 1 PARAM valitun naytet- | Hz
YKSIKKO tavan signaalin yksikon.
Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin
3404 NAYTTO 1 MUOTO asetuksena on SUORA.
Huomautus: Yksikon valinta ei muunna arvoja.
El YKSIKKOA |Yksikkda ei ole valittu 0
A ampeeri 1
Vv voltti 2
Hz hertsi 3
% prosentti 4
S sekunti 5
h tunti 6
rem kierrosta minuutissa 7
kh kilotunti 8
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°C celsius 9

Ib ft paunaa jalkaa kohden 10
mA milliampeeri 11
mV millivoltti 12
kW kilowatti 13
w watti 14
kWh kilowattitunti 15
°F fahrenheit 16
hv hevosvoima 17
MWh megawattitunti 18
m/s metrid sekunnissa 19
m3/h kuutiometria tunnissa 20
dm3/s kuutiodesimetria sekunnissa 21
bar baari 22
kPa kilopascal 23
GPM gallonaa minuutissa 24
PSI paunaa nelidtuumaa kohti 25
CFM kuutiojalkaa minuutissa 26
ft jalkaa 27
MGD miljoonaa gallonaa paivassa 28
inHg elohopeatuumaa 29
FPM jalkaa minuutissa 30
kb/s kilotavua sekunnissa 31
kHz kilohertsi 32
ohm ohmi 33
ppm pulssia minuutissa 34
pps pulssia sekunnissa 35
I/s litraa sekunnissa 36
I/min litraa minuutissa 37
I/h litraa tunnissa 38
m3/s kuutiometria sekunnissa 39
m3/m kuutiometria minuutissa 40
kg/s kilogrammaa sekunnissa 41
kg/m kilogrammaa minuutissa 42
kg/h kilogrammaa tunnissa 43
mbar millibaari 44
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Pa pascal 45
GPS gallonaa sekunnissa 46
galls gallonaa sekunnissa 47
gal/m gallonaa minuutissa 48
gal/h gallonaa tunnissa 49
ft3/s kuutiojalkaa sekunnissa 50
ft3/m kuutiojalkaa minuutissa 51
ft3/h kuutiojalkaa tunnissa 52
Ib/s paunaa sekunnissa 53
Ib/m paunaa minuutissa 54
Ib/h paunaa tunnissa 55
FPS jalkaa sekunnissa 56
ft/s jalkaa sekunnissa 57
inH20 vesituumaa 58
in wg vesimittarin tuumaa 59
ft wg vesimittarin jalkaa 60
Ibsi paunaa neli6tuumaa kohti 61
ms millisekunti 62
Mrev miljoonaa kierrosta 63
d paiva 64
inWC vesipatsaan tuumaa 65
m/min metrid minuutissa 66
Nm newtonmetri 67
Km3/h tuhansia kuutiometreja tunnissa 68
Yoref ohje prosentteina 117
%act oloarvo prosentteina 118
%dev eroarvo prosentteina 119
% LD kuorma prosentteina 120
% SP ohjearvo prosentteina 121
%FBK takaisinkytkenta prosentteina 122
lout I&htbvirta (prosentteina) 123
Vout l&htojannite 124
Fout l&htotaajuus 125
Tout |[&htdmomentti 126
Vdc tasajannite 127
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/
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3406 NAYTTO 1 Asettaa parametrilla 3401 SIGNAL 1 PARAM valitun signaa- |-
MINIMI lin naytolla nakyvan minimiarvon. Katso parametri 3402
SIGNAL 1 MINIMI.
Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin
3404 NAYTTO 1 MUOTO asetuksena on SUORA.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3407 asetuksesta. -
3407 NAYTTO 1 Asettaa parametrilla 3401 SIGNAL 1 PARAM valitun signaa- |-
MAKSIMI lin naytdlla nakyvan maksimiarvon. Katso parametri 3402
SIGNAL 1 MINIMI.
Huomautus: Parametri ei ole voimassa, jos parametrin
3404 NAYTTO 1 MUOTO asetuksena on SUORA.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3401 asetuksesta. -
3408 SIGNAL 2 Valitsee toisen ohjauspaneelissa ohjaustilassa nakyvan sig- | 104
PARAM naalin. Katso parametri 3407 SIGNAL 1 PARAM.
0 = ei kaytdssa |Parametri-indeksi ryhméassa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimer- |1 =1
101...180 kiksi 102 = 0102 NOPEUS. Jos arvoksi on asetettu 0,
mitdan signaalia ei ole valittu.
3409 SIGNAL 2 Maarittda parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun sig- |-
MINIMI naalin minimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL 1
MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3408 asetuksesta. -
3410 SIGNAL 2 MAK-|Maarittda parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun sig- |-
SIMI naalin maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL 1
MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3408 asetuksesta. -
3411 NAYTTO 2 Maarittaa parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun nay- | SUORA
MUOTO tettdvan signaalin muodon.
Katso parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO. -
3412 NAYTTO 2 Valitsee parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun naytet- |-
YKSIKKO tavan signaalin yksikon.
Katso parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO. -
3413 NAYTTO 2 Asettaa parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun signaa- |-
MINIMI lin nytdlla nakyvan minimiarvon. Katso parametri 3402
SIGNAL 1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3408 asetuksesta. -
3414 NAYTTO 2 Asettaa parametrilla 3408 SIGNAL 2 PARAM valitun signaa- | -
MAKSIMI lin naytolla nakyvan maksimiarvon. Katso parametri 3402
SIGNAL 1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3408 asetuksesta. -
3415 SIGNAL 3 Valitsee kolmannen ohjauspaneelissa ohjaustilassa naky- |[105
PARAM van signaalin. Katso parametri 3401 SIGNAL 1 PARAM.
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0 = ei kdytdssa |Parametri-indeksi ryhméssa 01 KAYTTOTIEDOT. Esimer- |1 =
101...180 kiksi 102 = 0102 NOPEUS. Jos arvoksi on asetettu 0,
mitaan signaalia ei ole valittu.
3416 SIGNAL 3 Maarittaa parametrilla 3415 valitun signaalin minimiarvon. |-
MINIMI Katso parametri 3402 SIGNAL 1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3415 SIGNAL 3 PARAM ase- |-
tuksesta.
3417 SIGNAL 3 MAK-|Maarittda parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM valitun sig- |-
SIMI naalin maksimiarvon. Katso parametri 3402 SIGNAL 1
MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3415 SIGNAL 3 PARAM ase- |-
tuksesta.
3418 NAYTTO 3 Maarittda parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM valitun nay- | SUORA
MUOTO tettavan signaalin muodon.
Katso parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO. -
3419 NAYTTO 3 Valitsee parametrilla 3475 SIGNAL 3 PARAM valitun naytet- |-
YKSIKKO tavan signaalin yksikon.
Katso parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO. -
3420 NAYTTO 3 Asettaa parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM valitun signaa- |-
MINIMI lin naytolla nakyvan minimiarvon. Katso parametri 3402
SIGNAL 1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3415 SIGNAL 3 PARAM ase- |-
tuksesta.
3421 NAYTTO 3 Asettaa parametrilla 3415 SIGNAL 3 PARAM valitun signaa- |-
MAKSIMI lin naytolla nakyvan maksimiarvon. Katso parametri 3402
SIGNAL 1 MINIMI.
X...X Asetusalue riippuu parametrin 3415 asetuksesta. -
35 MOOTT. Moottorin [ampétilan mittaus. Lisatietoja on kohdassa Moot-
LAMPOTILA torin l&mpétilan mittaus vakio-l/O-kortilla sivulla 163.
3501 ANTURIN Asettaa moottorin lampétilan mittauksen paalle ja valitsee |El KAY-
TYYPPI anturityypin. Katso my6s parametrirynma 15 ANALOGIA- | TOSSA
LAHDOT.
El KAYTOSSA |Toiminto ei ole kaytdssa. 0
1 x PT100 Toiminto on kaytdssa. Lampdétila mitataan yhdella Pt100-
anturilla. Analogialahté AO sy6ttaa vakiovirtaa anturin
kautta. Anturin resistanssi kasvaa, kun moottorin |ampdtila
nousee. Myo6s anturin yli meneva jannite nousee. Lampaoti-
lan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta Al1/2 ja
muuntaa sen celsiusasteiksi.
2xPT100 Toiminto on kaytossa. Lampdtila mitataan kahdella Pt100- |2
anturilla. Katso 7 x PT100.
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Kuvaus

Oletus/

3 x PT100

Toiminto on kaytossa. Lampoétila mitataan kolmella Pt100-
anturilla. Katso 1 x PT100.

FbEq

PTC

Toiminto on kaytdssa. Lampdétilaa valvotaan yhdella PTC-
anturilla. Analogialahté AO sy6ttaa vakiovirtaa anturin
kautta. Anturin resistanssi kasvaa voimakkaasti, kun moot-
torin lampdtila ylittda PTC-ohjelampdtilan (Tref), kuten myds
vastuksen yli meneva jannite. Lampdtilan mittaustoiminto
lukee jannitteen analogiatulon Al1/2 kautta ja muuntaa sen
ohmeiksi. Seuraavassa kaaviossa on kuvattu tyypillisia
PTC-anturin resistanssiarvoja moottorin kayttélampdtilan
funktiona.

Resistanssi
0...1,5 kohm
> 4 kohm

Lampotila
Normaali
Ylilampo

ohmi
4000 A

1330
550

100

TERMIST. (0)

Toiminto on kaytossa. Moottorin lampdtilaa valvotaan digi-
taalituloon kytketyn, yleensa kiinni olevan termistorireleen
kautta taajuusmuuttajaan liitetylld PTC-anturilla (katso
PTC). 0 = moottorin ylilampo.

TERMIST. (1)

Toiminto on kaytossa. Moottorin lampdtilaa valvotaan digi-
taalituloon kytketyn, yleensa auki olevan termistorireleen
kautta taajuusmuuttajaan liitetylla PTC-anturilla (katso
PTC). 1 = moottorin ylilampo.

3502 TULON
VALINTA

Valitsee moottorin lampotilan mittaussignaalin |ahteen.

All

Al1

Analogiatulo Al1. Kaytetaan, kun lampdtilan mittaukseen on
valittu Pt100- tai PTC-anturi.

Al2

Analogiatulo Al2. Kaytetaan, kun lampdtilan mittaukseen on
valittu Pt100- tai PTC-anturi.
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FbEq

DI1 Digitaalitulo DI1. Parametria kdytetaan, kun parametrin 3
3501 ANTURIN TYYPPI arvoksi on asetettu TERMIST.
(O)I TERMIST. (1).
DI2 Digitaalitulo DI2. Parametria kaytetaan, kun parametrin 4
3501 ANTURIN TYYPPI arvoksi on asetettu TERMIST.
(O)ITERMIST. (1).
DI3 Digitaalitulo DI3. Parametria kdytetaan, kun parametrin 5
3501 ANTURIN TYYPPI arvoksi on asetettu TERMIST.
(O)I TERMIST. (1).
Di4 Digitaalitulo DI14. Parametria kaytetaan, kun parametrin 6
3501 ANTURIN TYYPPI arvoksi on asetettu TERMIST.
(O)I TERMIST. (1).
DI5 Digitaalitulo DI5. Parametria kdytetaan, kun parametrin 7
3501 ANTURIN TYYPPI arvoksi on asetettu TERMIST.
(O)I TERMIST. (1).
3503 HALYTYSRAJA |Maarittda moottorin lampétilan mittauksen halytysrajan. 0
Halytys MOOTTORIN LAMPOTILA (2010) annetaan, kun
raja ylittyy. Kun parametrin 35071 ANTURIN TYYPPI arvoksi
on asetettu TERMIST. (0)/ TERMIST. (1): 1 = halytys.
X...X Halytysraja -
3504 VIKARAJA Maarittda moottorin lampdtilan mittauksen vikalaukaisura- |0
jan. Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan MOOTTORIN LAM-
POTILA (0009), kun raja ylittyy. Kun parametrin 3501
ANTURIN TYYPPI arvoksi on asetettu TERMIST. (0)I TER-
MIST. (1): 1 = vika.
X...X Vikaraja -
3505 AO VAKIO Ottaa kayttoon virran syéton analogialdhdésta AO. Para- POIS
VIRTA metriasetus kumoaa parametriryhman 15 ANALOGIALAH-
DOT asetukset.
PTC-anturilla 1ahtovirta on 1,6 mA.
Pt 100 -anturilla 1ahtovirta on 9,1 mA.
POIS Pois kaytosta 0
PAALLA Kaytdssa 1
36 Aikajaksot 1-4 ja tehostussignaali. Lisatietoja on kohdassa
AJASTINTOIMINNOT | Reaaliaikakello ja ajastintoiminnot sivulla 171.
3601 AJASTIMIEN Valitsee ajastintoiminnon kaynnistyssignaalin lahteen. El KAY-
KAYNN TOSSA
El KAYTOSSA |Ajastintoimintoa ei ole valittu. 0
DI1 Digitaalitulo DI. Ajastintoiminnon kaynnistys digitaalitulon 1
DI1 nousevalla reunalla.
DI2 Katso DI1. 2
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DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI/1. 4
DI5 Katso DI1. 5
PAALLA Ajastintoiminto on aina kaytossa. 7
DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. Ajastintoiminnon kaynnistys -1
digitaalitulon DI1 laskevalla reunalla.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
3602 KAYNN.AIKA 1 |Ma&arittaa paivittaisen kaynnistysajan 1. Aikaa voidaan 00:00:00
muuttaa 2-sekunnin askelina.
00:00:00... Tunnit:minuutit:sekunnit.
23:59:58 Esimerkki: Jos parametriarvoksi asetetaan 07:00:00, ajas-
tintoiminto 1 kdynnistyy klo 7.00 aamulla.
3603 PYSAYTYS- Maarittaa paivittaisen pysaytysajan 1. Aikaa voidaan muut- |00:00:00
AIKA 1 taa 2-sekunnin askelina.
00:00:00... Tunnit:minuutit:sekunnit.
23:59:58 Esimerkki: Jos parametriarvoksi asetetaan 18:00:00, ajas-
tintoiminto 1 pysahtyy klo 18.00.
3604 KAYNN.PAIVA |Ma&arittaa kaynnistyspaivan 1. MAANANTAI
1
MAANANTAI 1
TISTAI Esimerkki: Jos parametriarvoksi asetetaan MAANANTAI, |5
KESKIVIIKKO ajastintoiminto 1 on aktiivinen maanantaista keskiyosta lah-
tien (00.00.00). 3
TORSTAI 4
PERJANTAI 5
LAUANTAI 6
SUNNUNTAI 7
3605 PYSAYTYS- Maarittaa pysaytyspaivan 1. MAANANTAI
PAIVA 1
Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
Esimerkki: Jos parametriarvoksi asetetaan PERJANTAI,
ajastintoiminnon 1 aktivointi paattyy perjantaina keskiyolla
(23.59.58).
3606 KAYNN.AIKA 1 |Katso parametri 3602 KAYNN.AIKA 1.
Katso parametri 3602 KAYNN.AIKA 1.
3607 PYSAYTYS- Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.

AlKA 2
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Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.

Oletus/
FbEq

3608 gAYNN.PAIV/-'\ Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
3609 PYSAYTYS- Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.
PAIVA 2
Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.
3610 KAYNN.AIKA 3 |Katso parametri 3602 KAYNN.AIKA 1.
Katso parametri 3602 KAYNN.AIKA 1.
3611 PYSAYTYS- Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.
AIKA 3
Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.
3612 gAYNN. PAIVA |Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
3613 PYSAYTYS- Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.
PAIVA 3
Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.
3614 KAYNN.AIKA 4 |Katso parametri 3602 KAYNN.AIKA 1.
Katso parametri 3602 KAYNN.AIKA 1.
3615 PYSAYTYS- Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.
AlIKA 4
Katso parametri 3603 PYSAYTYSAIKA 1.
3616 EAYNN.PAIVA Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
Katso parametri 3604 KAYNN.PAIVA 1.
3617 PYSAYTYS- Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.
PAIVA 4
Katso parametri 3605 PYSAYTYSPAIVA 1.
3622 TEHOSTETTU |Valitsee tehostetun kaytdn aktivointisignaalin lahteen. El KAY-
KAYTT TOSSA
El KAYTOSSA |Ei tehostetun kaytdn aktivointisignaalia 0
DI1 Digitaalitulo DI1. 1 = aktiivinen, O = ei aktiivinen. 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Di4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI/1. 5
DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. 0 = aktiivinen, 1 = ei aktiivinen. | -1
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2




Oloarvot ja parametrit 275

Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/
FbEq

DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

3623 TEHOSTETTU |Maarittda ajan, jonka kuluessa tehostetun kaytdn aktivointi |00:00:00
AIKA paattyy sen jalkeen, kun aktivointisignaali on kytketty pois

toiminnasta.

00:00:00... tunnit:minuutit:sekunnit
23:59:58 Esimerkki: Jos parametrin 3622 TEHOSTETTU KAYTT

arvoksi on asetettu DI/1 ja parametrin 3623 TEHOSTETTU
AIKA arvoksi 01:30:00, tehostus on aktiivinen 1 tunnin ja 30
minuuttia sen jalkeen, kun digitaalitulon DI aktivointi paattyy.

Tehostus —
aktiivinen ‘
DI |
- >
Tehostettu aika
3626 AJASTIN- Valitsee aikajaksot toimintoa AJASTIN-TOIMINTO1 varten. |El KAY-
TOIMINTO1 Ajastintoiminto voi sisaltaa 0...4 aikajaksoa ja tehostuksen. | TOSSA
El KAYTOSSA |Aikajaksoa ei ole valittu. 0
T Aikajakso 1 1
T2 Aikajakso 2 2
T14T2 Aikajaksot 1 ja 2 3
T3 Aikajakso 3 4
T1+T3 Aikajaksot 1 ja 3 5
T2+T3 Aikajaksot 2 ja 3 6
T1+T2+T3 Aikajaksot 1,2 ja 3 7
T4 Aikajakso 4 8
T1+4T4 Aikajaksot 1 ja 4 9
T2+T4 Aikajaksot 2 ja 4 10
T1+T2+T4 Aikajaksot 1, 2 ja 4 11
T3+T4 Aikajaksot 4 ja 3 12
T1+T3+T4 Aikajaksot 1, 3 ja 4 13
T2+T3+T4 Aikajaksot 2, 3 ja 4 14
T1+T2+T3+T4 |Aikajaksot1, 2,3 ja4 15
TEHOSTUS Tehostus 16
T1+B Tehostus ja aikajakso 1 17
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T2+B Tehostus ja aikajakso 2 18
T1+T2+B Tehostus ja aikajaksot 1 ja 2 19
T3+B Tehostus ja aikajakso 3 20
T1+T3+B Tehostus ja aikajaksot 1 ja 3 21
T2+T3+B Tehostus ja aikajaksot 2 ja 3 22
T1+T2+T3+B Tehostus ja aikajaksot 1, 2 ja 3 23
T4+B Tehostus ja aikajakso 4 24
T1+T4+B Tehostus ja aikajaksot 1 ja 4 25
T2+T4+B Tehostus ja aikajaksot 2 ja 4 26
T1+4T2+T4+B Tehostus ja aikajaksot 1, 2 ja 4 27
T3+T4+B Tehostus ja aikajaksot 3 ja 4 28
T1+T3+T4+B Tehostus ja aikajaksot 1, 3 ja 4 29
T2+T3+T4+B Tehostus ja aikajaksot 2, 3 ja 4 30
T1+2+3+4+B Tehostus ja aikajaksot 1, 2, 3 ja 4 31
3627 AJASTIN- Katso parametri 3626 AJASTIN-TOIMINTO1.
TOIMINTO2
Katso parametri 3626 AJASTIN-TOIMINTO1.
3628 AJASTIN- Katso parametri 3626 AJASTIN-TOIMINTO1.
TOIMINTO3
Katso parametri 3626 AJASTIN-TOIMINTO1.
3629 AJASTIN- Katso parametri 3626 AJASTIN-TOIMINTO1.
TOIMINTO4
Katso parametri 3626 AJASTIN-TOIMINTO1.
40 PID SAATO 1 Prosessi-PID-sdaddn (PID1) parametrisarja 1. Lisatietoja on
kohdassa PID-s&éaté sivulla 157.
4001 VAHVISTUS Maarittaa prosessi-PID-saatajan vahvistuksen. Suuri vah- 1,0
vistus voi aiheuttaa nopeuden heilahtelua.
0,1...100,0 Vahvistus. Kun arvoksi asetetaan 0,1, PID-saatajan 1ahto 1=0,1
muuttuu 1/10 eroarvon muutoksesta. Kun arvoksi asetetaan
100, PID-saatajan lahto muuttuu 100 kertaa eroarvon muu-
toksen verran.
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4002 INTEGROINTI- |Maarittda prosessi-PID-saatajan integrointiajan. Integrointi- |{10,0 s
AlKA aika maarittaa nopeuden, jolla saatajan Iahtosignaalin arvo
muuttuu eroarvon ollessa vakio. Mita lyhyempi integrointi-
aika, sitd nopeammin pysyva eroarvo korjataan. Liian lyhyt
integrointiaika tekee saaddsta epavakaan.
A =Ero
B = Eroarvoaskel
C = Saatajan lahto, kun vahvistus = 1
D = Saatajan 1ahtd, kun vahvistus = 10
A
A
R
D (4001 =10} & |
C (4001=1)]_| |
|
t
BN
- >
: 4002 |
0,0 = El KAY- Integrointiaika. Jos parametriarvoksi asetetaan nolla, integ- |1 =0,1s
TOSSA rointi (PID-s&atajan I-osa) ei ole kaytossa.
0,1...3600,0 s
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Oletus/

4003 DERIVOINTI-
AIKA

Maarittaa prosessi-PID-saatajan derivointiajan. Derivointi
vahvistaa saatimen lahtdarvoa, jos eroarvo muuttuu. Mita
pitempi derivointiaika, sitd enemman nopeussaatimen lahto
vahvistuu muutoksen aikana. Jos derivointiajaksi asetetaan
nolla, nopeussaadin toimii Pl-saatajana, muussa tapauk-
sessa PID-saatajana.

Derivointi tekee saadosta hairioille herkemman.

Derivaatta suodatetaan yksinapaisella suotimella. Suoda-
tusaikavakio maaritetdan parametrilla 4004 DERIV. SUO-
DATUS.

Virhe A Prosessin eroarvo
100%|- — — — — — \

0,
0% -

|
PID-lahté Saatimen 1ahdon D-osa

VahvistusA /

4001

!

4003

FbEq
0,0s

0,0...10,0 s

Derivointiaika. Jos parametriarvoksi asetetaan nolla, PID-
saatadjan derivaattaosa ei ole kaytdssa.

1=0,1s

4004 DERIV. SUO-
DATUS

Maarittda prosessi-PID-saatajan derivaattaosan suodatus-
aikavakion. Suodatusajan lisdaminen tasoittaa derivaattaa
ja vahentaa melua.

10s

0,0...10,0 s

Suodatusaikavakio. Jos parametriarvoksi asetetaan nolla,
derivaatan suodin ei ole kaytossa.

1=0,1s

4005 EROARVON
KAANTO

Valitsee takaisinkytkentasignaalin ja taajuusmuuttajan
nopeuden valisen suhteen.

El

El

Normaali: takaisinkytkentasignaalin pieneneminen lisaa taa-
juusmuuttajan nopeutta. Eroarvo = ohjearvo - takaisinkyt-
kenta

0

KYLLA

Kaanteinen: takaisinkytkentasignaalin pieneneminen laskee
taajuusmuuttajan nopeutta. Eroarvo = takaisinkytkenta -
ohjearvo

4006 YKSIKKO

Valitsee PID-saatajan oloarvojen yksikon.

%
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0...68 Katso parametrin 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO valinnat anne-
tulla alueella.
4007 YKSIKON Maarittda PID-saatajan oloarvojen desimaalipilkun paikan. |1
SKAALA
0..4 Esimerkki: Pl (3,141593) 1=1
4007 arvo Syotto Naytto
0 00003 3
1 00031 3.1
2 00314 3.14
3 03142 3.142
4 31416 3.1416
4008 0% ARVO Maarittaa yhdessa parametrin 4009 100% ARVO kanssa 0,0
PID-saatajan oloarvoille kaytetyn skaalauksen.
Yksikét (4006)
Skaalaus (4007) +1000%
A e
4009 — :
|
4008 — |
| | Siséinen
) 0% 1d000 skaalaus (%)
-1000%
X...X Yksikkd ja alue maaraytyvat parametreilla 4006 YKSIKKO
ja 4007 YKSIKON SKAALA méaaritetyn yksikon ja skaalauk-
sen mukaan.
4009 100% ARVO Maarittaa yhdessa parametrin 4008 0% ARVO kanssa PID- [100,0
saatajan oloarvoille kaytetyn skaalauksen.
X...X Yksikko ja alue maaraytyvat parametreilla 4006 YKSIKKO
ja 4007 YKSIKON SKAALA maéaritetyn yksikon ja skaalauk-
sen mukaan.
4010 OHJEARVON | Valitsee prosessi-PID-saatajan ohjesignaalin l1ahteen. SISAINEN
VALINT
PANEELI Ohjauspaneeli 0
Al1 Analogiatulo Al1 1
Al2 Analogiatulo Al2 2
KOMM Kenttavaylaohje OHJ2 8
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Nimi/arvo

KOMM+AI1

Kuvaus

Kenttavaylaohje OHJ2 ja analogiatulo Al1 yhteenlaskettuna.
Lisatietoja on kohdassa Ohjeen valinta ja korjaus sivulla
324.

Oletus/
FbEq

9

KOMM*Al1

Kenttavaylaohje OHJ2 ja analogiatulo Al1 kerrottuna. Lisa-
tietoja on kohdassa Ohjeen valinta ja korjaus sivulla 324.

DI3U,4D(RNC)

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4:
Ohjearvo pienenee. Pysaytyskomento nollaa ohjearvon.
Onhjearvoa ei tallenneta, jos ohjauslahde muutetaan
ULK1:sta ULK2:een, ULK2:sta ULK1:een tai LOC:sta
REM:iin.

DI3U,4D(NC)

Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4:
Ohjearvo pienenee. Ohjelma tallentaa aktiivisen ohjeen (ei
nollausta seis-komennolla). Ohjearvoa ei tallenneta, jos
ohjauslahde muutetaan ULK1:std ULK2:een, ULK2:sta
ULK1:een tai LOC:std REM:iin.

Al1+AI2

Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalélla:
OHJE = Al1 (%) + Al2 (%) - 50 %

14

Al1*Al2

Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtaldlla:
OHJE = Al1 (%) - (Al2 (%) / 50 %)

15

Al1-Al2

Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla:
OHJE = Al1 (%) + 50 % - Al2 (%)

16

Al1/AI2

Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla:
OHJE = Al1 (%) - (50 % / AI2 (%))

17

SISAINEN

Vakioarvo maaritetaan parametrilla 4071 SIS. OHJEARVO.

19

DI4U,5D(NC)

Katso DI3U,4D(NC).

31

TAAJ TULO

Taajuustulo

32

SEKV OHJ LAH

Sekvenssiohjelmoinnin [aht6. Katso parametriryhmaa 84
SEKV.OHJELMOINTI.

33

4011

SIS.
OHJEARVO

Valitsee vakioarvon prosessi-PID-saatajan ohjearvoksi, kun
parametrin 4070 OHJEARVON VALINT arvoksi on asetettu
SISAINEN.

40

Yksikkd ja alue maaraytyvat parametreilla 4006 YKSIKKO
ja 4007 YKSIKON SKAALA mééritetyn yksikon ja skaalauk-
sen mukaan.
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4012 OHJEARVO Maarittaa valitun PID-ohjearvosignaalin lahteen minimiar- [0,0%
MINIMI von. Katso parametri 4070 OHJEARVON VALINT.
-500,0...500,0% |Arvo prosentteina. 1=0,1%

Esimerkki: Analogiatulo Al1 valitaan PID-ohjearvon lah-
teeksi. (Parametrin 4070 arvo on Al1.) Minimi- ja maksi-
miohjearvo vastaavat asetuksia 1307 MINIMI Al1 ja 1302
MAKSIMI Al1 seuraavasti:

Ohje Ohje
A MAX>MIN A MIN>MAX
4013 4012
(MAX) (MIN)

4013
(MAX)| .
|

T T T >
1301 1302 Al1 (%) 1301 1302 Al1 (%)

4013 OHJEARVO Maarittaa valitun PID-ohjearvosignaalin Iahteen maksimiar- |100,0%

MAKSIMI von. Katso parametrit 4070 OHJEARVON VALINT ja 4012
OHJEARVO MINIMI.
-500,0...500,0% |Arvo prosentteina 1=0,1%
4014 OLOARVON Valitsee prosessi-PID-saatajan prosessin oloarvon (takai- |OLO1
VALINT sinkytkentasignaalin): Muuttujien OLO1 ja OLO2 lahteet
maaritetdan parametreilla 4076 OLO1 TULO ja 4017 OLO2
TULO.
OLO1 OLO1 1
OLO1-0LO2 OLO1:n ja OLO2:n erotus. 2
OLO1+OLO2 |OLO1:nja OLO2:n summa. 3
OLO1*0OLO2 OLO1 ja OLOZ2 kerrottuna. 4
OLO1/0L0O2 OLO1:n ja OLO2:n osamaara. 5
MIN(A1,A2) Valitsee pienemman oloarvoista OLO1 ja OLO2. 6
MAX(A1,A2) Valitsee suuremman oloarvoista OLO1 ja OLO2. 7
sqrt(A1-A2) OLO1:n ja OLO2:n erotuksen nelidjuuri. 8
sqA1+sgA2 OLO1:n ja OLOZ2:n nelidjuurten summa. 9
sqrt(ACT1) Oloarvon OLO1 nelidjuuri 10
KOMM FBK 1 | Signaalin 0758 PID KOMM ARVO 1 arvo 11
KOMM FBK 2  |Signaalin 0759 PID KOMM ARVO 2 arvo 12

4015 OLOARVON Maarittaa lisdkertoimen parametrilla 40174 OLOARVON 0,000

KERR. VALINT méadritettya arvoa varten. Parametria kaytetaan
paaasiassa sovelluksissa, joissa takaisinkytkentaarvo las-
ketaan toisesta muuttujasta (esimerkiksi virtaus paine-
erosta).
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-32.768... Kerroin. Jos parametriarvoksi on asetettu nolla, kerrointa ei |1 = 0,001
32.767 kayteta.
4016 OLO1 TULO Maarittda oloarvon 1 (OLO1) lahteen. Katso myds parametri |Al2
4018 OLO1 MINIMI.
Al1 Analogiatulo 1 OLO1-arvon lahteena 1
Al2 Analogiatulo 2 OLO1-arvon lahteena 2
VIRTA Virta OLO1-arvon lahteena 3
MOMENTTI Momentti OLO1-arvon lahteena 4
TEHO Teho OLO1-arvon lahteena 5
KOMM OLO 1 |Signaalin 0158 PID KOMM ARVO 1 arvo OLO1-arvon lah- |6
teena
KOMM OLO 2 |Signaalin 0759 PID KOMM ARVO 2 arvo OLO1-arvon lah- |7
teena
TAAJ TULO Taajuustulo 8
4017 OLO2 TULO Maarittda oloarvon OLO2 lahteen. Katso myds parametria |Al2
4020 OLO2 MINIMI.
Katso parametri 4076 OLO1 TULO.
4018 OLO1 MINIMI  |Asettaa oloarvon OLO1 minimiarvon. 0%
Skaalaa oloarvona OLO1 kaytetyn lahdesignaalin (maarite-
tdan parametrilla 4076 OLO1 TULO). Parametrin 4016
arvoissa 6 (KOMM OLO 1) ja7 (KOMM OLO 2) ei kayteta
skaalausta.
Par. Lahde Liahteen min. Liahteen maks.
4016
1 |Analogiatulo 1 |1301 MINIMI Al1 1302 MAKSIMI Al1
2 |Analogiatulo 2 |1304 MINIMI Al2 1305 MAKSIMI AlI2
3 |Virta 0 2 - nimellisvirta
4 |Momentti -2 - nimellismomentti |2 - nimellismomentti
5 |Teho -2 - nimellisteho 2 - nimellisteho
A= Normaali; B = Kadanteinen (OLO1:n minimi > OLO1:n
maksimi)
OLO1 (%) OLO1 (%)
A
|
|
|
4018 | 40191 - - ‘
Lihteen min. _ Lahteen maks. Léhteen min. Lahteen maks.
Lahdesignaali Lahdesignaali
-1000...1000% |Arvo prosentteina 1=1%
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4019 OLO1 MAKSIMI |Maarittdd muuttujan OLO1 maksimiarvon, jos analogiatulo |100%
valitaan OLO1:n |&hteeksi. Katso parametri 4076 OLO1
TULO. Oloarvon 1 minimi- (4018 OLO1 MINIMI) ja maksimi-
asetukset maarittavat, kuinka mittauslaitteesta saatu jan-
nite-/virtasignaali muunnetaan prosessi-PID-saatajan
kayttdmaksi prosenttiarvoksi.
Katso parametri 4078 OLO1 MINIMI.
-1000...1000% |Arvo prosentteina 1=1%
4020 OLO2 MINIMI  |Katso parametri 40718 OLO1 MINIMI. 0%
-1000...1000% |Katso parametri 4018. 1=1%
4021 OLO2 MAKSIMI |Katso parametri 4019 OLO1 MAKSIMI. 100%
-1000...1000% |Katso parametri 4019. 1=1%
4022 NUKKUMIS- Asettaa nukkumistoiminnon toimintaan ja valitsee aktivointi- | El KAY-
TOIMINTO signaalin lahteen. Lisatietoja on kohdassa Prosessin PID- | TOSSA
sdadoén (PID1) nukkumistoiminto sivulla 161.
El KAYTOSSA |Nukkumistoiminto ei ole kaytdssa. 0
DI1 Toiminto otetaan kayttddn ja poistetaan kaytosta digitaalitu- |1
lon DI1 kautta.1 = valittu, 0 = ei valittu.
Parametreilla 4023 PID NUKK.TASO ja 4025 HERAAMIS-
TASO asetetut sisaiset nukkumistoiminnon kriteerit eivat ole
voimassa. Nukkumis-ja havahtumisviiveen parametrit 4024
PID NUKK.VIIVE ja 4026 HERAAMISVIIVE ovat voimassa.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI/1. 4
DI5 Katso DI1. 5
SISAINEN Kaytossa tai poissa kaytosta automaattisesti parametrien |7
4023 PID NUKK.TASO ja 4025 HERAAMISTASO arvojen
mukaan.
DI1(INV) Toiminto otetaan kayttdon tai poistetaan kaytosta kaantei- |-1
sen digitaalitulon DI1 kautta. 1 = ei valittu, 0 = valittu.
Parametreilla 4023 PID NUKK.TASO ja 4025 HERAAMIS-
TASO asetetut sisaiset nukkumistoiminnon kriteerit eivat ole
voimassa. Nukkumis-ja havahtumisviiveen parametrit 4024
PID NUKK.VIIVE ja 4026 HERAAMISVIIVE ovat voimassa.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
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4023 PID

NUKK.TASO

Maarittda nukkumistoiminnon kaynnistysrajan. Jos mootto-
rin nopeus laskee maaritetyn tason alapuolelle (4023)
pidemmaksi ajaksi kuin nukkumisviive (4024), taajuusmuut-
taja siirtyy nukkumistilaan: Moottori pysahtyy, ja ohjauspa-
neelin naytdssa nakyy halytys PID NUKKUU (2018).

Parametrin 4022 NUKKUMISTOIMINTO arvon on oltava
SISAINEN.

' Havahtumisviive
' (4026)
«—»

PID-prosessin
A takaisinkytkenté

PID-

HeréémistasoI
ohje

PID-ldhtétaso

Ohjauspaneeli:
PID NUKKUU

tsq = Nukkumisviive
(F024)
. t< tsg ' . tsd

Nukkumis-

Pysaytys Kaynnistys

0,0 Hz/
0 rpm

0,0...500,0 Hz /
0...30000 rpm

Nukkumisraja

1=0,1Hz
1rpm

4024 PID

NUKK.VIIVE

Maarittda nukkumistoiminnon kaynnistysviiveen. Katso
parametri 4023 PID NUKK.TASO. Kun moottorin nopeus
laskee nukkumistason alapuolelle, laskuri kaynnistyy. Kun
moottorin nopeus ylittdd nukkumistason, laskuri nollautuu.

60,0 s

0,0...3600,0 s

Nukkumisviive

1=0,1s
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4025 HERAAMIS- Maarittda nukkumistoiminnon herdamistason. Taajuusmuut- |0

TASO taja heraa, jos prosessin oloarvon ero PID-ohjearvosta on
asetetun heraamistason (4025) ylapuolella pidempaan kuin
heraamisviive (4026). Heraamisraja riippuu parametrin
4005 EROARVON KAANTO asetuksista.

Jos parametrin 4005 asetus on 0.
Heraamisraja = PID-ohje (4010) - Heraamistaso (4025).
Jos parametrin 4005 asetus on 1.
Heraamisraja = PID-ohje (4010) + Heraamistaso (4025).

A Havahtumisraja

4025 kun 4005 = 1
PID-ohjearvo
t 4025 Havahtumisraja
***** f kun 4005 =0
>

Katso myo6s parametrin 4023 PID NUKK.TASO kuvat.

X...X Yksikko ja alue maaraytyvat parametreilla 4026 HERAA-
MISVIIVE ja 4007 YKSIKON SKAALA méaritetyn yksikon ja
skaalauksen mukaan.

4026 HERAAMIS- Maarittda nukkumistoiminnon heraamisviiveen. Katso para- |0,50 s

VIIVE metri 4023 PID NUKK.TASO.

0,00...60,00 s |[Havahtumisviive 1=0,01s

4027 PID 1 PARA- Maarittaa lahteen, josta taajuusmuuttaja lukee PID-para- ASETUKSET

METRIT metrisarjan 1 ja 2 valintasignaalin. 1
PID-parametrisarja 1 maaritetaan parametreilla
4001...4026.

PID-parametrisarja 2 maaritetdan parametreilla
4101...4126.

ASETUKSET 1 |PID-sarja 1 on kaytossa. 0

DI1 Digitaalitulo DI1. 1 = PID-sarja 2, 0 = PID-sarja 1. 1

DI2 Katso DI1. 2

DI3 Katso DI1. 3

Dl4 Katso DI1. 4

DI5 Katso DI1. 5

ASETUKSET 2 |PID-sarja 2 on kaytossa. 7

AJASTIN 1 Ajastettu PID-sarjan 1/2 saato. Ajastintoiminto 1 ei aktiivi- |8
nen = PID-sarja 1, ajastintoiminto 1 aktiivinen = PID-sarja 2.
Katso parametriryhmaa 36 AJASTINTOIMINNOT.

AJASTIN2 Katso AJASTIN 1. 9

AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 10
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AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 11

DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. O = PID-sarja 2, 1 = PID-sarja |-1
1.

DI2(INV) Katso DI1(INV). -2

DI3(INV) Katso DI1(INV). -3

DI4(INV) Katso DI1(INV). -4

DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

41 PID SAATO 2

PID-saadon (PID1) parametriasetukset 2. Katso kohta PID-
s&éatoé sivulla 157.

4101 VAHVISTUS Katso parametri 4001 VAHVISTUS.

4102 INTEGROINTI- |Katso parametri 4002 INTEGROINTIAIKA.
AlIKA

4103 DERIVOINTI- |Katso parametri 4003 DERIVOINTIAIKA.
AIKA

4104 DERIV.SUODA- |Katso parametri 4004 DERIV. SUODATUS.
TUS

4105 EROARVON  |Katso parametri 4005 EROARVON KAANTO.
KAANTO

4106 YKSIKKO Katso parametri 4006 YKSIKKO.

4107 YKSIKON Katso parametri 4007 YKSIKON SKAALA.
SKAALA

4108 0% ARVO Katso parametri 4008 0% ARVO.

4109 100% ARVO Katso parametri 4009 100% ARVO.

4110 OHJEARVON |Katso parametri 40170 OHJEARVON VALINT.
VALINT

4111 SIS. Katso parametri 4011 SIS. OHJEARVO.
OHJEARVO

4112 OHJEARVO Katso parametri 40712 OHJEARVO MINIMI.
MINIMI

4113 OHJEARVO Katso parametri 4013 OHJEARVO MAKSIMI.
MAKSIMI

4114 OLOARVON Katso parametri 4074 OLOARVON VALINT.
VALINT

4115 OLOARVON Katso parametri 4015 OLOARVON KERR..
KERR.

4116 OLO1 TULO Katso parametri 4076 OLO1 TULO.

4117 OLO2 TULO Katso parametri 4017 OLO2 TULO.

4118 OLO1 MINIMI |Katso parametri 4078 OLO1 MINIMI.

4119 OLO1 MAKSIMI |Katso parametri 4019 OLO1 MAKSIMI.

4120 OLO2 MINIMI  |Katso parametri 4020 OLO2 MINIMI.

4121 OLO2 MAKSIMI |Katso parametri 4021 OLO2 MAKSIMI.
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4122 NUKKUMIS-
TOIMINTO

Katso parametri 4022 NUKKUMISTOIMINTO.

4123 PID
NUKK.TASO

Katso parametri 4023 PID NUKK.TASO.

4124 PID
NUKK.VIIVE

Katso parametri 4024 PID NUKK.VIIVE.

4125 HERAAMIS-
TASO

Katso parametri 4025 HERAAMISTASO.

4126 HERAAMIS-
VIIVE

Katso parametri 4026 HERAAMISVIIVE.

42 ULK/ TRIM PID

Ulkoinen PID-saato ja trimmaus (PID2). Lisatietoja on koh-

dassa PID-s&éato sivulla 157.

4201 VAHVISTUS

Katso parametri 4001 VAHVISTUS.

4202 INTEGROINTI-
AlIKA

Katso parametri 4002 INTEGROINTIAIKA.

4203 DERIVOINTI-
AlIKA

Katso parametri 4003 DERIVOINTIAIKA.

4204 DERIV.SUODA-
TUS

Katso parametri 4004 DERIV. SUODATUS.

4205 EROARVON
KAANTO

Katso parametri 4005 EROARVON KAANTO.

4206 YKSIKKO

Katso parametri 4006 YKSIKKO.

4207 YKSIKON
SKAALA

Katso parametri 4007 YKSIKON SKAALA.

4208 0% ARVO

Katso parametri 4008 0% ARVO.

4209 100% ARVO

Katso parametri 4009 100% ARVO.

4210 OHJEARVON

Katso parametri 4010 OHJEARVON VALINT.

VALINT

4211 SIS. Katso parametri 4011 SIS. OHJEARVO.
OHJEARVO

4212 OHJEARVO Katso parametri 4072 OHJEARVO MINIMI.
MINIMI

4213 OHJEARVO Katso parametri 4013 OHJEARVO MAKSIMI.
MAKSIMI

4214 OLOARVON Katso parametri 4074 OLOARVON VALINT.
VALINT

4215 OLOARVON Katso parametri 4075 OLOARVON KERR..
KERR.

4216 OLO1 TULO

Katso parametri 4076 OLO1 TULO.

4217 OLO2 TULO

Katso parametri 4017 OLO2 TULO.

4218 OLO1 MINIMI

Katso parametri 4078 OLO1 MINIMI.

4219 OLO1 MAKSIMI

Katso parametri 4079 OLO1 MAKSIMI.
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4220 OLO2 MINIMI

Katso parametri 4020 OLO2 MINIMI.

4221 OLO 2 MAK-

Katso parametri 40217 OLO2 MAKSIMI.

SIMI
4228 PID KAYNNIS- |Valitsee ulkoisen PID-s&dadon aktivointisignaalin l&hteen. El KAY-
TYS Parametrin 4230 TRIMMAUS asetuksen on oltava E/ KAY- | TOSSA
TOSSA.
El KAYTOSSA |Ulkoista PID-sdadén aktivointisignaalia ei ole valittu. 0
DI1 Digitaalitulo DI1. 1 = aktiivinen, O = ei aktiivinen. 1
DI2 Katso DI/1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI/1. 5
KAYNN.AIKAN |Aktivointi taajuusmuuttajan kaynnistyksessa. Kaynnistys 7
A (taajuusmuuttaja kdynnissa) = aktiivinen.
PAALLA Aktivointi kytkettdessa jannite taajuusmuuttajaan. Jannit- |8
teen kytkenta (taajuusmuuttaja jannitteinen) = aktiivinen.
AJASTIN 1 Aktivointi ajastintoiminnolla. Ajastintoiminto 1 aktiivinen = 9
PID-saato aktiivinen. Katso parametriryhmaa 36 AJASTIN-
TOIMINNOT.
AJASTIN2 Katso AJASTIN 1. 10
AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 11
AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 12
DI1(INV) Kaanteinen digitaalitulo DI1. 0 = aktiivinen, 1 = ei aktiivinen. | -1
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
4229 PID ALKU- Maarittda ulkoisen PID-saatajan lahdon alkuarvon. Kun 0,0%
ARVO PID-s44taja aktivoidaan, saatéjan 14hto aloittaa alkuarvosta.
Kun PID-saatajan aktivointi poistetaan, saatajan lahto
palautuu alkuarvoon.
Parametrin 4230 TRIMMAUS asetuksen on oltava E/ KAY-
TOSSA.
0,0...100,0% Arvo prosentteina 1=0,1%
4230 TRIMMAUS Asettaa suoran tai suhteellisen trimmauksen kayttéon. Trim-| El KAY-
mausta kaytettdessa taajuusmuuttajan ohjearvoon voidaan | TOSSA
yhdistaa korjauskerroin. Lisatietoja on kohdassa Ohjeen
trimmaus sivulla 136.
El KAYTOSSA |Trimmaustoimintoa ei ole valittu. 0
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SUHTEELLI- Kaytossa. Trimmauskerroin on suhteessa rpm/Hz-ohjee- 1
NEN seen ennen trimmausta (OHJ1).
SUORA Kaytdssa. Trimmauskerroin on suhteessa ohjeen saatopii- |2

rissa olevaan kiinteddn maksimirajaan (maksiminopeus, -
taajuus tai -momentti).

4231 TRIMM.KER- Maarittaa trimmaustoiminnon kertoimen. Lisatietoja on koh- {0,0%

ROIN dassa Ohjeen trimmaus sivulla 136.

-100,0...100,0% |Kerroin 1=0,1%
4232 KORJAUKSEN | Valitsee trimmausohjeen. Lisatietoja on kohdassa Ohjeen |PID2 OHJE

LAHDE trimmaus sivulla 136.

PID2 OHJE Parametrilla 4210 valittu PID2-ohjearvo (eli signaalin 0729 |1
PID 2 OHJEARVO arvo)

PID2 LAHTO PID2-1ahto, eli signaalin 0127 PID 2 LAHTO arvo 2

4233 TRIMM. Valitsee, korjataanko nopeus- tai momenttiohjetta trimmaa- | NOP/TAAJ
VALINTA malla. Lisatietoja on kohdassa Ohjeen trimmaus sivulla 136.
NOP/TAAJ Nopeusohjeen trimmaus 0
MOMENTTI Momenttiohjeen trimmaus (vain OHJ2 (%)) 1

43 MEK. JARRUN Mekaanisen jarrun ohjaus. Lisatietoja on kohdassa Mekaa-

OHJAUS nisen jarrun ohjaus sivulla 165.

4301 JARRUN Maarittaa jarrun avausviiveen (= viive sisaisen jarrunavaus- (0,20 s
AUK.VIIVE komennon ja moottorin nopeussaadon vapautuksen valilla).

Viivelaskuri kaynnistyy, kun moottorin
virta/momentti/nopeus on noussut jarrun vapautuksessa tar-
vittavalle tasolle (parametri 4302 JARRUN AUK.TASO tai
4304 PAKOT. AUK.TASO) ja moottori on magnetoitu.
Samalla, kun laskuri kaynnistyy, jarrun ohjaus saa jarrua
ohjaavan relelahddn paastamaan ja jarru alkaa avautua.

0,00...2.50s Viiveaika 1=0,01s
4302 JARRUN Maarittaa moottorin kaynnistysmomentin/-virran jarrun 100%
AUK.TASO vapautuksessa. Kaynnistyksen jalkeen taajuusmuuttajan

virta/momentti jaadytetdan asetettuun arvoon, kunnes
moottori on magnetoitu.

0,0...180,0% Arvo prosentteina nimellismomentista Ty (vektorisdato) tai |1 =0,1%
nimellisvirrasta I, (skalaarisaato).

Saatétapa asetetaan parametrilla 9904 MOOTT. OHJAUS-
TAPA.

4303 JARRUN Maarittaa jarrun sulkunopeuden. Pysaytyksen jalkeen jarru [(4,0%
SULK.TASO  |sulkeutuu, kun taajuusmuuttajan nopeus laskee asetetun
arvon alapuolelle.

0,0...100,0% Arvo prosentteina nimellisnopeudesta (vektorisaato) tai 1=0,1%
nimellistaajuudesta (skalaarisaatd). Saatétapa asetetaan
parametrilla 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA.
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4304 PAKOT. Maarittda nopeuden jarrun vapautuksessa. Parametriasetus | 0,0 = El KAY-
AUK.TASO kumoaa parametrin 4302 JARRUN AUK.TASO asetuksen. | TOSSA
Kaynnistyksen jalkeen taajuusmuuttajan nopeus jaadyte-
tdan asetettuun arvoon, kunnes moottori on magnetoitu.
Taman parametrin tarkoituksena on luoda riittava kaynnis-
tysmomentti, jotta moottori ei paase pyérimaan vaaraan
suuntaan moottorin kuorman takia.
0,0 = EI KAY- |Arvo prosentteina maksimitaajuudesta (skalaarisaato) tai 1=0,1%
-500881% 0.0% maksiminopeudesta (vektorisaatd). Jos parametriarvoksi on
e =70 asetettu nolla, toiminto ei ole kaytdssa. Saatétapa asete-
taan parametrilla 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA.
4305 JARRU Maarittdd moottorin magnetointiajan. Kaynnistyksen jalkeen |0 = El KAY-
MAGN.VIIVE | taajuusmuuttajan virta/momentti/nopeus jaadytetaan para- | TOSSA
metrilla 4302 JARRUN AUK.TASO tai 4304 PAKOT.
AUK.TASO maaritettyyn arvoon tietyksi ajaksi.
0 = El KAY- Magnetointiaika. Jos parametriarvoksi on asetettu nolla, toi- |1 =1 ms
TOSSA minto ei ole kaytossa.
0...10000 ms
4306 AJON TAAJ Maarittaa jarrun sulkunopeuden. Kun taajuus laskee ajon 0,0 = El KAY-
TASO aikana asetetun tason alapuolelle, jarru sulkeutuu. Jarru TOSSA
avautuu uudelleen, kun parametreilla 4301...4305 asetetut
vaatimukset tayttyvat.
0,0 = EI KAY- |Arvo prosentteina maksimitaajuudesta (skalaarisaato) tai 1=0,1%
-5(8351/(\) 0.0% maksiminopeudesta (vektorisdatd). Jos parametriarvoksi on
e =70 asetettu nolla, toiminto ei ole kaytdssa. Saatétapa asete-
taan parametrilla 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA.
4307 KAYNN Valitsee jarrun avauksessa kaytettdvan momentin (vektori- |PAR 43,02
MOMENT VAL | s3adéssa) tai virran (skalaarisaadossa).
PAR 43,02 Parametrin 4302 JARRUN AUK.TASO arvo. 1
MUISTI Kaytettyyn parametriin 0179 JARR.MOM.MUISTI tallen- 2

nettu momentin arvo (vektorisadadossa) tai virran arvo (ska-
laarisdadossa).

Tama toiminto on hyoddyllinen sovelluksissa, joissa tarvitaan
alkumomenttia ei-toivotun liikkeen estamiseksi, kun mekaa-
ninen jarru vapautetaan
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50 PULSSIANTURI

Pulssianturin liitanta.

Lisatietoja on oppaassa MTAC-01 Pulse Encoder Interface
Module User’s Manual (3AFE68591091 [englanninkieli-
nen]).

5001 PULSSIEN Pulssien lukumaara kierrosta kohden. 1024 ppr
LKM
32...16384 ppr |Pulssien lukumaara/kierros (pulses per round, ppr) 1=1ppr
5002 ANTURI KAY- |Ottaa anturin kayttoon. POIS
TOSSA
POIS Pois kaytosta 0
PAALLA Kaytossa 1
5003 PULSSIANT. Maarittda taajuusmuuttajan toiminnan, jos pulssianturinja | VIKA
VIKA sen litantamoduulin valilla tai moduulin ja taajuusmuuttajan
valilla havaitaan tiedonsiirtovika.
VIKA Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ENKOODERI (0023). 1
VAROITUS Taajuusmuuttaja antaa varoituksen PULSSIANTURIVIKA |2
(2024).
5010 Z PLS KAY- Ottaa kayttoon anturin nollapulssin (Z = zero). Nollapulssia |POIS
TOSSA kaytetddn aseman asetukseen.
POIS Pois kaytosta 0
PAALLA Kaytdssa 1
5011 ASEMAN ASE- |Ottaa kayttdon aseman asetuksen. POIS
TUS
POIS Pois kaytosta 0
PAALLA Kaytdssa 1
51 ULK Parametreja tarvitsee muuttaa vain silloin, kun kenttavay-
KOMM.MODUULI lasovitinmoduuli (lisdvaruste) on asennettu ja valittu para-
metrilla 9802 KOMM PROT VAL. Lisatietoja parametreista
on kenttavaylamoduulin kayttdoppaassa ja luvussa Kentta-
véylédohjaus kenttédvéyléasovittimen avulla sivulla 343. Nama
parametriasetukset eivat muutu, vaikka makroa vaihdettai-
siin.
Huomautus: Sovitinmoduulissa parametriryhman numero
on 1.
5101 KENTTAV. Tuo kytketyn kenttavaylasovitinmoduulin tyypin nayttoon.
TYYPPI
El MAAR Kenttavaylamoduulia ei 16ydy, sitd ei ole kytketty oikein tai |0
parametrin 9802 KOMM PROT VAL asetus ei ole ULK FBA.
PROFIBUS-DP |Profibus-sovitinmoduuli 1
CANopen CANopen-sovitinmoduuli 32
DEVICENET DeviceNet-sovitinmoduuli 37
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5127 KV. PAR VIRK. |Vahvistaa kaikki sovitinmoduulin konfigurointiasetuksiin teh-
dyt muutokset. Paivityksen jalkeen arvoksi palautuu auto-
maattisesti VALMIS.
VALMIS Virkistys valmis 0
VIRKISTA Virkistys 1
5128 TIED CPI FW |Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun kenttavay-

REV lasovitinmoduulin kuvaustiedoston parametritaulukkover-

sion. Versio on muotoa xyz, jossa

* X = paaversionumero

* y = lisdversionumero

» z = korjauskirjain.
0000...FFFF Parametritaulun versio 1=1
hex

5129 TIED ASETUS |Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun kenttavay-

ID lasovitinmoduulin kuvaustiedoston taajuusmuuttajan tyyppi-
koodin.

0...65535 Taajuusmuuttajan tyyppikoodi kenttavaylasovitinmoduulin - |1 =1
kuvaustiedostoa varten

5130 TIED ASETUS |Nayttaa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun kenttavay-

REV lasovittimen kuvaustiedoston version desimaalimuodossa.
Esimerkki: 1 = versio 1.
0...65535 Kuvaustiedoston versio 1=1

5131 KENTTAV TILA |Nayttaa kenttavaylasovitinmoduulin tiedonsiirron
tilan.

IDLE Sovitinta ei ole konfiguroitu. 0

EXECUT.INIT |Sovitinta alustetaan. 1

TIME OUT Sovittimen ja taajuusmuuttajan valinen tiedonsiirto on kat- |2
kaistu aikakatkaisun takia.

CONFIG Sovittimen konfigurointivirhe: Kenttavaylasovitinmoduulin =~ |3

ERROR yhteisen ohjelmaversion versionumero ei ole sama kuin
moduulin vaatima versio (katso parametri 5132 KV CPI FW
REV), tai kuvaustiedoston lataaminen on epaonnistunut
useammin kuin kolme kertaa.

OFF-LINE Sovitinta ei ole kytketty verkkoon.

ON-LINE Sovitin on kytketty verkkoon. 5

KUITTAUS Sovitin on kuittaustilassa. 6
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5132 KV CPI FW
REV

Nayttaa sovitinmoduulin yhteisen ohjelmaversion muodossa
axyz, jossa

* a = paaversionumero

* Xy = lisaversionumerot

» z = korjauskirjain.

Esimerkki: 190A = versio 1.90A

Sovitinmoduulin yleinen ohjelmaversio. 1=1
5133 KV SOVEL FW |Nayttda sovitinmoduulin sovellusohjelmaversion muodossa
REV axyz, jossa
* a = paaversionumero
* Xy = lisaversionumerot
» z = korjauskirjain.
Esimerkki: 190A = versio 1.90A
Sovitinmoduulin sovellusohjelmaversio. 1=1
52 PANEELI KOMM. |Taajuusmuuttajan ohjauspaneeliportin tiedonsiirtoasetukset
5201 ASEMA- Maarittda taajuusmuuttajan osoitteen. Kahta laitetta, joilla |1
NUMERO on sama osoite, ei voida kayttaa yhta aikaa.
1...247 Osoite 1=1
5202 VAYLAN Ma&arittaa liitannan siirtonopeuden. 9,6 kb/s
NOPEUS
1,2 kb/s 1,2 kbit/s 1 =0,1 kbit/s
2,4 kb/s 2,4 kbit/s
4,8 kb/s 4,8 kbit/s
9,6 kb/s 9,6 kbit/s
19,2 kb/s 19,2 kbit/s
38,4 kb/s 38,4 kbit/s
57,6 kb/s 57,6 kbit/s
115,2 kb/s 115,2 kbit/s
5203 PARITEETTI Maarittaa pariteetti- ja stop-bittien kaytén. Samaa asetusta |8N171
on kaytettava kaikissa verkossa olevissa asemissa.
8N1 8 databittia, ei pariteettibittia, yksi stop-bitti 0
8N2 8 databittia, ei pariteettibittia, kaksi stop-bittia 1
8E1 8 databittia, parillinen pariteettibitti, yksi stop-bitti 2
801 8 databittia, pariton pariteettibitti, yksi stop-bitti 3
5204 OIKEITA Taajuusmuuttajan vastaanottamien voimassa olevien sano- |0
SANOMIA mien maara. Normaalin toiminnan aikana maéara kasvaa jat-
kuvasti.
0...65535 Sanomien lukumaara 1=1
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den. Samaa asetusta on kaytettdva kaikissa verkossa ole-
vissa asemissa.

5205 PARITEETTI- |Modbus-litdnnasta vastaanotettujen pariteettivirheellisten |0
VIRH. merkkien maara. Jos maara on suuri, tarkista, etta vaylaan
liitettyjen laitteiden pariteettiasetukset ovat samat.
Huomautus: Korkea sdhkdmagneettisten hairididen taso
aiheuttaa virheita.
0...65535 Merkkien maara =1
5206 MUOTOVIR- Modbus-liitdnnan vastaanottamien muotovirheellisten merk- |0
HEET kien maara. Jos maara on suuri, tarkista, etta vaylaan liitet-
tyjen laitteiden tiedonsiirtonopeuden asetukset ovat samat.
Huomautus: Korkea sahkomagneettisten hairididen taso
aiheuttaa virheita.
0...65535 Merkkien maara 1=1
5207 PUSKURIN YLI-|Puskurin ylittdvien merkkien maara eli nilden merkkien 0
TYS maara, jotka ylittdvat sanoman maksimipituuden 128 tavua.
0...65535 Merkkien maara 1=1
5208 CRC-VIRHEET |Taajuusmuuttajan vastaanottamien CRC (Cyclic Redun- 0
dancy Check) -virheellisten sanomien maara. Jos maara on
suuri, tarkista, ettei CRC-laskelmissa ole virheita.
Huomautus: Korkea sdhkdmagneettisten hairididen taso
aiheuttaa virheita.
0...65535 Sanomien lukumaara 1=1
53 EFB Sisaanrakennetun kenttavaylalitdnnan asetukset. Lisatie-
PROTOKOLLA toja on luvussa Kenttévéylédohjaus siséénrakennetun kent-
tédvaylan avulla sivulla 317.
5302 SKV ASEMA- |Maarittaa laitteen osoitteen. Kahta laitetta, joilla on sama 1
NUMERO osoite, ei voida kayttaa yhta aikaa.
0...247 Osoite 1=1
5303 SKV VAYLAN [Maéaritta4 liitannan siirtonopeuden. 9,6 kb/s
NOP.
1,2 kb/s 1,2 kbit/s 1=0,1 kbit/s
2,4 kb/s 2,4 kbit/s
4,8 kb/s 4,8 kbit/s,
9,6 kb/s 9,6 kbit/s
19,2 kb/s 19,2 kbit/s
38,4 kb/s 38,4 kbit/s
57,6 kb/s 57,6 kbit/s
115,2 kb/s 115,2 kbit/s
5304 SKV PARI- Maarittaa pariteetti- ja stop-bittien kayton seka datan pituu- |8N171
TEETTI
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8N1 Ei pariteettibittia, yksi stop-bitti, 8 databittia 0
8N2 Ei pariteettibittia, kaksi stop-bittia, 8 databittia 1
8E1 Parillinen pariteettibitti, yksi stop-bitti, 8 databittia 2
801 Pariton pariteettibitti, yksi stop-bitti, 8 databittia 3
5305 SKV OHJ PRO- | Valitsee tiedonsiirtoprofiilin. Lisatietoja on kohdassa Tiedon-|ABB DRV
FIILI siirtoprofiilit sivulla 332. LIM
ABB DRV LIM |ABB Drives Limited -profiili 0
DCU PROFILE |DCU-profiili 1
ABB DRV FULL |ABB Drives -profiili 2
5306 SKV OIKEITA |Taajuusmuuttajan vastaanottamien voimassa olevien sano- |0
SAN. mien maara. Normaalin toiminnan aikana maara kasvaa jat-
kuvasti.
0...65535 Sanomien lukumaara 1=1
5307 SKV CRC-VIR- |Taajuusmuuttajan vastaanottamien CRC (Cyclic Redun- 0
HEET dancy Check) -virheellisten sanomien maara. Jos maara on

suuri, tarkista, ettei CRC-laskelmissa ole virheita.

Huomautus: Korkea sdhkdmagneettisten hairididen taso
aiheuttaa virheita.

0...65535 Sanomien lukumaara 1=1
5310 SIS KV PAR 10 |Valitsee Modbus-rekisteriin 40005 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametrinumero 1=1
5311 SIS KV PAR 11 |Valitsee Modbus-rekisteriin 40006 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametriosoitin 1=1
5312 SIS KV PAR 12 |Valitsee Modbus-rekisteriin 40007 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametriosoitin 1=1
5313 SIS KV PAR 13 | Valitsee Modbus-rekisteriin 40008 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametriosoitin 1=1
5314 SIS KV PAR 14 |Valitsee Modbus-rekisteriin 40009 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametriosoitin 1=1
5315 SIS KV PAR 15 |Valitsee Modbus-rekisteriin 40010 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametriosoitin 1=1
5316 SIS KV PAR 16 |Valitsee Modbus-rekisteriin 40011 yhdistetyn oloarvon. 0
0...65535 Parametriosoitin 1=1
5317 SIS KV PAR 17 |Valitsee Modbus-rekisteriin 40012 yhdistetyn oloarvon. 0

0...65535 Parametriosoitin 1=1
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5318 SIS KV PAR 18 |Modbusia kaytettdessa: Asettaa lisaviiveen, jonka jalkeen |0
taajuusmuuttaja alkaa lahettaa vastetta isantdkoneen pyyn-
nosta.
0...65535 Viive millisekunteina 1=1
5319 SIS KV PAR 19 |ABB Drives -profiilin (ABB DRV LIM tai ABB DRV FULL) 0000 hex
ohjaussana. Vain luku -kopio kenttavaylan ohjaussanasta.
0000...FFFF Ohjaussana
hex
5320 SIS KV PAR 20 |ABB Drives -profiilin (ABB DRV LIM tai ABB DRV FULL) 0000 hex

tilasana. Kenttavaylan tilasanan Vain luku -kopio.

0000...FFFF
hex

Tilasana

54 KENTTAV TULO

Taajuusmuuttajasta kenttavaylaohjaimeen kenttavaylasovit-
timen kautta siirrettdva data. Lisatietoja on luvussa Kenttéa-
vayldohjaus kenttévéylasovittimen avulla sivulla 343.

Huomautus: Sovitinmoduulissa parametriryhman numero
on 3.

5401 KENTTAV

Valitsee taajuusmuuttajasta kenttavaylaohjaimeen siirretta-

TULO 1 van datan.

0 Ei kaytossa

1...6 Ohjaus- ja tilasanat

5401-asetus Datasana

1 Ohjaussana
2 OHJ1
3 REF2
4 Tilasana
5 Oloarvo 1
6 Oloarvo 2

101...9999 Parametriosoitin

5402 KENTTAV Katso 5401 KENTTAV TULO 1.
TULO 2

5410 KENTTAV
TULO 10

Katso 5407 KENTTAV TULO 1.

55 KENTTAV LAHTO

Kenttavaylaohjaimesta taajuusmuuttajaan kenttavaylasovit-
timen kautta siirrettdva data. Lisatietoja on luvussa Kenttéa-
véylédohjaus kenttévéaylésovittimen avulla sivulla 343.

Huomautus: Sovitinmoduulissa parametriryhman numero
on 2.

5501 KENTTAV
LAHTO 1

Valitsee kenttavaylaohjaimesta taajuusmuuttajaan siirretta-
van datan.
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0 Ei kaytdssa
1...6 Ohjaus- ja tilasanat
5501-asetus Datasana
1 Ohjaussana
2 OHJE1
3 OHJE2
4 Tilasana
5 Oloarvo 1
6 Oloarvo 2
101...9999 Taajuusmuuttajan parametri
5502 KENTTAV Katso 5501 KENTTAV LAHTO 1.
LAHTO 2

5510 KENTTAV
LAHTO 10

Katso 5501 KENTTAV LAHTO 1.

84 Sekvenssiohjelmointi. Lisatietoja on kohdassa Sekvens-
SEKV.OHJELMOINTI siohjelmointi sivulla 175.
8401 SEKV OHJ Ottaa sekvenssiohjelmoinnin kayttéon. POIS
PAALLA Jos sekvenssiohjelmoinnin signaali katoaa, sekvenssiohjel-
mointi pysahtyy, ohjelmoinnin tilaksi (0168 SEKV OHJ TILA)
asetetaan 1 ja kaikkien ajastimien ja laht6jen (RO/TO/AQ)
arvoksi asetetaan nolla.
POIS Pois kaytosta 0
ULK2 Kaytossa ulkoisessa ohjauspaikassa 2 (ULK2) 1
ULK1 Kaytossa ulkoisessa ohjauspaikassa 1 (ULK1) 2
ULK1&ULK2 Kaytossa ulkoisissa ohjauspaikoissa 1 ja 2 (ULK1 ja ULK2) |3
AINA Kaytdssa ulkoisissa ohjauspaikoissa 1 ja 2 (ULK1 ja ULK2) |4

seka paikallisohjauksessa (PANEELI OHJ)
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8402 SEKV OHJ Valitsee sekvenssiohjelmoinnin aktivointisignaalin l1ahteen. |El KAY-
KAYNN Kun sekvenssiohjelmointi aktivoidaan, ohjelmointi kdynnis- | TOSSA
tyy viimeksi kaytetysta tilasta.
Jos sekvenssiohjelmoinnin aktivointisignaali katoaa, ohjel-
mointi pysahtyy ja kaikkien ajastimien ja lahtojen
(RO/TO/AO) arvoksi asetetaan nolla. Sekvenssiohjelmoin-
nin tila (0168 SEKV OHJ TILA) ei muutu.
Jos kaynnistys on tehtava sekvenssiohjauksen ensimmai-
sesta tilasta, sekvenssiohjaus on kuitattava parametrilla
8404 SEKV OHJ KUITT. Jos kaynnistys on aina tehtava
sekvenssiohjauksen ensimmaisesta tilasta, kuittaus- ja
kaynnistyssignaalin lahteeksi (8404 ja 8402 SEKV OHJ
KAYNN) on asetettava sama digitaalitulo.
Huomautus: Taajuusmuuttaja ei kaynnisty, jos kdynninesto-
signaali on vastaanotettu (1607 KAYNNINESTO).
DI1(INV) Sekvenssiohjelmoinnin aktivointi kdanteisen digitaalitulon  |-1
DI1 kautta. O = aktiivinen, 1 = ei aktiivinen.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
El KAYTOSSA |Ei sekvenssiohjelmoinnin aktivointisignaalia 0
DI1 Sekvenssiohjelmoinnin aktivointi digitaalitulon DI1 kautta. 1 |1
= aktiivinen, 0 = ei aktiivinen.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI/1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI/1. 5
KAYTON KAYN | Sekvenssiohjelmoinnin aktivointi taajuusmuuttajan kynnis- |6
tyksessa
AJASTIN 1 Sekvenssiohjelmointi aktivoidaan ajastimella 1. Katso para- |7
metriryhmaa 36 AJASTINTOIMINNOT.
AJASTIN2 Katso AJASTIN 1. 8
AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 9
AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 10
KAYNNISSA  |Sekvenssiohjelmointi on aina kdynnissa. 11
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8403 SEKV OHJ Valitsee sekvenssiohjelmoinnin keskeytyssignaalin lahteen. | El KAY-
KESKEYT Kun sekvenssiohjelmointi keskeytetaan, kaikki ajastimet ja | TOSSA
I1ahddt (RO/TO/AQO) jaadytetaan. Sekvenssiohjelmoinnin tila
voidaan vaihtaa vain parametrilla 8405 SEKV TILAN
PAKOT.
DI1(INV) Keskeytyssignaali kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta. 0 = |-1
aktiivinen, 1 = ei aktiivinen.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
El KAYTOSSA |Ei keskeytyssignaalia
DI1 Keskeytyssignaali digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, 0 (1
= ei aktiivinen.
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
KESKEYTETTY | Sekvenssiohjelmoinnin keskeytys on kaytdssa 6
8404 SEKV OHJ Valitsee sekvenssiohjelmoinnin kuittaussignaalin lahteen. |El KAY-
KUITT Sekvenssiohjelmoinnin tilaksi (0168 SEKV OHJ TILA) ase- |TOSSA
tetaan ensimmainen tila ja kaikkien ajastimien ja lahtojen
(RO/TO/AO) arvoksi asetetaan nolla.
Kuittaus voidaan tehda vain, kun sekvenssiohjelmointi on
pysaytetty.
DI1(INV) Kuittaus kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta. 0 = aktiivinen, |-1
1 = ei aktiivinen.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
El KAYTOSSA |Ei kuittaussignaalia
DI1 Kuittaus digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktii-
vinen.
DI2 Katso DI/1. 2
DI3 Katso DI/1. 3
Dl4 Katso DI/1. 4
DI5 Katso DI1. 5




300 Oloarvot ja paramettrit

Kaikki parametrit

Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
FbEq

KUITTAUS Kuittaus. Kuittauksen jalkeen parametriarvoksi asetetaan 6
automaattisesti E/ KAYTOSSA.
8405 SEKV TILAN Pakottaa sekvenssiohjelmoinnin valittuun tilaan. TILA 1
PAKOT Huomautus: Tila muuttuu vain, kun sekvenssiohjelmointi
on keskeytetty parametrilla 8403 SEKV OHJ KESKEYT ja
tama parametri on asetettu valittuun tilaan.
TILA 1 Tila pakotetaan tilaan 1. 1
TILA 2 Tila pakotetaan tilaan 2. 2
TILA 3 Tila pakotetaan tilaan 3. 3
TILA 4 Tila pakotetaan tilaan 4. 4
TILA S Tila pakotetaan tilaan 5. 5
TILA 6 Tila pakotetaan tilaan 6. 6
TILA 7 Tila pakotetaan tilaan 7. 7
TILA 8 Tila pakotetaan tilaan 8. 8
8406 SEKV Maarittaa loogisen arvon 1 lahteen. Loogista arvoa 1 verra- |El KAY-
LOOG.ARVO 1 |taan parametrilla 8407 SEKV LOOG.TOIM 1 maaritettyyn | TOSSA
loogiseen arvoon 2.
Loogisen operaation arvoja kaytetaan tilan vaihdossa.
Katso parametrin 8425 TILA1 TILAAN 2/ 8426 TILA1
TILAAN N valinta LOOGARVO.
DI1(INV) Looginen arvo 1 kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta -1
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
El KAYTOSSA |Eiloogista arvoa 0
DI1 Looginen arvo 1 digitaalitulon DI1 kautta 1
DI2 Katso DI1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso DI1. 4
DI5 Katso DI1. 5
VALV.1 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3201...3203 mukaan. |6
Katso parametriryhmaa 32 VALVONTA.
VALV.2 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3204...3206 mukaan. |7
Katso parametriryhmaa 32 VALVONTA.
VALV.3 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3207...3209 mukaan. |8
Katso parametriryhmaa 32 VALVONTA.
VALV.1 ALI Katso VALV.1 YLI. 9
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VALV.2 ALI Katso VALV.2 YLI. 10
VALV.3 ALI Katso VALV.3 YLI. 11
AJASTIN 1 Looginen arvo 1 aktivoidaan ajastintoiminnolla 1. Katso 12
parametriryhma 36 AJASTINTOIMINNOT. 1 = ajastintoi-
minto aktiivinen.
AJASTIN 2 Katso AJASTIN 1. 13
AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 14
AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 15
8407 SEKV Valitsee loogisten arvojen 1 ja 2 vélisen operaation. Loogi- |El KAY-
LOOGTOIM 1 |gen operaation arvoja kaytetaan tilan vaihdossa. Katso TOSSA
parametrin 8425 TILA1 TILAAN 2/ 8426 TILA1 TILAAN N
valinta LOOGARVO.
El KAYTOSSA |Looginen arvo 1 (ei loogista vertailua) 0
AND Looginen operaatio: AND 1
OR Looginen operaatio: OR 2
XOR Looginen operaatio: XOR 3
8408 SEKV Katso parametri 8406 SEKV LOOGARVO 1. El KAY-
LOOG.ARVO 2 TOSSA
Katso parametri 8406.
8409 SEKV LOOG. |Valitsee loogisen arvon 3 ja parametrilla 8407 SEKV El KAY-
TOIM 2 LOOG. TOIM 1 maaritetyn ensimmaisen loogisen operaation | TOSSA
tuloksen valisen operaation.
El KAYTOSSA |Looginen arvo 2 (ei loogista vertailua) 0
AND Looginen operaatio: AND 1
OR Looginen operaatio: OR 2
XOR Looginen operaatio: XOR 3
8410 SEKV Katso parametri 8406 SEKV LOOG.ARVO 1. El KAY-
LOOG.ARVO 3 TOSSA
Katso parametri 8406.
8411 SEKV ARVO 1 |Maarittaa tilan muutoksen ylarajan, kun parametrin 8425 0,0%
MAX TILA1 TILAAN 2 arvona on esimerkiksi Al 1 HIGH 1.
0,0...100,0% Arvo prosentteina 1=0,1%
8412 SEKV ARVO 1 |Maarittaa tilan muutoksen alarajan, kun parametrin 8425 0,0%
MIN TILA1 TILAAN 2 arvona on esimerkiksi Al 1 LOW 1.
0,0...100,0% Arvo prosentteina 1=0,1%
8413 SEKV ARVO 2 |Maarittaa tilan muutoksen ylarajan, kun parametrin 8425 0,0%
MAX TILA1 TILAAN 2 arvona on esimerkiksi Al 2 HIGH 1.
0,0...100,0% Arvo prosentteina 1=0,1%
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8414 SEKV ARVO 2 |Maarittaa tilan muutoksen alarajan, kun parametrin 8425 0,0%
MIN TILA1 TILAAN 2 arvona on esimerkiksi Al 2 LOW 1.
0,0...100,0% Arvo prosentteina 1=0,1%

8415 JAKSOLASK Aktivoi sekvenssiohjelmoinnin jaksolaskurin. El KAY-
TOIM Esimerkki: Kun parametrin arvona on TILA6 SEUR, jakso- TOSSA

laskuri (0771 SEKV OHJ LASKURI) kasvaa joka kerta, kun
tila muuttuu tilasta 6 tilaan 7.
El KAYTOSSA |Pois kaytosta 0
TILA1 SEUR Tilasta 1 tilaan 2 1
TILA2 SEUR Tilasta 2 tilaan 3 2
TILA3 SEUR Tilasta 3 tilaan 4 3
TILA4 SEUR Tilasta 4 tilaan 5 4
TILA5 SEUR Tilasta 5 tilaan 6 5
TILA6 SEUR Tilasta 6 tilaan 7 6
TILA7 SEUR Tilasta 7 tilaan 8 7
TILA8 SEUR Tilasta 8 tilaan 1 8
T1 TILAAN N Tilasta 1 tilaan n. Tila n maaritetdan parametrilla 8427 TILA1 |9
TILA N.
T2 TILAAN N Tilasta 2 tilaan n. Tila n maaritetdan parametrilla 8427 TILA1 |10
TILA N.
T3 TILAAN N Tilasta 3 tilaan n. Tila n maaritetaan parametrilla 8427 TILA1 |11
TILA N.
T4 TILAAN N Tilasta 4 tilaan n. Tila n maaritetaan parametrilla 8427 TILA1 |12
TILA N.
T5 TILAAN N Tilasta 5 tilaan n. Tila n maaritetaan parametrilla 8427 TILA1 {13
TILA N.
T6 TILAAN N Tilasta 6 tilaan n. Tila n maaritetaan parametrilla 8427 TILA1 |14
TILA N.
T7 TILAAN N Tilasta 7 tilaan n. Tila n maaritetaan parametrilla 8427 TILA1 |15
TILA N.
T8 TILAAN N Tilasta 8 tilaan n. Tila n maaritetdan parametrilla 8427 TILA1 |16
TILA N.

8416 JAKSOLASK Valitsee jaksolaskurin kuittaussignaalin lahteen (0171 SEKV |El KAY-
KUITT OHJ LASKURI). TOSSA
DI1(INV) Kuittaus kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta. O = aktiivinen, |-1

1 = ei aktiivinen.
DI2(INV) Katso DI1(INV). -2
DI3(INV) Katso DI1(INV). -3
DI4(INV) Katso DI1(INV). -4
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DI5(INV) Katso DI1(INV). -5
El KAYTOSSA |Ei kuittaussignaalia
DI1 Kuittaus digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, O = ei aktii-
vinen.
DI2 Katso D/1. 2
DI3 Katso DI1. 3
Dl4 Katso D/1. 4
DI5 Katso D/1. 5
TILA 1 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 1. Laskuri kuitataan, kun |6
tila on saavutettu.
TILA 2 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 2. Laskuri kuitataan, kun |7
tila on saavutettu.
TILA 3 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 3. Laskuri kuitataan, kun |8
tila on saavutettu.
TILA4 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 4. Laskuri kuitataan, kun |9
tila on saavutettu.
TILA S Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 5. Laskuri kuitataan, kun {10
tila on saavutettu.
TILA 6 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 6. Laskuri kuitataan, kun |11
tila on saavutettu.
TILA 7 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 7. Laskuri kuitataan, kun {12
tila on saavutettu.
TILA 8 Kuittaus tilan vaihdon aikana tilaan 8. Laskuri kuitataan, kun {13
tila on saavutettu.
SEK OHJ KUIT |Kuittaussignaalin 1ahde maaritetdan parametrilla 8404 14
SEKV OHJ KUITT.
8420 TILA1 OHJE Valitsee sekvenssiohjelmoinnin tilan 1 ohjearvon Iahteen. 0,0%
VAL Parametria kdytetdan, kun parametrin 7703 OHJE 1

VALINTA tai 1106 OHJE 2 VALINTA arvoksi on asetettu
SEKV OHJ | AI1+SEKV OHJ | AI2+SEKV OHJ.

Huomautus: Ryhman 72 VAKIONOPEUDET vakionopeu-
det kumoavat valitun sekvenssiohjelmoinnin ohjeen.

KOMM 0136 KOMM ARVO 2. Lisatietoja skaalauksesta on koh- -1.3
dassa Kenttéavayldohjeen skaalaus sivulla 326.

Al1/AI2 Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtaldlla: -1.2
OHJE = Al1 (%) - (50 % / Al2 (%))

Al1-Al2 Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtaldlla: -1.1
OHJE = Al1 (%) + 50 % - Al2 (%)

Al1*AI2 Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla: -1,0

OHJE = Al1 (%) - (A2 (%) / 50 %)
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AlM1+AI2 Ohjearvo lasketaan seuraavalla yhtalolla: -0,9
OHJE = Al1 (%) + Al2 (%) - 50 %

DI4U,5D Digitaalitulo DI4: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI5: -0,8
Ohjearvo pienenee.

DI3U,4D Digitaalitulo DI3: Ohjearvo suurenee. Digitaalitulo DI4: -0,7
Ohjearvo pienenee.

DI3U,4DR Digitaalitulo DI3: Ohje suurenee. Digitaalitulo D14: Ohje pie- |-0,6
nenee.

Dl4 Analogiatulo Al2 sauvaohjaimena. Minimitulosignaali vastaa |-0,5
maksimiohjearvoa TAAKSE, kun taas maksimisignaali vas-
taa maksimiohjearvoa ETEEN. Minimi- ja maksimiohjearvot
maaritetdan parametreilla 17704 OHJE 1 MIN ja 1105 OHJE
1 MAX. Lisatietoja on parametrin 1703 OHJE 1 VALINTA
valinnan Al1/ JOYST yhteydessa.

DI3 Katso D/4. -0,4

Al2 Analogiatulo Al2 -0,3

Al1 Analogiatulo Al1 -0,2

PANEELI Ohjauspaneeli -0,1

0,0...100,0% |Vakionopeus 1=0,1%

8421 TILA1 KASKYT [Valitsee kaynnistyksen, pysdytyksen ja suunnan tilalle 1.  |KAYTON

Parametrin 1002 ULK2 KASKYT arvona on oltava SEKV PYS
OHUJ.
Huomautus: Jos pyoérimissuuntaa on muutettava, paramet-
rin 1003 SUUNTA arvoksi on asetettava PYYNNOSTA.

KAYTON PYS |Taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti pyorien tai hidastaen 0
parametrin 2702 PYSAYTYSTAPA asetuksen mukaan.

KAYNN ETEEN |Pyérimissuunta on eteenpain. Jos taajuusmuuttaja ei ole 1
viela kaynnissa, se kaynnistetaan parametrin 2701 KAYN-
NISTYSTAPA asetusten mukaan.

KAYNN Pydérimissuunta on taaksepain. Jos taajuusmuuttaja ei ole |2

TAAKSE

vield kaynnissa, se kaynnistetdan parametrin 2707 KAYN-
NISTYSTAPA asetusten mukaan.
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8422

TILA1 RAMPPI

Valitsee sekvenssiohjelmoinnin tilan 1 kiihdytyksen/hidas-
tuksen ramppiajan eli maarittda ohjearvon muutosnopeu-
den.

FbEq
0,0s

-0,2/-0,1/
0,0...1800,0s

Aika

Kun arvoksi asetetaan -0,2, kaytetaan ramppiparia 2 Ramp-
pipari 2 maaritetaan parametreilla 2205...2207.

Kun arvoksi asetetaan -0,1, kaytetdan ramppiparia 1 Ramp-
pipari 1 maaritetdan parametreilla 2202...2204.
Ramppiparia 1/2 kaytettdessa parametrin 2201 KIIHD/HID

AIKA arvoksi tulee asettaa SEKV OHJ. Katso myds para-
metrit 2202...2207.

1=0,1s

8423

TILA1 LAHTO
SAAT

Valitsee sekvenssiohjelmoinnin tilan 1 rele-, transistori- ja
analogialahdén saadon.

Rele-/transistorilahddn saatd on aktivoitava asettamalla
parametrin 1401 RELELAHTO 1/ 1805 DO SIGNAALI
arvoksi SEKV OHJ. Analogialahddn saato on aktivoitava
parametriryhméassa 15 ANALOGIALAHDOT.

Analogialdhddn saatéarvoja voidaan valvoa signaalilla 0770
SEKV OHJ AO ARVO.

AO=0

R=0,D=1,A0=0

Relelahtd paastaa (on auki), transistorilahtd vetaa ja analo-
gialahto nollataan.

R=1,D=0,A0=0

Relelahtd vetaa (on suljettu), transistorilahtd paastaa ja
analogialahtd nollataan.

R=0,D=0,A0=0

Rele- ja transistorilahdot paastavat (ovat auki) ja analogia-
lahdon arvo asetetaan nollaan.

RO=0,D0=0

Rele- ja transistorilahddt paastavat (ovat auki) ja analogia-
lahddn saatd jaadytetdan viimeksi asetettuun arvoon.

RO=1,D0O=1

Rele- ja transistorilahdot vetavat (ovat suljettuja) ja analo-
gialahddén saatd jaadytetdan viimeksi asetettuun arvoon.

DO=1

Transistorilahtd vetaa (on suljettu) ja relelahtd paastaa.
Analogialahddn saato jaadytetaan viimeksi asetettuun
arvoon.

RO=1

Transistorilahtd paastaa (on auki), ja relelahté vetaa. Analo-
gialahddn saatd jaadytetdan viimeksi asetettuun arvoon.

AO=0

Analogialahdon arvo asetetaan nollaan. Rele- ja transistori-
lahdot jaadytetdan viimeksi asetettuun arvoon.

0,1...100,0%

Signaaliin 0770 SEKV OHJ AO ARV kirjoitettu arvo. Arvo
voidaan kytkea saadon analogialahtéon AO asettamalla
parametrin 1501 AO1 SISALTO arvoksi 170 (eli signaali
0170 SEKV OHJ AO ARVO). Analogialahdén AO arvo jaa-
dytetaan tdhan arvoon, kunnes se nollataan.
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8424 TILA1 Maarittaa tilan 1 viiveajan. Kun viive on kulunut, tila voidaan (0,0 s
MUUTVIIVE  |vaihtaa. Katso parametrit 8425 TILA1 TILAAN 2 ja 8426
TILA1 TILAAN N.

0,0...6553.5s |Viiveaika 1=01s
8425 TILA1 TILAAN 2 |Valitsee liipaisusignaalin lahteen, joka vaihtaa tilan tilasta 1 |E/ KAY-
tilaan 2. TOSSA

Huomautus: Tilan vaihto tilaan N (8426 TILA1 TILAAN N)
on ensisijainen ennen tilan vaihtoa seuraavaan tilaan (8425
TILA1 TILAAN 2).

DI1(INV) Liipaisu kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta. 0 = aktiivinen, 1 |-1
= ei aktiivinen.

DI2(INV) Katso DI1(INV). -2

DI3(INV) Katso DI1(INV). -3

DI4(INV) Katso DI1(INV). -4

DI5(INV) Katso DI1(INV). -5

El KAYTOSSA |Ei liipaisusignaalia. Jos parametrin 8426 TILA1 TILAAN N |0
arvona on my6s El KAYTOSSA, tila jaadytetaan ja se voi-
daan kuitata vain parametrilla 8402 SEKV OHJ KAYNN.

DI1 Liipaisu digitaalitulon DI1 kautta. 1 = aktiivinen, 0 = ei aktiivi- | 1
nen.

DI2 Katso DI/1. 2

DI3 Katso DI/1. 3

Dl4 Katso DI/1. 4

DI5 Katso DI1. 5

Al 1 LOW 1 Tilan vaihto, kun Al1-arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 |6
MIN arvo.

Al 1 HIGH 1 Tilan vaihto, kun Al1-arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 |7
MAX arvo.

Al 2 LOW 1 Tilan vaihto, kun Al2-arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 |8
MIN arvo.

Al 2 HIGH 1 Tilan vaihto, kun Al2-arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 |9
MAX arvo.

Al1 TAI 2LO1 Tilan vaihto, kun Al1- tai Al2-arvo < parametrin 8412 SEKV |10
ARVO 1 MIN arvo.

AIMLO1AI2HI1 |[Tilan vaihto, kun Al1-arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 |11
MIN arvo ja Al2-arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1
MAX arvo.

AIMLO1TAIDI5 |Tilan vaihto, kun Al1-arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 |12
MIN arvo tai DI5 on aktiivinen.
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AI2HIMTAIDI5 |Tilan vaihto, kun Al2-arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 |13
MAX arvo tai DI5 on aktiivinen.

Al 1 LOW 2 Tilan vaihto, kun Al1-arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 |14
MIN arvo.

Al 1 HIGH 2 Tilan vaihto, kun Al1-arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 |15
MAX arvo.

Al 2 LOW 2 Tilan vaihto, kun Al2-arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 |16
MIN arvo.

Al 2 HIGH 2 Tilan vaihto, kun Al2-arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 (17
MAX arvo.

Al1 TAI 2LO2 Tilan vaihto, kun Al1- tai Al2-arvo < parametrin 8414 SEKV |18
ARVO 2 MIN arvo.

AIMLO2AI2HI2 |Tilan vaihto, kun Al1-arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 |19
MIN arvo ja Al2-arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2
MAX arvo.

AIMLO2TAIDIS |Tilan vaihto, kun Al1-arvo < parametrin 84714 SEKV ARVO 2 |20
MIN arvo tai DI5 on aktiivinen.

AI2HI2TAIDI5 | Tilan vaihto, kun Al2-arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 |21
MAX arvo tai DI5 on aktiivinen.

AJASTIN 1 Liipaisu ajastimella 1. Katso parametriryhmaa 36 AJASTIN- |22
TOIMINNOT.

AJASTIN 2 Katso AJASTIN 1. 23

AJASTIN 3 Katso AJASTIN 1. 24

AJASTIN 4 Katso AJASTIN 1. 25

MUUTOSVIIVE |Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE 26
maaritetty viiveaika on kulunut.

DI1 TAI VIIV Tilan vaihto, kun DI1 on aktivoitu tai parametrilla 8424 TILA1 |27
MUUT.VIIVE maaritetty viiveaika on kulunut.

DI2 TAI VIIV Katso DI1 TAI VIIV. 28

DI3 TAI VIIV Katso DI1 TAI VIIV. 29

DI4 TAI VIIV Katso DI1 TAI VIIV. 30

DI5 TAI VIV Katso DI1 TAI VIIV. 31

AlMHI1 TAI'V Tilan vaihto, kun Al1-arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 |32
MAX arvo tai parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maari-
tetty viiveaika on kulunut.

AI2LO1 TAI'V  |Tilan vaihto, kun Al1-arvo < parametrin 84712 SEKV ARVO 1 |33
MIN arvo tai parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maari-
tetty viiveaika on kulunut.
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AIMHI2 TAI'V Tilan vaihto, kun Al1-arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 |34
MAX arvo tai parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maari-
tetty viiveaika on kulunut.
Al2LO2 TAI'V  [Tilan vaihto, kun Al2-arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 |35
MIN arvo tai parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maari-
tetty viiveaika on kulunut.
VALV.1 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3207...3203 mukaan. |36
Katso parametriryhmaa 32 VALVONTA.
VALV.2 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3204...3206 mukaan. |37
Katso parametriryhmaa 32 VALVONTA.
VALV.3 YLI Looginen arvo valvontaparametrien 3207...3209 mukaan. |38
Katso parametriryhmaa 32 VALVONTA.
VALV.1 ALI Katso VALV.1 YLI. 39
VALV.2 ALI Katso VALV.2 YLI. 40
VALV.3 ALI Katso VALV.3 YLI. 41
V1YLI TAI V Tilan vaihto valvontaparametrien 32017...3203 mukaan tai 42
kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maaritetty vii-
veaika on kulunut. Katso parametriryhmaa 32 VALVONTA.
V2YLI TAI V Tilan vaihto valvontaparametrien 3204...3206 mukaan tai 43
kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maaritetty vii-
veaika on kulunut. Katso parametriryhmaa 32 VALVONTA.
V3YLI TAI V Tilan vaihto valvontaparametrien 3207...3209 mukaan tai 44
kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE maaritetty vii-
veaika on kulunut. Katso parametriryhmaa 32 VALVONTA.
V1ALI TAI'V Katso V1YLI TAI V. 45
V2ALI TAI'V Katso V2YLI TAI V. 46
V3ALI TAI'V Katso V3YLI TAI V. 47
LASKURI YLI  |Tilan vaihto, kun laskurin arvo ylittda parametrilla 7905 LAS-|48
KURIN RAJA maaritetyn rajan. Katso parametrit
1904...1911.
LASKURI ALl  |Tilan vaihto, kun laskurin arvo alittaa parametrilla 7905 LAS-|49
KURIN RAJA maaritetyn rajan. Katso parametrit
1904...1911.
LOOG.ARVO Tilan vaihto parametreilla 8406...8410 maaritetyn loogisen |50
operaation mukaan.
OHJARV ALUE |Tilan vaihto, kun taajuusmuuttajan lahtdtaajuus/nopeus 51
tulee ohjealueelle (eli ero on pienempi tai yhta suuri kuin
4 % maksimiohjeesta).
OHJE- Tilan vaihto, kun taajuusmuuttajan lahtétaajuus/nopeus on |52
ARVOSSA yhta suuri kuin ohjearvo (= on sallituissa rajoissa, eli ero on
pienempi tai yhta suuri kuin 1 % maksimiohjeesta).
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Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/

FbEq

Al1 L1 &DI5 Tilan vaihto, kun Al1-arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 |53
MIN arvo ja DI5 on aktiivinen.

Al2 L2 & DI5 Tilan vaihto, kun Al2-arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 |54
MIN arvo ja DI5 on aktiivinen.

Al1 H1 & DI5 Tilan vaihto, kun Al1-arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 |55
MAX arvo ja DI5 on aktiivinen.

Al2 H2 & DI5 Tilan vaihto, kun Al2-arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 |56
MAX arvo ja DI5 on aktiivinen.

Al1 L1 &Dl4 Tilan vaihto, kun Al1-arvo < parametrin 8412 SEKV ARVO 1 |57
MIN arvo ja DI4 on aktiivinen.

Al2 L2 & DI4 Tilan vaihto, kun Al2-arvo < parametrin 8414 SEKV ARVO 2 |58
MIN arvo ja DI4 on aktiivinen.

Al1 H1 & Dl4 Tilan vaihto, kun Al1-arvo > parametrin 8411 SEKV ARVO 1 |59
MAX arvo ja DI4 on aktiivinen.

Al2 H2 & DI4 Tilan vaihto, kun Al2-arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 |60
MAX arvo ja DI4 on aktiivinen.

VIIVE JA DI1 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE 61
maaritetty viiveaika on kulunut ja DI1 on aktiivinen.

VIIVE JA DI2 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE 62
maaritetty viiveaika on kulunut ja DI1 on aktiivinen.

VIIVE JA DI3 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE 63
maaritetty viiveaika on kulunut ja DI3 on aktiivinen.

VIIVE JA DI4 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE 64
maaritetty viiveaika on kulunut ja DI4 on aktiivinen.

VIIVE JA DI5 Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE 65
maaritetty viiveaika on kulunut ja DI5 on aktiivinen.

VIIVE&AI2 H2 |Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE 66
maaritetty viiveaika on kulunut ja Al2-arvo > parametrin
8413 SEKV ARVO 2 MAX arvo.

VIIVE&AI2 L2 |Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE 67
maaritetty viiveaika on kulunut ja Al2-arvo < parametrin
8414 SEKV ARVO 2 MIN arvo.

VIIVE&AI1 H1 | Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE 68
maaritetty viiveaika on kulunut ja Al1-arvo > parametrin
8411 SEKV ARVO 1 MAX arvo.

VIIVE&AI1 L1 |Tilan vaihto, kun parametrilla 8424 TILA1 MUUT.VIIVE 69
maaritetty viiveaika on kulunut ja Al1-arvo < parametrin
8412 SEKV ARVO 1 MIN arvo.

KOMM ARV1 0135 KOMM ARVO 1 bitti 0. 1 = tilan vaihto. 70

#0

KOMM ARV1 0135 KOMM ARVO 1 bitti 1. 1 = tilan vaihto. 71

#1
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Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
FbEq

8497 TILA8 TILAN

Katso parametrit 8420...8427.

KOMM ARV1 0135 KOMM ARVO 1 bitti 2. 1 = tilan vaihto. 72
#2
KOMM ARV1 0135 KOMM ARVO 1 bitti 3. 1 = tilan vaihto. 73
#3
KOMM ARV1 0135 KOMM ARVO 1 bitti 4. 1 = tilan vaihto. 74
#4
KOMM ARV1 0135 KOMM ARVO 1 bitti 5. 1 = tilan vaihto. 75
#5
KOMM ARV1 0135 KOMM ARVO 1 bitti 6. 1 = tilan vaihto. 76
#6
KOMM ARV1 0135 KOMM ARVO 1 bitti 7. 1 = tilan vaihto. 77
#7
AI2H2DI4SV10 |Tilan vaihto valvontaparametrien 32017...3203 mukaan, kun |78
Al2-arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAX arvo ja DI4
on aktiivinen.
AI2H2DI5SV10 |Tilan vaihto valvontaparametrien 32017...3203 mukaan, kun |79
Al2-arvo > parametrin 8413 SEKV ARVO 2 MAX arvo ja DI5
on aktiivinen.
STO Tilan vaihto, kun STO (Safe Torque Off) -toiminto on lau- 80
kaistu.
STO(-1) Tilan vaihto, kun STO (Safe Torque Off) -toiminnon aktivointi |81
paattyy ja taajuusmuuttaja toimii normaalisti.

8426 TILA1 TILAAN |Valitsee liipaisusignaalin lahteen, joka vaihtaa tilan tilasta 1 |E/ KAY-
N tilaan N. Tila N maaritetdan parametrilla 8427 TILA1 TILA N.| TOSSA

Huomautus: Tilan vaihto tilaan N (8426 TILA1 TILAAN N)
on ensisijainen ennen tilan vaihtoa seuraavaan tilaan (8425
TILA1 TILAAN 2).

Katso parametri 8425 TILA1 TILAAN 2.

8427 TILA1 TILAN |Maarittda tilan N. Katso parametri 8426 TILA1 TILAAN N. | TILA 1
TILA1 Tila 1 1
TILA 2 Tila 2 2
TILA 3 Tila 3 3
TILA 4 Tila 4 4
TILAS Tila 5 5
TILAG6 Tila 6 6
TILA7 Tila 7 7
TILA 8 Tila 8 8

8430 TILA2 OHJE
VAL
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Kuvaus

Oletus/
FbEq

98 OPTIOT Ulkoisen sarjaliikenteen kayttéonotto
9802 KOMM PROT |Ottaa kayttéén ulkoisen sarjaliikenteen ja valitsee liitannan. |El KAY-
VAL TOSSA
El KAYTOSSA |Ei tiedonsiirtoa 0
STD MODBUS [Sisaanrakennettu kenttavayla. Liitanta: EIA-485 lisavarus- |1
teena saatavan, muuttajan liittimeen X3 kiinnitetyn FMBA-
01 Modbus -sovittimen kautta. Lisatietoja on luvussa Kent-
tédvayldohjaus sisdédnrakennetun kenttéavaylan avulla sivulla
317.
ULK FBA Taajuusmuuttajan tiedonsiirto tapahtuu muuttajan liittimeen |4
X3 kytketyn kenttavaylasovitinmoduulin kautta. Katso myos
parametriryhma 51 ULK KOMM.MODUULI.
Lisatietoja on luvussa Kenttavéyléohjaus kenttéavaylasovitti-
men avulla sivulla 343.
MODBUS Sisaanrakennettu kenttavayla. Liitanta: RS-232 (ohjauspa- |10
RS232 neelin liitin). Lisatietoja on luvussa Kenttavayldohjaus kent-
tavéaylésovittimen avulla sivulla 343.
99 Kielen valinta. Moottorin kayttdonottotietojen maaritys.
KAYTT.OTTOTIEDOT
9901 KIELI Valitsee Assistant-ohjauspaneelin naytdssa kaytetyn kielen. | ENGLISH
Huomaa: ACS-CP-D-Assistant-ohjauspaneeliin on saata-
vana seuraavat kielet: englanti (0), kiina (1), korea (2) ja
japani (3).
ENGLISH Englanti (Br) 0
ENGLISH (AM) |Englanti (Am) 1
DEUTSCH Saksa 2
ITALIANO Italia 3
ESPANOL Espanja 4
PORTUGUES |Portugali 5
NEDERLANDS |Hollanti 6
FRANCAIS Ranska 7
DANSK Tanska 8
SUOMI Suomi 9
SVENSKA Ruotsi 10
RUSSKI Vengja 11
POLSKI Puola 12
TURKCE Turkki 13
CZECH Tsekki 14
MAGYAR Unkari 15
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Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo LOVETT Oletus/
FbEq
ELLINIKA Kreikka 16
9902 SOVELLUS- Valitsee sovellusmakron. Lisatietoja on luvussa Sovellus- | VAKIO-

MAKRO makrot sivulla 113. OHJAUS

VAKIO- Vakio-ohjausmakro vakionopeussovelluksille 1

OHJAUS

PULSSI- Pulssiohjausmakro vakionopeussovelluksille 2

OHJAUS

VAIHTO-OHJ. |Vaihto-ohjausmakro eteen- ja taaksepain kaynnistyville 3
sovelluksille

MOOTTORI- Moottoripotentiometrimakro digitaalisignaalin nopeussaa- |4

POT. t6a kayttaville sovelluksille

KASI/ AUTO Kasi/auto-makro, jota kaytetaan, kun taajuusmuuttajaan on |5
kytketty kaksi ohjausyksikkoa:

* Yksikkd 1 kommunikoi ulkoisen ohjauspaikan ULK1
maarittaman liitdnnan kautta.

* Yksikk6é 2 kommunikoi ulkoisen ohjauspaikan ULK2
maarittdman liitdnnan kautta.

Kaytossa on joko ULK1 tai ULK2. Vaihto ULK1:n ja ULK2:n

valilla tehdaan digitaalitulolla.

PID-SAATO PID-sa4to. Sovelluksiin, joissa taajuusmuuttaja séataa pro- |6
sessiarvoa. Esimerkiksi paineenkorotuspumppua ohjaavan
taajuusmuuttajan painesaatd. Mitattu paine ja paineohje on
liitetty taajuusmuuttajaan.

MOMENTTI- Momenttisdatomakro 8

SAAT

AC500 MOD- |Ohjelmoitavan AC500-logiikan (PLC) makro. Lisatietoja on |10

BUS kohdassa AC500 Modbus -makro sivulla 123.

KUOR FD FlashDrop-parametriarvot FlashDrop-tiedoston maaritysten |31

ASET mukaisesti. Parametrinakyma valitaan parametrilla 1677
PAR NAYTTO.

FlashDrop on lisavaruste, jonka avulla voidaan kopioida
nopeasti parametreja jannitteettémiin taajuusmuuttajiin.
FlashDropin avulla parametriluetteloa voidaan muokata hel-
posti esim. piilottamalla valitut parametrit. Lisatietoja on
MFDT-01 FlashDrop User’s Manual -oppaassa
(BAFE68591074 [englanninkielinen]).

PAL.MAKRO 1 [Kayttajamakron 1 lataus kayttédn. Ennen latausta on tarkis- |0
tettava, etta tallennetut parametriasetukset ja moottorin
malli sopivat sovellukseen.

TAL.MAKRO 1 |Kayttajamakron 1 tallennus. Tallentaa nykyiset parametri-  |-1

asetukset ja moottorin mallin.
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PAL.MAKRO 2 |Kayttajamakron 2 lataus kayttdon. Ennen latausta on tarkis- |-2
tettava, etta tallennetut parametriasetukset ja moottorin
malli sopivat sovellukseen.

TAL.MAKRO 2 |[Kayttajamakron 2 tallennus. Tallentaa nykyiset parametri- |-3
asetukset ja moottorin mallin.

PAL.MAKRO 3 |Kayttdjamakron 3 lataus kayttddn. Ennen latausta on tarkis- |-4
tettava, etta tallennetut parametriasetukset ja moottorin
malli sopivat sovellukseen.

TAL.MAKRO 3 |[Kayttdjamakron 3 tallennus. Tallentaa nykyiset parametri- |-5
asetukset ja moottorin mallin.

9903 MOOTTORI- Valitsee moottorin tyypin. AM
TYYPPI Tata valintaa ei voi muuttaa, kun taajuusmuuttaja on kayn-

nissa.

AM Epatahtimoottori. Kolmivaiheisella vaihtojannitteella syotetty |1
induktiomoottori.

PMSM Kestomagneettimoottori Kolmivaiheisella vaihtojannitteella |2
syOtetty tahtimoottori, jossa on kestomagneettiroottori ja
sinimuotoinen Back-EMF-jannite.

9904 MOOTT. Valitsee moottorin ohjaustavan. SKALAAR:
OHJAUSTAPA TAAJ
VEKTORI: Takaisinkytkematon vektorisaato. 1
NOF. Ohje 1 = nopeusohje kierroksina minuutissa (rpm).

Ohje 2 = nopeusohje prosentteina. 100 % on absoluuttinen
maksiminopeus eli sama kuin parametrin 2002 MAKSIMI-
NOPEUS arvo (tai parametrin 2001 MINIMINOPEUS arvo,
jos absoluuttinen miniminopeus on suurempi kuin maksimi-
nopeus).

VEKTORI: Vektorisaatotila. 2

MOM. Ohje 1 = nopeusohje kierroksina minuutissa (rpm).

Ohje 2 = momenttiohje prosentteina. 100 % on nimellismo-
mentti.

SKALAAR: Skalaarisaataotila. 3

TAAJ

Ohje 1 = taajuusohje hertseina.

Ohje 2 = taajuusohje prosentteina. 100 % on absoluuttinen
maksimitaajuus eli sama kuin parametrin 2008 MAKSIMI-
TAAJUUS arvo (tai parametrin 2007 MINIMITAAJUUS arvo,
jos absoluuttinen miniminopeus on suurempi kuin maksimi-
nopeus).
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Kaikki parametrit

Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
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9905 MOOTT. Maarittda moottorin nimellisjannitteen. Epatahtimoottoreissa (200 V:n lait-
NIM.JANN. arvon on oltava sama kuin moottorin arvokilvessa oleva teet:
arvo. 230V
Kestomagneettimoottoreissa nimellisjannite on Back-EMF- (400 V
jannite nimellisnopeudella. E-laitteet:
Jos jannite on ilmoitettu voltteina kierrosta kohden, esimer- 400 V
kiksi 60 V per 1 000 rpm, jannite 3 000 rpm:n nimellisno- {400 V
peudellaon 3 -60V =180 V. U-laitteet:
Taajuusmuuttaja ei voi sy6ttaa moottoriin syéttéjannitetta  [460 V
suurempaa jannitetta.
Huomaa, etta [aht6éjannite ei rajoitu moottorin nimellisjannit-
teeseen vaan kasvaa lineaarisesti tulojannitteen arvoon
saakka.
Léhtdjénnite
Tulojannite  — —
9905+ —
|
| g
9907 » [ Ghtbtaajuus
VAROITUS! Moottorin eristykseen kohdistuva rasi-
tus vaihtelee taajuusmuuttajan syottojannitteen
mukaan. Tama patee myds silloin, kun moottorin jannite on
pienempi kuin taajuusmuuttajan ja sen sy6toén jannite. RMS-
jannite voidaan rajata moottorin nimellisjannitteeseen aset-
tamalla taajuusmuuttajan maksimitaajuus (parametri 2008)
moottorin nimellistaajuuden arvoon.
200 V:n laitteet: |Jannite. 1=1V
46...345V
400 V E-yksikot:
80...600 V
400 V U-yksikot:
92...690 V
9906 MOOTT.NIM.VI |Maarittdad moottorin nimellisvirran. Arvon on oltava sama IoN
RTA kuin moottorin arvokilvessa oleva arvo.
0,2...2,0 - I,y |Virta 1=0,1A
9907 MOOTT.NIM.TA | Maarittdad moottorin nimellistaajuuden eli taajuuden, jolla E: 50,0 Hz
AJ. lahtojannite on yhta suuri kuin moottorin nimellisjannite: U: 60,0 Hz
Kentanheikennyspiste = nimellistaajuus- syéttdjannite /
moottorin nimellisjannite
0,0...600,0 Hz |Taajuus 1=0,1Hz
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9908 MOOTT.NIM. Maarittaa moottorin nimellisnopeuden. Arvon on oltava Tyypista riip-
NOP. sama kuin moottorin arvokilvessa oleva arvo. puva
50...30000 rpm |Nopeus 1=1rpm

9909 MOOTT.NIM. Maarittdd moottorin nimellistehon. Arvon on oltava yhta PN
TEHO suuri kuin moottorin arvokilvessa oleva arvo.
0,2...3,0 - Py kW | Teho 1=0,1kW/

0,1 hv

9910 ID-AJO Tama parametri ohjaa itsekalibrointiprosessia, jota kutsu- POIS

taan moottorin ID-ajoksi. Prosessin aikana taajuusmuuttaja
kayttaa moottoria, suorittaa mittauksia tunnistaakseen
moottorin ominaisuudet ja luo mallin, jota kaytetaan sisaisiin
laskelmiin.

POIS 0

Moottorin ID-ajo ei kdytdssa. Tunnistusmagnetointi suorite-
taan parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA mukaan.
Tunnistusmagnetoinnissa moottorimalli lasketaan ensim-
maisen kaynnistyksen yhteydessa magnetoimalla moottoria
10-15 sekunnin ajan nollanopeudella (moottori ei pydri,
paitsi kestomagneettimoottori, joka voi pyoria kierroksen
murto-osan). Malli lasketaan aina uudelleen kaynnistyksen
yhteydessa3, jos moottoriparametria on muutettu.
» Parametri 9904 = 1 (VEKTORI: NOP.,) tai 2 (VEKTORI:
MOM.): Tunnistusmagnetointi tehdaan.

» Parametri 9904 = 3 (SKALAAR: TAAJ):
Tunnistusmagnetointia ei tehda.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/
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PAALLA

ID-ajo suoritetaan. Takaa parhaan mahdollisen saatétark-
kuuden. ID-ajo kestda noin minuutin. ID-ajo on erityisen
tehokas, kun

+ kaytetdan vektorisdatdéa (parametri 9904 = 1 [VEKTORI:
NOP] tai 2 [VEKTORI: MOM.)), ja

» toimitaan lahella nollanopeutta ja/tai

* toiminta edellyttaa, ettd momenttialue on moottorin
nimellismomentin ylapuolella, laajalla nopeusalueella ja
ilman mitattua nopeuden takaisinkytkentaa (eli ilman
pulssianturia).

Huomautus: Moottori on kytkettava irti kaytetysta laitteesta.

Huomautus: Tarkista moottorin pydrimissuunta ennen ID-
ajon kaynnistamista. Moottori pydrii eteenpain ID-ajon
aikana.

Huomautus: Jos moottorin parametreja muutetaan ID-ajon
jalkeen, ID-ajo on suoritettava uudelleen.

A VAROITUS! ID-ajon aikana moottorin pyérimisno-
peus on 50...80 % nimellisnopeudesta.
VARMISTA ENNEN ID-AJON KAYNNISTYSTA, ETTA
MOOTTORIA VOIDAAN KAYTTAA TURVALLISESTI!

9912 MOOTT.NIM. Laskettu moottorin nimellismomentti (Nm). Laskenta perus- |0
MOM. tuu parametrien 9909 MOOTT.NIM. TEHO ja 9908
MOOTT.NIM. NOP. arvoihin.
0...3000,0 Nm |Vain luku 1=0,1Nm
9913 MOT NAPA- Laskettu moottorin napapariluku. Laskenta perustuu para- |0
PARILUKU metrien 9907 MOOTT.NIM.TAAJ. ja 9908 MOOTT.NIM.
NORP. arvoihin.
- Vain luku 1=1
9914 VAIHE INVER- |Kaantaa kaksi vaihetta moottorikaapelissa. Toiminto vaihtaa | E/
SIO moottorin pydrimissuunnan niin, ettei moottorikaapelin kah-
den vaihejohtimen jarjestysta tarvitse vaihtaa keskenaan
taajuusmuuttajan lahtoliittimissa tai moottorin kytkentakote-
lossa.
El Vaiheita ei kdanneta 0
KYLLA Vaiheet kdannetaan 1
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Kenttavaylaohjaus
sisaanrakennetun
kenttavaylan avulla

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla
tiedonsiirtoverkon kautta sisdanrakennettua kenttavaylaa kayttamalla.

Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaan
kenttavaylasovittimen tai sisdanrakennetun kenttavaylan kautta. Lisatietoja
ohjauksesta kenttavaylasovittimen avulla on luvussa Kenttévéyldohjaus
kenttévaylasovittimen avulla sivulla 343.

Sisaanrakennettu kenttavayla tukee Modbus RTU -protokollaa. Modbus on
asynkroninen sarjaliikenneprotokolla. Tiedonsiirto on vuorosuuntaista.

Sisaanrakennetun kenttavaylan liitantana on joko EIA-485 (lisavarusteena saatavan,
taajuusmuuttajan liittimeen X3 kytketyn FMBA-01 Modbus -sovittimen liitin X1) tai
RS-232 (ohjauspaneelin liitin X2).

EIA-485 on suunniteltu monipistesovellusta varten (yksi isanta ohjaa yhta tai useaa
orjalaitetta). RS-232 on suunniteltu pisteesta pisteeseen -sovellusta varten (yksi
isanta ohjaa yhta orjalaitetta).

Lisatietoja FMBA-01 Modbus -sovitinmoduulista on FMBA-01 Modbus Adapter
Module User’s Manual -kayttdoppaassa (3AFE68586704 [englanninkielinen]).
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RS-232-liittimen nastojen kokoonpano on esitetty alla. Tiedonsiirtokaapelin
maksimipituus on kolme metria RS-232-liitantaa kaytettaessa.

Taajuusmuuttaja
PC  RS-232 A RJ-45
DCD 1 o— — — 1
RXD 2 — — 2
TXD 3 — ——— 3
DTR 4 o— |1 1 : | —e 4
GND 5 .—T' : Pl —e 5
[ | I
DSR 6| — Li— — ) 6
RTS 7| — V1 v/ —e 7
CTS 8| e— - —e 8
RI 9| e—
Suoja- [Runko
I = I I I Kenttavaylaohjain
Kenttavayla
Muut
laitteet
Taajuusmuuttaja
RS-232 1)

paneelin liitin

FMBA-01 EIA-485 1)
Modbus-sovitin X1
Datavirta

<¢— Ohjaussana (CW) ———
<«———— Ohjearvot ————

——— Tilasana (SW) —p»
_ Oloarvot —
-

Parametrin luku-/kirjoitus-
pyynnot/-vastaukset

1) Sisaanrakennetun
kenttavaylan (Modbus)
liitanta on RS-232 tai
RS-485.

Prosessi-I/O
(jaksoittainen)

Huoltoviestit (ei-
jaksoittainen)

Taajuusmuuttaja voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustiedot
kenttavaylaliitannan kautta. Vaihtoehtoisesti ohjaus voidaan jakaa
kenttavaylaliitannan ja muiden kaytettavissa olevien lahteiden, esimerkiksi digitaali-
ja analogiatulojen kesken.
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Sisaanrakennetun Modbus-kenttavaylan kautta tapahtuvan
tiedonsiirtoyhteyden asetus

Ennen kuin taajuusmuuttaja konfiguroidaan kenttavaylaohjausta varten, FMBA-01
Modbus -sovittimen (jos kaytdssa) mekaaninen ja sahkdinen asennus on tehtava
kohdassa Kiinnita kenttavaylamoduuli (lisdvaruste)sivulla 38 ja moduulin

kayttooppaassa annettujen ohjeiden mukaan.

Kenttavaylaliitannan kautta toimiva yhteys alustetaan asettamalla parametrin 9802
KOMM PROT VAL arvoksi STD MODBUS tai MODBUS RS232. Myos ryhman 53 EFB
PROTOKOLLA tiedonsiirtoparametrit on asetettava. Katso seuraavaa taulukkoa.

Parametri

Asetus-vaihto-
ehdot

Asetus
kenttavayla-

Toimintol/tietoja

ohjausta varten

TIEDONSIIRRON ALUSTUS

9802 KOMM PROT
VAL

EI KAYTOSSA
STD MODBUS
ULK FBA

MODBUS
RS232

STD MODBUS
(EIA-485)

MODBUS
RS232 (RS-232)

Alustaa tiedonsiirron sisdanra-
kennetun kenttavaylan kautta.

SOVITINMODUULIN KONFIGUROINTI

17

5302 SKV ASEMA- |0...247 Mika tahansa Maarittda RS-232/EIA-485-liitan-
NUMERO nan asemanumeron osoitteen.
Kahta laitetta, joilla on sama
osoite, ei voida kayttaa yhta
aikaa.
5303 SKV VAYLAN | 1,2 kbit/s Maarittaa RS-232/EIA-485-liitan-
NOP. 2,4 kbit/s nan tiedonsiirtonopeuden.
4,8 kbit/s
9,6 kbit/s
19,2 kbit/s
38,4 kbit/s
57,6 kbit/s
115,2 kbit/s
5304 SKV PARI- 8N1 Valitsee pariteettiasetuksen. Kai-
TEETTI 8N2 kissa asemissa on kaytettava
8E1 samoja asetuksia.
801
5305 SKV OHJ ABB DRV LIM | Mika tahansa Valitsee taajuusmuuttajan kaytta-
PROFIILI DCU PROFILE mén tiedonsiirtoprofiilin. Lisatie-
ABB DRV FULL toja on kohdassa
Tiedonsiirtoprofiilit sivulla 332.
5310 SIS KV PAR |0...65535 Mika tahansa Valitsee Modbus-rekisteriin 400xx
- 10 yhdistetyn oloarvon.
5317 ---
SIS KV PAR
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Kun ryhman 53 EFB PROTOKOLLA konfigurointiparametrit on asetettu,
taajuusmuuttajan ohjausparametrit (lueteltu kohdassa Taajuusmuuttajan
ohjausparametrit sivulla 320) on tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.

Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttaja kaynnistetdan seuraavan
kerran tai kun parametrin 5302 SKV ASEMANUMERO asetus nollataan ja kuitataan.

Taajuusmuuttajan ohjausparametrit

Kun Modbus-yhteys on asetettu, alla olevassa taulukossa luetellut taajuusmuuttajan
ohjausparametrit on tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.

Sarakkeessa Kenttavaylaohjauksen asetus annetaan arvo, jota kaytetaan, kun
Modbus-liitanta on signaalin haluttu lahde tai kohde. Sarakkeessa Toimintol/tietoja
on parametrin kuvaus.

Parametri Kenttavayla- Toimintol/tietoja Modbus-
ohjauksen rekisterin osoite
asetus

KOMENNON LAHTEEN VALINTA ABB DCU

DRV
1001 ULK1 KAS- | KOMM Parametrin 0301 KV KOMENTO- 40031
KYT SANA 1 bitit 0...1 (STOP/START) bitit 0...1

ovat kaytettavissa, kun ULK1 on
valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

1002 ULK2 KAS- | KOMM Parametrin 0301 KV KOMENTO- 40031
KYT SANA 1 bitit 0...1 (STOPISTART) bitit 0...1

ovat kaytettavissa, kun ULK2 on

valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

1003 SUUNTA ETEEN Ottaa pydrimissuunnan ohjauksen 40031
TAAKSE kayttdéon parametreilla 1001 ja 1002 bitti 2
PYYNNOSTA | maaritetylla tavalla. Lisatietoja pyori-
missuunnan ohjauksesta on koh-
dassa Ohjearvon késittely sivulla

327.
1010 JOG- KOMM Mahdollistaa Jog-toiminnon 1 tai 2 40032
VALINTA valinnan parametrin 0302 FB CMD bitit
SANA 2 bittien 20...21 (JOGGING 20...21
1/ JOGGING 2) kautta.
1102 ULK1/ULK2 | KOMM Ottaa kayttoon ULK1/ULK2-valinnan | 40001 40031
VAL parametrin 0307 KV KOMENTO- bitti 11 | bitti 5

SANA 1 bitin 5 (EXT2) kautta; ABB
Drives -profiilissa parametrin 5319
SIS KV PAR 19 bitin 11 (EXT CTRL
LOC) kautta.
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Kenttavayla-
ohjauksen

Toimintol/tietoja

Modbus-
rekisterin osoite

asetus

1103 OHJE 1 KOMM Kenttavaylan ohjearvo OHJE1 on 40002 ohjeelle
VALINTA KOMM+AI1 | kaytdssa, kun ULK1 on valittu aktiivi- | OHJE1
KOMM*Al1 seksi ohjauspaikaksi. Lisatietoja ase-
tusvaihtoehdoista on kohdassa
Kenttéavéayldohjeet sivulla 324.
1106 OHJE 2 KOMM Kenttavaylan ohjearvo OHJE2 on 40003 ohjeelle
VALINTA KOMM+AI1 | kaytdssa, kun ULK2 on valittu aktivii- | OHJE2
KOMM*Al1 seksi ohjauspaikaksi. Lisatietoja ase-

tusvaihtoehdoista on kohdassa
Kenttéavéayldohjeet sivulla 324.

LAHTOSIGNAALIEN LAHTEEN VALINTA ABB DCU
DRV
1401 RELE- KOMM Ottaa kayttoon relelahdon RO ohja- | 40134 signaalille
LAHTO 1 KOMM(-1) uksen signaalilla 07134 KOMM RO | 0134
SANA.
1501 AO1 135 Ohjaa kenttavaylaohjeen 07135 40135 signaalille
SISALTO 0135

KOMM ARVO 1 sisallén analogialah-
toon AO.

SYSTEEMIOHJAUKSEN TULOT ABB DCU
DRV
1601 KAYNNI- KOMM Ottaa kayttoon kaanteisen kaynni- 40001 40031
NESTO neston signaalin ohjauksen paramet- | bitti 3 bitti 6
rin 0301 KV KOMENTOSANA 1 bitin
6 (RUN_DISABLE) kautta; ABB Dri-
ves -profiilissa parametrin 56379 SIS
KV PAR 19 bitin 3 (INHIBIT OPERA-
TION) kautta.
1604 VIANKUIT- | KOMM Ottaa kayttoon viankuittauksen kent- | 40001 40031
TAUS tavaylan parametrin 0307 KV bitti 7 bitti 4
KOMENTOSANA 1 bitin 4 (RESET)
kautta; ABB Drives -profiilissa para-
metrin 5319 SIS KV PAR 19 bitin 7
(RESET) kautta.
1606 PAIKALLIS- | KOMM Paikallisohjaustilan lukitussignaali - 40031
LUKKO parametrin 0301 KV KOMENTO- bitti 14
SANA 1 bitin 14 (REQ_LOCALLOC)
kautta.
1607 PARAM VALMIS Tallentaa parametriarvon muutokset | 41607
TALLEN- TALLETA... | (myos kenttavayldohjauksen kautta
NUS tehdyt) pysyvaismuistiin.
1608 KAYNN. KOMM Kaanteinen kaynnistyksen esto 1 - 40032
ESTO 1 parametrin 0302 FB CMD SANA 2 bitti 18

bitin 18 (START_DISABLET) kautta.
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Parametri

Kenttavayla-
ohjauksen

asetus

Toimintol/tietoja

Modbus-
rekisterin osoite

1609 KAYNN. KOMM Kaanteinen kaynnistyksen esto 2 - 40032
ESTO 2 parametrin 0302 FB CMD SANA 2 bitti 19
bitin 19 (START_DISABLE?) kautta.
RAJAT ABB DCU
DRV
2013 MIN KOMM Momentin minimirajan 1/2 valinta - 40031
MOMENTIN parametrin 0301 KV KOMENTO- bitti 15
VAL SANA 1 bitin 15 (TORQLIM2) kautta.
2014 MAX KOMM Momentin maksimirajan 1/2 valinta |- 40031
A\;’/E)LMENT/N parametrin 0307 KV KOMENTO- bitti 15
SANA 1 bitin 15 (TORQLIM?2) kautta.
2201 KIIHD/HID | KOMM Kiihdytys-/hidastusramppiparin - 40031
AlIKA valinta parametrin 0307 KV KOMEN- bitti 10
TOSANA 1 bitin 10 (RAMP_2)
kautta.
2209 RAMPIN KOMM Rampin pakotus nollaan parametrin | 40001 40031
PAKOTUS 0 0301 KV KOMENTOSANA 1 bitin 13 | bitti 6 bitti 13
(RAMP_IN_0) kautta; ABB Drives -
profiilissa parametrin 5379 SIS KV
PAR 19 bitin 6 (RAMP_IN_ ZERO)
kautta.
TIEDONSIIRTOKATKOSTEN TOIMINNOT ABB DCU
DRV
3018 KOMM MOD | El KAY- Maarittaa taajuusmuuttajan toimin- | 43018
VIKA TOSSA nan kenttévaylan tiedonsiirtokatkok-
VIKA sen sattuessa.
VAKIONOP 7
VANHA
NOPEUS
3019 KOMM 0.1... Maarittaa tiedonsiirtokatkoksen 43019
VIKA-AIKA~1600,0 s havaitsemisen ja parametrin
3018 KOMM MOD VIKA maaritta-
man toiminnon valisen ajan.
PID-SAATAJAN OHJESIGNAALIN LAHTEEN VALINTA ABB DCU
DRV

4010/ OHJEAR-
4110/ VON
4210 VALINT

KOMM
KOMM+AI1
KOMM*Al1

PID-s&adon ohjearvo (OHJE2)

40003 ohjeelle
OHJE2
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Kenttavaylaohjausliitanta

Kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valisessa tiedonsiirrossa kaytetaan 16-
bittisia tulon ja 1dhddn datasanoja (ABB Drives -profiili) ja 32-bittisia tulo- ja
lahtosanoja (DCU-profiili).

Ohjaussana ja tilasana

Ohjaussanan (CW) avulla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajarjestelmasta.
Kenttavaylaohjain lahettaa ohjaussanan taajuusmuuttajaan. Taajuusmuuttaja siirtyy
tilasta toiseen ohjaussanan bittikoodattujen ohjeiden mukaisesti.

Tilasana (SW) on sana, joka sisaltaa tilatietoja ja jonka taajuusmuuttaja lahettaa
kenttavaylaohjaimelle.

Ohjearvot

Ohjearvot (OHJE) ovat 16-bittisia sanoja, jotka koostuvat etumerkista ja
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohjearvo (pydrimissuunta taaksepain) muodostetaan
laskemalla naiden kahden komplementti vastaavasta positiivisesta ohjearvosta.
Kunkin ohjesanan sisaltéa voidaan kayttaa nopeus-, taajuus-, momentti- tai
prosessiohjeena.

Oloarvot

Oloarvot (OLO) ovat 16-bittisia sanoja, jotka sisaltavat taajuusmuuttajan valittuja
arvoja.
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Kenttavaylaohjeet

Ohjeen valinta ja korjaus

Kenttavaylaohje (KOMM signaalin valinnan yhteydessa) valitaan asettamalla
ohjearvon valintaparametrin — 7703 OHJE 1 VALINTA tai 1106 OHJE 2 VALINTA —
arvoksi KOMM, KOMM+AI1 tai KOMM*AI1. Kun parametrin 7703 tai 1706 arvona on
KOMM, kenttavaylaohje lahetetaan sellaisenaan ilman korjausta. Kun parametrin
1103 tai 1106 arvona on KOMM+AI1 tai KOMM*Al1, kenttavaylaohjetta korjataan
analogiatulon Al1 avulla seuraavien ABB Drives -profiilia koskevien esimerkkien
mukaan.

Asetus Jos KOMM >0 Jos KOMM <0
KOMM KOMM(%) - (MAX-MIN) + MIN KOMM(%) - (MAX-MIN) - MIN
+Al1 + (Al(%) - 50 %) - (MAX-MIN) + (Al(%) - 50 %) - (MAX-MIN)
Korjattu ohjearvo
(rpm)
A Maks.raja
1500 ~ - - 0
0% o°
'O
| e
750¢ — — — % — — — -750
AlZ50 %
o
4 ALZO0% | L
ok g Minraa [/ 1-1500
0 50 100 KOMM Maks.raja
OHJE (%) , v
Korjattu ohjearvo
(rpm)
Korjattu ohjearvo
(rpx“) KOMM
OHJE (%) -100 -50 0
1500 — — — + — — — - ‘ | 0
| | Maks.raja | - _ _ _ _ _ _ ) )
1200 - - - - Min.raja o/\ 300
.
750 7~ et 750
‘ Al zSOV
0% in.raj . 9
300 AIZ0 % Mg g . 0% 1 1200
| | Maks.raja | |
0 . g KOMM L 1 _ _ _ 11500
0 50 100 = OHJE (‘%)
Korjattu ohjearvo
(rpm)
Maksimiraja maaritetaan parametrilla 7705 OHJE 1 MAX | 1108 OHJE 2 MAX.
Minimiraja maaritetdan parametrilla 7704 OHJE 1 MIN / 1107 OHJE 2 MIN.
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Asetus Jos KOMM > 0 Jos KOMM < 0
KOMM | KOMM(%) - (Al(%) / 50 %) - (MAX-MIN) | KOMM(%) - (Al(%) / 50 %) - (MAX-MIN) -
*Al1 + MIN MIN
Korjattu ohjearvo
(rpm)
A KOMM
Maks.raja QH;JEi("/%-mO -50 0 0
1500 — - — ‘ o - Minraja | Al=0 % X
*
: _Qo o | \ Pad
Al = O%A;I.—SO/O‘ | :'.
750 — *#’****\ lf*f_,f'f — 4-750
4
|
< | AI=50%
Ol | o L AE100%
0l CAI=0%, - MIE.FEJ% Maks.raja e 11500
0 50 100 i(()OMM0
HIE (%) Korjattu ohjearvo
(rpm)
Korjattu ohjearvo
(rpm)
A KOMMO 100 50 0
1500 — — — — — — — - OHJE (%) g1 - 0
1200 =~ _Maks.raja Minraja ___Al=0 % -300
Al=300% ,*° ‘ Y
750 | — et . Lo et /1750
'Ango i Al =50 % A0 %
* . Al=0% Min.raja Maks.raja A #20 %
300 ‘ " T £~~~ {1200
O L 1 »KOMM ‘____L____-1500
0 50 100 OHJE (%) Y
Korjattu ohjearvo
(rpm)

Maksimiraja maaritetaan parametrilla 7705 OHJE 1 MAX | 1108 OHJE 2 MAX.
Minimiraja maaritetaan parametrilla 17104 OHJE 1 MIN | 1107 OHJE 2 MIN.
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Kenttavaylaohjeen skaalaus

Kenttavaylaohjeet OHJE1 ja OHJE2 skaalataan ABB Drives -profiilia varten
seuraavan taulukon mukaan.

Huomautus: Ohjearvon mahdolliset korjaukset (katso kohta Ohjeen valinta ja
korjaus sivulla 326) tehdaan ennen skaalausta.

+10000 = (par. 1108)
(10000 = 100 %)

Ohjearvo |Alue Ohje- Skaalaus Huomautukset
arvon
tyyppi
OHJE1 -32767 | Nopeus tai |-20000 = -(par. 1105) Lopullista ohjearvoa rajoit-
taajuus 0=0 taa 1104/1105. Moottorin
+32767 +20000 = (par. 1105) nopeuden oloarvoa rajoit-
(20000 = 100 %) taa 2001/2002 (nopeus) tai
2007/2008 (taajuus).
OHJE2 -32767 | Nopeus tai |-10000 = -(par. 1108) Lopullista ohjearvoa rajoit-
taajuus 0=0 taa 1107/1108. Moottorin
+32767 +10000 = (par. 1108) nopeuden oloarvoa rajoit-
(10000 = 100 %) taa 2001/2002 (nopeus) tai
2007/2008 (taajuus).
Momentti |-10000 = -(par. 1708) Lopullista ohjearvoa rajoit-
0=0 taa 2015/2017 (momentti
+10000 = (par. 71708) 1) tai 2016/2018 (momentti
(10000 = 100 %) 2).
PID- -10000 = -(par. 1108) Lopullista ohjearvoa rajoit-
ohjearvo 0=0 taa 4012/4013 (PID-sarja

1) tai 4112/4113 (PID-sarja
2).

Huomautus: Parametrien 17104 OHJE 1 MIN ja 1107 OHJE 2 MIN asetukset eivat
vaikuta ohjearvon skaalaukseen.
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Ohjearvon kasittely

Ohjauspaikkojen (ULK1 ja ULKZ2) pyorimissuunta maaritetaan ryhman 70
KAY/SEIS/SUUNTA parametreilla. Kenttavaylaohjeet ovat bipolaarisia eli joko
negatiivisia tai positiivisia. Seuraavissa kaavioissa kuvataan, kuinka ryhman 10
parametrit ja kenttavaylaohjeen etumerkki tuottavat ohjeen OHJE1/OHJE2.

Suunnan maaraa Suunnan maaraa digitaalinen
KOMM-arvon etumerkki komento, kuten digitaalitulo
tai ohjauspaneeli
Par. 1003 Tulos Tulos
SUUNTA = OHJE1/2 _ OHJE1/2
ETEEN
Maks.ohje4-- - - - Maks.ohje4- - - -
Kentta- : = :
! Kentta-
ohie 12 | | ohje 112 |, |
vayla  T7100% 100% | vayla | -100% 100% |
-163% 163% -163% 163%
—[Maks.ohje] + —[Maks.ohje] 4

Par. 1003

Tulos Tulos
SUUNTA = OHJE1/2 OHJE1/2
TAAKSE
+ Maks.ohje 4 Maks.ohje
-163% 163% -163% 163%
Kentta- | -100% 100% Kentta- | -100% 100% |
ohje 1/2 ; . ohje 1/2 ' T
vayla ‘ vayla |
/o | _[Maks.ohje] _[Maks.ohjel-- - - -\ ‘
Par. 1003 Tulos Tulos
SUUNTA = OHJE1/2 OHJE12  syunta-
PYYNNOSTA T [ komento:
Maks.ohje4-- - - - Maks.ohje - - - - ETEEN
-163% l ) l
Kentta- | -100% A N A .
oie /2 [ 100% | | vayla | -100% 100% |
ayia | 163% -163% ' 163%
/| _Maks.ohie] —[Maks.ohje] - - - Nem——
. komento:
— TAAKSE

Oloarvon skaalaus

Isannalle oloarvoina lahetettavien kokonaislukujen skaalaus riippuu valitusta
funktiosta. Lisatietoja on luvussa Oloarvot ja parametrit sivulla 185.
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Modbus-osoitesarjojen yhdistaminen

Taajuusmuuttaja tukee seuraavia Modbus-toimintokoodeja.

Toiminto

Koodi
Heksa
(desim.)

Lisatietoja

Lue useita
pitorekiste-
reita

03 (03)

Lukee orjalaitteen rekisterien sisalléon.

Parametrisarjat seka ohjaus-, tila- ja ohjearvot yhdistetaan pitore-
kistereina.

Kirjoita yksi
pitorekisteri

06 (06)

Kirjoittaa yhteen rekisteriin orjalaitteessa.

Parametrisarjat seka ohjaus-, tila- ja ohjearvot yhdistetdan pitore-
kistereina.

Vianhaku

08 (08)

Testisarja isanta- ja orjalaitteiden valisen tiedonsiirtoyhteyden tar-
kistukseen tai orjalaitteessa esiintyvien sisaisten virhetilojen tarkis
tukseen.

Tukee seuraavia alakoodeja:

00 Palauta kyselytiedot: Pyynnon datakenttdssa valitetty tieto
palautetaan vastauksen mukana. Koko vastausviestin tulee olla
samanlainen kuin pyynto.

01 Kaynnista tiedonsiirtovaihtoehto uudelleen: Orjalaitteen sarja-
portti on alustettava ja kdynnistettdva uudelleen, ja kaikki tiedon-
siirtotapahtumien laskurit on nollattava. Jos portti on Vain kuuntelu
-tilassa, vastausta ei palauteta. Jos portti ei ole Vain kuuntelu -
tilassa, tavallinen vastaus palautetaan ennen uudelleenkaynnis-
tysta.

04 Pakota Vain kuuntelu -tila: Pakottaa kyseisen orjalaitteen Vain
kuuntelu -tilaan. Tama toiminto eristaa laitteen muista verkossa
olevista laitteista, joten ne voivat jatkaa tiedonsiirtoa kyseisen eta-
laitteen keskeyttamatta. Vastausta ei palauteta. Ainoa toiminto,
joka kasitellaan tahan tilaan siirtymisen jalkeen, on Kaynnista tie-
donsiirtovaihtoehto uudelleen -toiminto (alakoodi 01).

Kirjoita useita
pitorekiste-
reita

10 (16)

Kirjoittaa orjalaitteen rekistereihin (yhdesta noin 120 rekisteriin).

Parametrisarjat seka ohjaus-, tila- ja ohjearvot yhdistetaan pitore-
kistereina.

Lue/kirjoita
useita pitore-
kistereita

17 (23)

Tama toiminto yhdistda yhden luku- ja yhden kirjoitustoiminnon
(toimintokoodit 03 ja 10) yhdeksi Modbus-toiminnoksi. Kirjoitustoi-
minto suoritetaan ennen lukutoimintoa.

Rekisterin yhdistaminen

Taajuusmuuttajan parametrit, ohjaus-/tilasana, ohjearvot ja oloarvot yhdistetaan
alueeseen 4xxxx siten, etta

* 40001...40099 on varattu taajuusmuuttajan ohjausta/tilaa seka ohje- ja oloarvoja

varten.
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* 40101...49999 on varattu taajuusmuuttajan parametreille 0707...9999.
(Esimerkiksi 40102 on parametri 0702). Yhdistamisen tuloksena tuhannet ja
sadat vastaavat ryhman numeroa ja kymmenet ja ykkOset vastaavat ryhmaan
kuuluvan parametrin numeroa.

Ne rekisteriosoitteet, jotka eivat vastaa taajuusmuuttajan parametreja, ovat
virheellisia. Jos yritetaan lukea tai kirjoittaa virheellisia osoitteita, Modbus-liitanta
palauttaa saatajalle erikoiskoodin. Katso kohta Erikoiskoodit sivulla 3317.

Seuraavassa taulukossa on lisatietoja Modbus-osoitteiden 40001...40012 ja

40031...40034 sisallosta.

Modbus-rekisteri

Paasy

Tiedot

40001

Ohjaussana

Luku/Kirj.

Ohjaussana. Tuettu vain ABB Drives -profiilissa eli sil-
loin, kun parametrin 5305 SKV OHJ PROFIILI asetuk-
sena on ABB DRV LIM tai ABB DRV FULL.
Parametrissa 5319 SIS KV PAR 19 nakyy ohjaussanan
kopio heksadesimaalimuodossa.

40002

Ohjearvo 1

Luku/kirj.

Ulkoinen ohje OHJE1. Lisatietoja on kohdassa Kenttéa-
véyl&dohjeet sivulla 324.

40003

Ohjearvo 2

Luku/kirj.

Ulkoinen ohje OHJE2. Lisatietoja on kohdassa Kentta-
véayléohjeet sivulla 324.

40004

Tilasana

Luku

Tilasana. Tuettu vain ABB Drives -profiilissa eli silloin,
kun parametrin 5305 SKV OHJ PROFIILI asetuksena
on ABB DRV LIM tai ABB DRV FULL. Parametrissa
5320 SIS KV PAR 20 nakyy ohjaussanan kopio heksa-
desimaalimuodossa.

40005

40012

Oloarvo 1...8

Oloarvo 1...8. Valitse parametrilla 5370... 5317 oloarvo,
joka yhdistetdan Modbus-rekisteriin 40005...40012.

40031

Ohjaussana LSW

Luku/kirj.

0301 KV KOMENTOSANA 1 eli vahiten merkitseva
DCU-profiilin 32-bittisen ohjaussanan sanoista.
Tuettu vain DCU-profiilissa eli silloin, kun parametrin
5305 SKV OHJ PROFIILI asetuksena on DCU PRO-
FILE.

40032

Ohjaussana MSW

Luku/Kirj.

0302 FB CMD SANA 2 eli eniten merkitseva DCU-pro-
fiilin 32-bittisen ohjaussanan sanoista.

Tuettu vain DCU-profiilissa eli silloin, kun parametrin
5305 SKV OHJ PROFIILI asetuksena on DCU PRO-
FILE.

40033

Tilasana LSW

0303 KENTTAV TILAS 1 eli vahiten merkitsevd DCU-
profiilin 32-bittisen tilasanan sanoista.

Tuettu vain DCU-profiilissa eli silloin, kun parametrin

5305 SKV OHJ PROFIILI asetuksena on DCU PRO-

FILE.
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Modbus-rekisteri

Paasy Tiedot

40034 | ACS355-tilasana
MSW

R 0304 FB STS SANA 2 eli eniten merkitseva DCU-pro-
fillin 32-bittisen tilasanan sanoista.

Tuettu vain DCU-prdfiilissa eli silloin, kun parametrin
5305 SKV OHJ PROFIILI asetuksena on DCU PRO-
FILE.

Huomautus: Parametrikirjoitukset vakio-Modbusin kautta ovat aina tallentumattomia,
eli muokatut arvot eivat automaattisesti tallennu haihtumattomaan muistiin. Kaikki
muutetut arvot tallennetaan parametrilla 7607 PARAM TALLENNUS.

Toimintokoodit

Tuetut 4xxxx-pitorekisterien toimintokoodit:

Koodi | Toiminnon nimi | Lisatietoja
heksa
(desim.)
03 (03) |Lue 4X-rekisterit | Lukee orjalaitteen rekisterien bindarisen sisalléon (4X-ohjeet).
06 (06) | Esiaseta yksi 4X- | Esiasettaa arvon yhteen rekisteriin (4X-ohje). Lahetyksen aikana
rekisteri toiminto esiasettaa saman rekisteriohjeen kaikkiin liitettyihin orja-
laitteisiin.
10 (16) | Esiaseta useita Esiasettaa arvon useisiin rekistereihin (4X-ohjeet). Lahetyksen
4X-rekistereita aikana toiminto esiasettaa samat rekisteriohjeet kaikkiin liitettyi-
hin orjalaitteisiin.
17 (23) | Lue/kirjoita 4X- Tama toiminto yhdistda yhden luku- ja yhden kirjoitustoiminnon
rekisterit (toimintokoodit 03 ja 10) yhdeksi Modbus-toiminnoksi. Kirjoitus-

toiminto suoritetaan ennen lukutoimintoa.

Huomautus: Modbus-dataviestissa rekisterin 4xxxx osoite on xxxx — 1. Esimerkiksi
rekisterin 40002 osoite on 0001.
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Erikoiskoodit

Erikoiskoodit ovat taajuusmuuttajan sarjaliikennevastauksia. Taajuusmuuttaja tukee
seuraavassa taulukossa lueteltuja vakio-Modbusin erikoiskoodeja.

Koodi | Nimi Kuvaus
01 lllegal Function Komento, jota ei tueta.
02 lllegal Data Osoitetta ei ole, tai se on kirjoitus-/lukusuojattu.
Address
03 lllegal Data Value Arvo ei ole taajuusmuuttajan sallima:

* Arvo on minimi- tai maksimirajojen ulkopuolella.

* Parametri on vain luku -muotoa.

* Viesti on liian pitka.

» Parametrin kirjoitus ei ole sallittu kdynnistyksen ollessa
aktiivinen.

» Parametrin kirjoitus ei ole sallittu tehdasmakron ollessa
valittuna.

Taajuusmuuttajan parametri 5378 SIS KV PAR 18 sailyttaa viimeisimman
erikoiskoodin.
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Tiedonsiirtoprofiilit

Sisaanrakennettu kenttavayla tukee kolmea tiedonsiirtoprofiilia:

+ DCU-tiedonsiirtoprofiili (DCU PROFILE)

« ABB Drives Limited -tiedonsiirtoprofiili (ABB DRV LIM)

» ABB Drives Full -tiedonsiirtoprofiili (ABB DRV FULL).

DCU-profiili laajentaa ohjaus- ja tilaliitannat 32 bittiin ja toimii sisaisena liitantana
taajuusmuuttajasovelluksen ja sisaanrakennetun kenttavaylaympariston valilla. ABB
Drives Limited -profiili perustuu PROFIBUS-rajapintaan. ABB Drives Full -profiili (ABB

DRV FULL) tukee kahta sellaista ohjaussanan bittia, joita ABB DRV LIM -profiili ei
tue.

Modbus- Sisaanrakennettu kenttavayla
verkko RS-232/EIA-485 Taajuusmuuttaja
ABB DRV LIM |
ABB DRV FULL
ABB Drives -profiili : DCU-profiili
- »Datan muuntaminen|<d—p
T Parametreilla
5310...5317 valitut
oloarvot
DCU PROFILE
DCU-profiili Ohjaus-/tilasana DCU-profiili
>
Datan muuntaminen T Parametreilla
OHJET/2 5310...5317 valitut
oloarvot

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiilista on saatavana kaksi eri vaihtoehtoa: ABB Drives Full
ja ABB Drives Limited. ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili on valittuna, kun parametrin
5305 SKV OHJ PROFIILI arvoksi on asetettu ABB DRV FULL tai ABB DRV LIM.
Profiilin ohjaus- ja tilasanat on annettu alla olevassa taulukossa.

ABB Drives -tiedonsiirtoprofiileja voidaan kayttaa seka ULK1:n ettd ULK2:n kautta.
Ohjaussanakomennot ovat voimassa, kun parametrin 7001 ULK1 KASKYT tai 1002
ULK2 KASKYT (aktiivinen ohjauspaikka) arvoksi on asetettu KOMM.



Ohjaussana
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Seuraavassa taulukossa ja sivulla 336 olevassa tilakaaviossa on kuvattu ABB Drives
-profiilin ohjaussanan sisaltd. Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa kaavion tiloihin.

ABB Drives -profiilin ohjaussana, parametri 5379 SIS KV PAR 19

Bitti | Nimi Arvo Huomautukset
0 OFF1 CONT- 1 Siirry kohtaan READY TO OPERATE.

ROL 0 Pysaytys valitun hidastusrampin mukaan (2203/2206).
Siirry ensin kohtaan OFF1 ACTIVE ja sitten kohtaan
READY TO SWITCH ON, jos muut lukitukset (OFF2, OFF3)
eivat ole aktiivisia.

1 OFF2 CONT- Jatka kayttoa (OFF2 ei ole aktiivinen).
ROL TR , . " ——
0 Hatapysaytys, taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti pyorien.
Siirry ensin kohtaan OFF2 ACTIVE ja sitten kohtaan
SWITCH-ON INHIBITED.
2 OFF3 CONT- 1 Jatka kayttoa. (OFF3 ei ole aktiivinen.)

ROL 0 Hatapysaytys, taajuusmuuttaja pysahtyy parametrilla 2208
maaritetyssa ajassa. Siirry ensin kohtaan OFF3 ACTIVE ja
sitten kohtaan SWITCH-ON INHIBITED.

VAROITUS! Varmista, ettd moottori ja kaytettava laite voi-
daan pysayttaa talla pysaytystavalla.
3 INHIBIT OPE- 1 Siirry kohtaan OPERATION ENABLED. (Huomautus:

RATION Kaynnineston signaalin on oltava kaytdssa. Katso paramet-
ria 1601. Jos parametrin 7607 arvo on KOMM, tama bitti
valitsee kayttdon myds kaynnineston signaalin.)

0 Esta toiminta. Siirry kohtaan OPERATION INHIBITED.
4 Huomautus: Vain ABB DRV FULL -profiili tukee bittia 4.

RAMP_OUT _ 1 Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT

ZERO ENABLED.

g\UB[i)DRV 0 Pakota ramppigeneraattorin 1ahté nollaan.
Taajuusmuuttaja pysahtyy. (Virta ja tasajanniterajat ovat
voimassa.)

5 RAMP_HOLD 1 Ota ramppitoiminto kayttéon.
Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELE-
RATOR ENABLED.
0 Pida ramppiarvo (ramppigeneraattorin [ahto pidetaan).
6 RAMP_IN_ 1 Normaali toiminta. Siirry kohtaan OPERATING.
ZERO , .
0 Pakota ramppigeneraattorin tulo nollaan.
7 RESET 0=>1 Aktiivisen vian kuittaus. Siirry kohtaan SWITCH-ON INHIBI-
TED. Voimassa, jos parametrin 1604 arvo on KOMM.
0 Jatka normaalia toimintaa.
8... | Eikaytéssa
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ABB Drives -profiilin ohjaussana, parametri 5379 SIS KV PAR 19

Bitti | Nimi Arvo Huomautukset
10 Huomautus: Vain ABB DRV FULL -profiili tukee bittia 10.
REMOTE_CMD |1 Kenttavaylaohjaus kaytossa.
(F/‘ﬁi)DRV 0 Ohjaussana ¥ 0 tai ohjearvo # 0: Sailyta viimeinen ohjaus-
sana ja ohjearvo
Ohjaussana = 0 ja ohjearvo = 0: Kenttavaylaohjaus kay-
tossa.
Ohjearvo ja hidastus-/kiihdytysaika on lukittu.
11 EXT CTRL LOC |1 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK2. Voimassa, jos para-
metrin 77102 arvo on KOMM.
0 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK1. Voimassa, jos para-
metrin 71702 arvo on KOMM.
12... | Varattu
15
Tilasana

Seuraavassa taulukossa ja sivulla 336 olevassa tilakaaviossa on kuvattu ABB Drives
-profiilin tilasanan sisalto. Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa kaavion tiloihin.

ABB Drives -profiilin (EFB) tilasana, parametri 5320 SIS KV PAR 20

Bitti | Nimi Arvo TILA/Kuvaus
(vastaa kaavion tiloja/kenttia)
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON
0 NOT READY TO SWITCH ON
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE
0 OFF1 ACTIVE
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED
0 OPERATION INHIBITED
3 TRIPPED 0...1 FAULT. Lisatietoja on luvussa Vianhaku sivulla 355.
0 Ei vikaa
4 OFF_2 STA 1 OFF2 ei ole aktiivinen.
0 OFF2 ACTIVE
5 OFF_3_STA 1 OFF3 ei ole aktiivinen.
0 OFF3 ACTIVE
6 SWC_ON_INHIB |1 SWITCH-ON INHIBITED
0 Kaynnistyksen esto ei ole aktiivinen.
7 ALARM 1 Halytys. Lisatietoja on luvussa Vianhaku sivulla 355.
0 Ei halytysta
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ABB Drives -profiilin (EFB) tilasana, parametri 5320 SIS KV PAR 20

Bitti

Nimi

Arvo

TILA/Kuvaus
(vastaa kaavion tiloja/kenttia)

AT_SETPOINT

OPERATING. Oloarvo on yhta suuri kuin ohjearvo (on salli-
tuissa rajoissa, eli nopeussaadossa virhe lahtdnopeuden ja
nopeusohjeen valilla on pienempi tai yhta suuri kuin 4/1 %*
moottorin nimellisnopeudesta).

* Epasymmetrinen hystereesi: 4 %, kun nopeus saavuttaa
ohjealueen, 1 %, kun nopeus poistuu ohjealueelta.

Oloarvo on eri suuri kuin ohjearvo (ei ole sallituissa
rajoissa).

REMOTE

Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: REMOTE (ULK1 tai ULK2)

Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: LOCAL

10

ABOVE_LIMIT

Valvottu parametriarvo ylittda valvonnan ylarajan. Bitin
arvona on 1, kunnes valvottu parametriarvo alittaa valvon-
nan alarajan. Katso parametriryhma 32 VALVONTA, para-
metri 3201 VALVONTA 1.

Valvottu parametriarvo alittaa valvonnan alarajan. Bitin
arvona on 0, kunnes valvottu parametriarvo ylittda valvon-
nan ylarajan. Katso parametriryhma 32 VALVONTA, para-
metri 3201 VALVONTA 1.

11

EXT CTRL LOC

Ulkoinen ohjauspaikka ULK2 on valittu.

Ulkoinen ohjauspaikka ULK1 on valittu.

12

EXT RUN
ENABLE

Ulkoinen kaynnineston signaali on vastaanotettu.

O = O -

Ulkoista kaynnineston signaalia ei ole vastaanotettu.

13

15

Ei kaytéssa
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Tilakaavio

Alla olevassa tilakaaviossa on kuvattu ABB Drives -profiilin ohjaussanan (CW) ja
tilasanan (SW) bittien kaynnistys- ja pysaytystoiminta.

Mista tahansa tilasta Mista tahansa tilasta

Hatapysaytys SEIS
OFF3 (CW bitti 2=0)

.|.

Hatapysaytys OFF
OFF2 (CW bitti 1=0)

Mista tahansa tilasta

+ Vika

wig—ny__| OFF3 OFF2 e, FAULT |— (SW bitti 3=1)
(SW bitti 5=0) ACTIVE ACTIVE — (SW bitti 4=0)
J’-- (CW bitti 7=1)**
N(f)=0 / [=0 g v
N N~
| =l Ll
Mista tahansa tilasta
OFF1 (CW bitti 0=0 juspum
SWITCH-ON e
(SWhitti 1=0)— AcTivE "
irta paalla - i =
n(f)=0 / 1=0 mepem (ON) + _ (CW bitti 0=0)
|
A B*C D NOT READY

[ ] Tila

=== Tilan muutos

(SW bitti 2=0) —

LI

(CW bitti 3=0 juspemm

TO SWITCH ON

— (SW bitti 0=0)

e (CW

XXXX X1*XX XXXX X110)

OPERATION
INHIBITED

READY TO
SWITCH ON

[ (SW bitti 0=1)

OPERATION INHIBITED +
|

e (CW=

=== Esimerkissa kuvattu polku

CW = Ohjaussana
SW = Tilasana

RFG = Ramppigeneraattori

| = Parametri 07104

VIRTA

XXXX XT*XX XxxX X111)

B*C*D*
READY TO e
L] OPERATE (SW bitti 1=1)
(CW bitti 4=0)* e I (CW bitti 3=1 ja
L~ T Swhitti 12=1)
OPERATION A
C D ENABLED [— (SW bitti 2=1)
A —}—
(CW bitti 5=0) mdmm (CW=xxXX X1*XX Xxx1* 1111
eli bitti 4=1)*
RFG OUTPUT
D ENABLED*
(CW bitti 6=0) B <t

f = Parametri 0103 LAHTO- TAAJUUS

n = Nopeus

* Tuettu vain ABB DRV FULL -prdfiilissa.

** Tama tilansiirto tapahtuu my®és, jos
vika kuitataan mista tahansa muusta
lahteesta (esimerkiksi digitaalitulosta).

(CW=xxxx x1*xx xx11* 1111

eli bitti 5=1)*

RFG: ACCELERATOR

ENABLED

c <!

g (CW=xxxx x1*xx x111* 1111

OPERATING

eli bitti 6=1)*
[— (SW bitti 8=1)

p —3—
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DCU-tiedonsiirtoprofiili

Koska DCU-profiili laajentaa ohjaus- ja tilaliitannat 32 bittiin, seka ohjaussanoille
(0301 ja 0302) etta tilasanoille (0303 ja 0304) tarvitaan kaksi eri signaalia.

Ohjaussanat

Seuraavassa taulukossa on kuvattu DCU-profiilin ohjaussanan sisalto.

DCU-profiilin ohjaussana, parametri 0307 KV KOMENTOSANA 1

Bitti | Nimi Arvo Tiedot

0 STOP 1 Pysahtyy joko pysaytystapaparametrin (2702) tai pysaytys-
tapapyyntéjen (bitit 7 ja 8) mukaan.
Huomautus: Samanaikaisen STOP- ja START-komennon
seurauksena on pysaytyskomento.

0 Ei toimintoa

1 START 1 Kaynnistys

Huomautus: Samanaikaisen STOP- ja START-komennon
seurauksena on pysaytyskomento.

0 Ei toimintoa
2 REVERSE 1 Suunta taaksepain. Suunta maaritetdan kayttamalla XOR-
toimintoa bittien 2 ja 31 (= ohjearvon etumerkki) arvoissa.
0 Suunta eteenpain
3 LOCAL 1 Siirry paikallisohjaustilaan.
0 Siirry ulkoiseen ohjaustilaan.
4 RESET ->1 Kuittaus.
muu Ei toimintoa

5 EXT2 Siirry ulkoiseen ohjauspaikkaan ULK2.

Siirry ulkoiseen ohjauspaikkaan ULK1.

Kayntilupa aktivinen.

1
0
6 RUN_DISABLE 1 Kaynninesto aktiivinen.
0
1

7 STPMODE_R Pysaytys aktiivisen hidastusrampin mukaan (bitti 10). Bitin

0 arvon on oltava 1 (STOP).

0 Ei toimintoa
8 STPMODE_EM 1 Hataseis. Bitin 0 arvon on oltava 1 (STOP).
0 Ei toimintoa
9 STPMODE_C 1 Pysaytys vapaasti pydrien. Bitin 0 arvon on oltava 1
(STOP).
Ei toimintoa
10 |RAMP_2 1 Kayta kiihdytys-/hidastusramppiparia 2 (maaritetdan para-
metreilla 2205...2207).
0 Kayta kiihdytys-/hidastusramppiparia 1 (maaritetaan para-

metreilla 2202...2204).
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DCU-profiilin ohjaussana, parametri 0307 KV KOMENTOSANA 1

Bitti

Nimi

Arvo

Tiedot

11

RAMP_OUT_0

Pakota rampin lahtd nollaan.

Ei toimintoa

12

RAMP_HOLD

Pida ramppiarvo (ramppigeneraattorin [&ht6 pidetaan).

Ei toimintoa

13

RAMP_IN_0

Pakota rampin tulo nollaan.

Ei toimintoa

14

REQ_LOCALLOC

2l Ol |l O] | O —m

Ota paikallislukko kayttoon. Paikallisohjaukseen siirtyminen
ei ole mahdollista (paneelin LOC/REM-painike).

Ei toimintoa

15

TORQLIMZ2

Kéyta momentin minimi-/maksimirajaa 2 (maaritetdan para-
metreilla 2016 ja 2018).

Kayta momentin minimi/maksimirajaa 1 (maaritellaan para-
metreilla 2015 ja 2017).

DCU-profiilin ohjaussana, parametri 0302 FB CMD SANA 2

Bitti

Nimi

Arvo

Tiedot

16

FBLOCAL_CTL

1

Kenttavaylan paikallistilaa pyydetaan ohjaussanalle.

Esimerkki: Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa ja
kaynnistys-/pysaytys-/suuntakomennon lahteena on DI
ulkoisessa ohjauspaikassa 1 (ULK1), kdynnistysta/pysay-
tysta/suuntaa ohjataan kenttavaylan komentosanalla, kun
bitin 16 arvoksi asetetaan 1.

Ei kenttavaylan paikallistilaa.

17

FBLOCAL_REF

Kenttavaylan paikallistilan ohjaussanaa pyydetaan ohjear-
volle. Katso bitin 16 esimerkki (FBLOCAL _CTL).

Ei kenttavaylan paikallistilaa

18

START_DISABLE
1

Ei kayntilupaa

Kayntilupa annettu. Voimassa, kun parametrin 7608 ase-
tuksena on KOMM.

19

START_DISABLE
2

Ei kayntilupaa

Kayntilupa annettu. Voimassa, kun parametrin 1609 ase-
tuksena on KOMM.

21

JOGGING 1

Valitse Jog-toiminto 1. Voimassa, kun parametrin 7070 ase-
tuksena on KOMM. Lisatietoja on kohdassa Jog-toiminto
sivulla 769.

Jog-toiminto 1 pois kaytosta.
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DCU-profiilin ohjaussana, parametri 0302 FB CMD SANA 2

Bitti | Nimi Arvo Tiedot
20 |[JOGGING 2 1 Valitse Jog-toiminto 2. Voimassa, kun parametrin 1070 ase-
tuksena on KOMM. Lisatietoja on kohdassa Jog-toiminto
sivulla 769.
0 Jog-toiminto 2 pois kaytosta.
22... | Ei kaytossa
26
27 REF_CONST 1 Vakionopeusohjeen pyynto.
Tama on sisainen ohjausbitti. Vain valvontaan.
0 Ei toimintoa
28 REF_AVE 1 Keskinopeusohjeen pyyntd.
Tama on sisainen ohjausbitti. Vain valvontaan.
0 Ei toimintoa
29 LINK_ON 1 Kenttavaylan isanta havaittu.
Tama on sisainen ohjausbitti. Vain valvontaan.
0 Kenttavaylakatkos.
30 REQ_STARTINH |1 Vahinkokaynnistyksen esto.
0 Ei vahinkokaynnistyksen estoa.
31 Ei kaytdssa
Tilasanat

Seuraavassa taulukossa on kuvattu DCU-profiilin tilasanan sisalto.

DCU-profiilin tilasana, parametri 0303 KENTTAV TILAS 1

Bitti

Nimi

Arvo

Tila

0

READY

1

tyskomennon.

Taajuusmuuttaja ei ole valmis.

ENABLED

Ulkoinen kdynnineston signaali on vastaanotettu.

STARTED

=[O =] O

Taajuusmuuttaja on vastaanottanut kaynnistysko-
mennon.

mentoa.

RUNNING

Taajuusmuuttaja moduloi.

Taajuusmuuttaja ei moduloi.

ZERO_SPEED

Taajuusmuuttaja on nollanopeudella.

Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut nollanopeutta.

ACCELERATE

Taajuusmuuttaja kiihdyttaa.

O =] O =[O =

Taajuusmuuttaja ei kiihdyta.

Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan kaynnis-

Ulkoista kdynnineston signaalia ei ole vastaanotettu.

Taajuusmuuttaja ei ole vastaanottanut kdynnistysko-
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DCU-profiilin tilasana, parametri 0303 KENTTAV TILAS 1

Bitti

Nimi

Arvo

Tila

DECELERATE

Taajuusmuuttaja hidastaa.

Taajuusmuuttaja ei hidasta.

AT_SETPOINT

Taajuusmuuttaja on ohjearvossa. Oloarvo on sama
kuin ohjearvo (eli sallituissa rajoissa).

Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut ohjearvoa.

LIMIT

Toimintaa rajoittavat sisaiset suojarajat tai ryhman 20
RAJAT asetukset.

Toiminta on sisaisten suojarajojen ja ryhman 20
RAJAT asetusten asettamissa rajoissa.

SUPERVISION

Valvottu parametri (ryhma 32 VALVONTA) on rajojen
ulkopuolella.

Kaikki valvotut parametrit ovat rajojen sisalla.

10

REV_REF

Taajuusmuuttajan ohjearvo on taaksepain.

Taajuusmuuttajan ohjearvo on eteenpain.

11

REV_ACT

Taajuusmuuttaja kay taaksepain.

Taajuusmuuttaja kay eteenpain.

12

PANEL_LOCAL

= Ol =l O —~] O

Ohjaus on ohjauspaneelin (tai PC-ty6kalun) paikallis-
tilassa.

Ohjaus ei ole ohjauspaneelin paikallistilassa.

13

FIELDBUS_LOCAL

Ohjaus on kenttavaylan paikallistilassa.

Ohjaus ei ole kenttavaylan paikallistilassa.

14

EXT2_ACT

Ohjaus on ULK 2 -tilassa.

Ohjaus on ULK 1 -tilassa.

15

FAULT

Taajuusmuuttaja on vikatilassa.

O| =| O] =|O| | O

Taajuusmuuttaja ei ole vikatilassa.

DCU-profiilin tilasana, parametri 0304 FB STS SANA 2

Bitti

Nimi

Arvo

Tila

16

ALARM

Halytys on paalla.

Halytyksia ei ole paalla.

17

NOTICE

Huoltopyyntd on tehty.

Huoltopyyntdja ei ole.

18

DIRLOCK

= O ] O =

Suuntalukko on paalla (ON). (Suunnanvaihto on
lukittu.)

Suuntalukko ei ole paalla (OFF).

19

LOCALLOCK

Paikallistilan lukitus on paalla (ON). (Paikallistila on
lukittu.)

Paikallistilan lukitus ei ole paalla (OFF).
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DCU-profiilin tilasana, parametri 0304 FB STS SANA 2

Bitti | Nimi Arvo Tila

20 CTL_MODE Taajuusmuuttaja on vektorisaatotilassa.

Taajuusmuuttaja on skalaarisaatotilassa.

1
0
21 JOGGING ACTIVE 1 Jog-toiminto on aktiivinen.
0 Jog-toiminto ei ole aktiivinen.

22... | Ei kaytossa
25

26 REQ_CTL Kenttavaylasta pyydetaan ohjaussanaa.

Ei toimintoa

27 REQ_REF1 Kenttavaylasta pyydetaan ohjetta 1.

Kenttavaylasta ei pyydeta ohjetta 1.

28 REQ_REF2 Kenttavaylasta pyydetaan ohjetta 2.

Kenttavaylasta ei pyydeta ohjetta 2.

29 REQ_REF2EXT Kenttavaylasta pyydetaan ulkoista PID-ohjetta 2.

Kenttavaylasta ei pyydeta ulkoista PID-ohjetta 2.

30 ACK_STARTINH Kenttavayla on antanut vahinkokaynnistyksen eston.

O| = O | O | O] O| =

Kenttavayla ei ole antanut vahinkokaynnistyksen
estoa.

31 Ei kaytdssa
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Kenttavaylaohjaus

kenttavaylasovittimen avulla

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla
tiedonsiirtoverkon ja kenttavaylasovittimen kautta.

Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaan
kenttavaylasovittimen tai sisdanrakennetun kenttavaylan kautta. Lisatietoja
ohjauksesta sisaanrakennetun kenttavaylan avulla on luvussa Kenttavéyldohjaus
sisddnrakennetun kenttévaylén avulla sivulla 317.

Kenttavaylasovitin kytketaan taajuusmuuttajan liittimeen X3.
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ohjain

|‘ Il B Kenttavayia-
|

Taajuusmuuttaja

Kenttavayla

Muut
laitteet

X3 Kenttavayla-
sovitin

Datavirta
<¢— Ohjaussana (CW) ———
<¢—— Ohjearvot ——
Prosessi-I1/O

—— Tilasana (SW) —® | (jaksoittainen)
- Oloarvot —

-

Parametrin luku-/kirjoitus-

pyynnot/-vastaukset Huoltoviestit (ei-

p | jaksoittainen)

Taajuusmuuttaja voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustiedot
kenttavaylaliitdannan kautta. Vaihtoehtoisesti ohjaus voidaan jakaa
kenttavaylaliitannan ja muiden kaytettavissa olevien lahteiden, esimerkiksi digitaali-
ja analogiatulojen, kesken.

Taajuusmuuttaja voi olla yhteydessa ohjausjarjestelmaan kenttavaylasovittimen
kautta kayttamalla esimerkiksi seuraavia sarjaliikenneprotokollia: Muita protokollia voi
olla kaytettavissa. Lisatietoja saat ABB:n paikallisilta edustajilta.

+ PROFIBUS-DP (FPBA-01-sovitin)
» CANopen (FCAN-01-sovitin)

* DeviceNet™ (FDNA-01-sovitin).

+ Ethernet (FENA-01-sovitin)

* Modbus RTU (FMBA-01-sovitin. Lisatietoja on luvussa Kenttévéyldohjaus
sisddnrakennetun kenttévaylén avulla sivulla 317.

Taajuusmuuttaja tunnistaa automaattisesti, mika kenttavaylasovitin on kytketty
taajuusmuuttajan liittimeen X3 (poikkeuksena FMBA-01). DCU-profiilia kaytetaan
aina taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen valiseen tiedonsiirtoon. (Lisatietoja on
kohdassa Kenttavaylaohjausliitanta sivulla 349.) Kenttavaylaverkon tiedonsiirtoprofiili
maaraytyy kytketyn sovittimen tyypin ja asetusten mukaan.

Profiilin oletusasetukset maaraytyvat protokollan mukaan, esimerkiksi
valmistajakohtainen profiili (ABB Drives) PROFIBUS-protokollaa ja standardin
mukainen taajuusmuuttajaprofiili (AC/DC Drive) DeviceNet-protokollaa varten.
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Kenttavaylasovittimen kautta tapahtuvan
tiedonsiirtoyhteyden asetus

Ennen kuin taajuusmuuttaja konfiguroidaan kenttavaylaohjausta varten,
sovitinmoduulin mekaaninen asennus ja sahkéasennus on suoritettava kohdassa
Kiinnité kenttavaylamoduuli (lisévaruste) sivulla 38 ja moduulin kayttdoppaassa
annettujen ohjeiden mukaan.

Taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen valinen tiedonsiirto aktivoidaan taman
jalkeen asettamalla parametrin 9802 KOMM PROT VAL arvoksi ULK FBA. Myds
sovittimen parametrit ryhmassa 57 ULK KOMM.MODUULI on asetettava. Katso
seuraavaa taulukkoa.

Parametri Asetus- Asetus Toimintol/tietoja
vaihtoehdot kenttavayla-

ohjausta varten

TIEDONSIIRRON ALUSTUS

9802 KOMM PROT EIKAYTOSSA | ULK FBA Alustaa taajuusmuuttajan ja
VAL STD MODBUS kenttavaylasovittimen
ULK FBA valisen tiedonsiirtoyhteyden.
MODBUS
RS232

SOVITINMODUULIN KONFIGUROINTI

5101 KENTTAV. - - Nayttaa
TYYPPI kenttavaylasovitinmoduulin
tyypin.
5102 KENTTAV. PAR | Namé parametrit ovat sovitinmoduulikohtaisia. Lisatietoja on
2 moduulin oppaassa. Kaikkia parametreja ei valttamatta kayteta.

5126 KENTTAV. PAR
26

5127 KV. PAR VIRK. (0) VALMIS - Vahvistaa kaikki

(1) VIRKISTA sovitinmoduulin

konfigurointiasetuksiin

tehdyt muutokset.

Huomautus: Sovitinmoduulissa parametriryhman numero on A (ryhma 1) ryhmaa 57 ULK
KOMM.MODUULI varten.

LAHETETTAVAN DATAN VALINTA

5401 KENTTAV TULO |0 Maarittaa

5410 1 1...6 taajuusmuuttajasta
KENTTAV 101...9999 kenttévayléohjaimeen
LAHTO 10 lahetettavan datan.
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Parametri Asetus- Asetus Toimintol/tietoja
vaihtoehdot kenttavayla-
ohjausta varten
5501 KENTTAV 0 Maarittaa
5510 LAHTO 1 1...6 kenttavayldohjaimesta
.k.ENTTAV 101...9999 t?ajuusr"nu"uttajaan
LAHTO 10 |ahetettavan datan.

Huomautus: Sovitinmoduulissa parametriryhmén numero on C'(ryhmé 3) ryhmaa 54
KENTTAV TULO varten ja B (ryhmé 2) ryhmaa 55 KENTTAV LAHTO varten.

Kun ryhmien 51 ULK KOMM.MODUULI, 54 KENTTAV TULO ja 55 KENTTAV
LAHTO moduulin konfigurointiparametrit on asetettu, taajuusmuuttajan
ohjausparametrit (lueteltu kohdassa Taajuusmuuttajan ohjausparametrit sivulla 346)
on tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.

Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttaja kaynnistetaan seuraavan
kerran tai kun valitaan parametri 5727 KV. PAR VIRK..

Taajuusmuuttajan ohjausparametrit

Kun kenttavaylayhteys on asetettu, alla olevassa taulukossa luetellut
taajuusmuuttajan ohjausparametrit on tarkistettava ja tarvittaessa asetettava.

Sarakkeessa Kenttavaylaohjauksen asetus annetaan arvo, jota kaytetaan, kun
kenttavaylaliitanta on signaalin haluttu lahde tai kohde. Sarakkeessa
Toiminto/tietoja on parametrin kuvaus.

Parametri Asetus Toimintol/tietoja
kenttavayla-

ohjausta varten

KOMENNON LAHTEEN VALINTA

1001 ULK1 KASKYT | KOMM Valitsee kenttavaylan kaynnistys- ja
pysaytyskomentojen lahteeksi, kun ULK1 on
valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

1002 ULK2 KASKYT | KOMM Valitsee kenttavaylan kaynnistys- ja
pysaytyskomentojen lahteeksi, kun ULK2 on
valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

1003 SUUNTA ETEEN Ottaa pydrimissuunnan ohjauksen kayttoon
TAAKSE parametreilla 1001 ja 1002 maaritetylla tavalla.
PYYNNOSTA Lisatietoja pyodrimissuunnan ohjauksesta on
kohdassa Ohjearvon késittely sivulla 327.
1010 JOG-VALINTA | KOMM Ottaa kayttéon Jog-toiminnon 1 tai 2 valinnan
kenttavaylan kautta.
1102 ULK1/ULK2 KOMM Ottaa kayttéon ulkoisen ohjauspaikan

VAL ULK1/ULK2 valinnan kenttavaylan kautta.
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Asetus
kenttavayla-

ohjausta varten

Toimintol/tietoja

1103 OHJE 1 KOMM Kenttavaylan ohjearvo OHJE1 on kaytdssa, kun
VALINTA KOMM+AI1 ULK1 on valittu aktiiviseksi ohjauspaikaksi.
KOMM*Al1 Lisatietoja on kohdassa Ohjeen valinta ja
korjaus sivulla 3517.
1106 OHJE 2 KOMM Kenttavaylan ohjearvo OHJE2 on kaytdssa, kun
VALINTA KOMM+AI1 ULK2 on valittu aktiviiseksi ohjauspaikaksi.
KOMM*Al1 Lisatietoja on kohdassa Ohjeen valinta ja
korjaus sivulla 3517.

LAHTOSIGNAALIEN LAHTEEN VALINTA

1401 RELELAHTO 1 | KOMM Ottaa kayttoon releldahdén RO ohjauksen
KOMM(-1) signaalilla 0734 KOMM RO SANA.
1501 AO1 SISALTO |[135 (eli 0135 Ohjaa kenttavaylaohjeen 0135 KOMM ARVO 1
KOMM ARVO 1) | sisallén analogialdhtoon AO.
SYSTEEMIOHJAUKSEN TULOT
1601 KAYNNI- KOMM Valitsee kenttavaylalitdnnan kaanteisen
NESTO kdynnineston signaalin lahteeksi.
1604 VIANKUIT- KOMM Valitsee kenttavaylaliitannan viankuittauksen
TAUS |dhteeksi.
1606 PAIKALLIS- KOMM Valitsee kenttavaylaliitdnnan
LUKKO paikallisohjaustilan lukitussignaalin |&hteeksi.
1607 PARAM TAL- | VALMIS Tallentaa parametriarvon muutokset (myos
LENNUS TALLETA... kenttavaylaohjauksen kautta tehdyt)
pysyvaismuistiin.
1608 KAYNN. ESTO | KOMM Valitsee kenttavaylalitdnnan kaanteisen
1 kaynnistyksen eston 1 signaalin lahteeksi.
1609 KAYNN. ESTO | KOMM Valitsee kenttavaylalitannan kaanteisen
2 kaynnistyksen eston 2 signaalin lahteeksi.
RAJAT
2013 MIN MOMEN- | KOMM Valitsee kenttavaylaliitdnnan
TIN VAL minimimomenttirajan 1/2 valinnan I&hteeksi.
2014 MAX MOMEN- | KOMM Valitsee kenttavaylaliitdnnan
TIN VAL maksimimomenttirajan 1/2 valinnan lahteeksi.
2201 KIIHD/HID KOMM Valitsee kenttavaylalitannan kiihdytys-
AlIKA /hidastusramppiparin 1/2 valinnan lahteeksi.
2209 RAMPIN KOMM Valitsee kenttavaylaliitannan rampin tulon
PAKOTUS 0 nollaan pakotuksen lahteeksi.
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Parametri Asetus Toimintol/tietoja
kenttavayla-

ohjausta varten
TIEDONSIIRTOKATKOSTEN TOIMINNOT
3018 KOMM MOD EI KAYTOSSA Ma&arittaa taajuusmuuttajan toiminnan

VIKA VIKA kenttavaylan tiedonsiirtokatkoksen sattuessa.
VAKIONOP 7
VANHA NOPEUS
3019 KOMM VIKA- 0,1...60,0 s Maarittaa tiedonsiirtokatkoksen havaitsemisen
AIKA ja parametrin 30718 KOMM MOD VIKA

maarittaman toiminnon valisen ajan.

PID-SAATAJAN OHJESIGNAALIN LAHTEEN VALINTA

4010 OHJEARVON | KOMM PID-s&adon ohjearvo (OHJE2)
1411 VALINT KOMM+AI1
0/42

10 KOMM*Al1
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Kenttavaylaohjausliitanta

Kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valisessa tiedonsiirrossa kaytetaan 16-
bittisia tulon ja lahdon datasanoja. Taajuusmuuttaja tukee enintaan 10 datasanan
kayttda kumpaankin suuntaan.

Taajuusmuuttajasta kenttavaylaohjaimeen muunnettava data maaritetaan
parametriryhman 54 KENTTAV TULO parametreilla ja kenttavayldohjaimesta
taajuusmuuttajaan muunnettava data parametriryhman 55 KENTTAV LAHTO
parametreilla.

Kenttavaylaverkko
i . Kay, seis,
Kenttavalylamoduull Tulevan Suulnnan
; valinta
| datan valinta 4 = Tilasana " £
— 1 ]
DATA IN 5=0L01" KAYTOS AN
T |l / <—6=0L02" SA_]
Kentta- i P
Ayl3 Parametr
|| vayla- | 10 010719914
rajapinta 1001/1002
| 5401]....15410
|
. . OHJE1-
| %Al\;r_'l?\ Lahtevan valinta
datan valinta — - )
| 1 1 = Ohjaussana — PANEEL|—
2=0HJE1" — \
| 0 | N lel3-onE27 | 2 koMM
L Parametri
0101...9914 1103
5501/.../15510
1 . e e OHJE2-

) Jotkin kenttavaylasovittimet yhdistavat nama tiedot valinta
automaattisesti. Tietoja virtuaaliosoitteiden kaytdsta on PANEEL|—
kenttavaylasovittimen kayttboppaassa. \

) Katso myo6s muut KOMM-valinnan parametrit. 2) KOMM

L P
1106

Ohjaussana ja tilasana

Ohjaussanan (CW) avulla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajarjestelmasta.
Kenttavaylaohjain lahettaa ohjaussanan taajuusmuuttajaan. Taajuusmuuttaja siirtyy
tilasta toiseen ohjaussanan bittikoodattujen ohjeiden mukaisesti.

Tilasana (SW) on sana, joka sisaltaa tilatietoja ja jonka taajuusmuuttaja lahettaa
kenttavaylaohjaimelle.




350 Kenttavayldohjaus kenttavaylasovittimen avulla

Ohjearvot

Onhjearvot (OHJE) ovat 16-bittisia sanoja, jotka koostuvat etumerkista ja
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohjearvo (joka merkitsee taaksepain pyorivaa suuntaa)
muodostetaan laskemalla naiden kahden komplementti vastaavasta positiivisesta
ohjearvosta. Kunkin ohjesanan sisaltdéa voidaan kayttaa nopeus- tai taajuusohjeena.

Oloarvot
Oloarvot (OLO) ovat 16-bittisia sanoja, jotka sisaltavat tietoja valituista
taajuusmuuttajan toiminnoista.
Tiedonsiirtoprofiili

Taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen valinen tiedonsiirto tukee DCU-
tiedonsiirtoprofiilia. DCU-profiili laajentaa ohjaus- ja tilaliitannat 32 bittiin.

Kenttavayla- Kenttavaylasovitin Taajuusmuuttaja
verkko
Standardin mukainen
taajuusmuuttajaprofiili
(esimerkiksi PROFIdrive)
1)
[_p| Datan muuntaminen |
Valitse
ABB Drives e
1) 6
Datan muuntaminen — —
— - ]
e 2)
Lapindkyva 16
Valinnainen ohjearvo,
—p| oOloarvon skaalaus |
Lapindkyva 32
1) DCU-profiili
2) Valinta kenttavaylasovittimen konfigurointiparametrien kautta (parametriryhma 571 ULK
KOMM.MODUULI)

Lisatietoja DCU-profiilin ohjaus- ja tilasanojen sisallosta on kohdassa DCU-
tiedonsiirtoprofiili sivulla 337.
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Kenttavaylaohjeet

Ohjeen valinta ja korjaus

Kenttavaylaohje (KOMM signaalin valinnan yhteydessa) valitaan asettamalla
ohjearvon valintaparametrin — 7703 OHJE 1 VALINTA tai 1106 OHJE 2 VALINTA —
arvoksi KOMM, KOMM+AI1 tai KOMM*Al1. Kun parametrin 7703 tai 1106 arvona on
KOMM, kenttavaylaohje lahetetaan sellaisenaan ilman korjausta. Kun parametrin
1103 tai 7106 arvona on KOMM+AI1 tai KOMM*Al1, kenttavaylaohjetta korjataan
analogiatulon Al1 avulla seuraavien DCU-profiilia koskevien esimerkkien mukaan.

DCU-profiilissa kenttavaylaohjeen tyyppi voi olla Hz, rpm tai prosentti. Seuraavissa
esimerkeissa ohjeen tyyppi on rpm.

Asetus Jos KOMM > 0 rpm Jos KOMM < 0 rpm
KOM COMM/1000 + (Al(%) - 50 %) - (MAX- COMM/1000 + (Al(%) - 50 %) - (MAX-
M+AI1 MIN) MIN)

Korjattu ohjearvo

(rpm)

. KOM
Maks.raja OHJE  -1500000 -750000 0
1500 - - “Minr 0

70f — — — 93— — — -7500
AlLZ 50 %
0’ |
4 ALZO0% | L
Min.
okt L N 4 1-1500
0 750000 1500000 KOMM Maks.raja
OHJE , A/
Korjattu ohjearvo
(rpm)
Korjattu ohjearvo
(rpm) KOMM
A OHJE _-1500000 -750000 0
1500 — — — v+ — — — 5 - ‘ ‘ 0
Maks.raja -
1200} - — — ‘ e 300
750 -750
0 % in.raj
300 pee T 07 °p__ Minraja 1200
\ |
0 ‘ KOMM -1500

0 750000 1500000 OHJE

Korjattu ohjearvo
(rpm)

Maksimiraja maaritetaan parametrilla 17705 OHJE 1 MAX | 1108 OHJE 2 MAX.
Minimiraja maaritetdan parametrilla 7704 OHJE 1 MIN | 1107 OHJE 2 MIN.
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Asetus Jos KOMM > 0 rpm Jos KOMM < 0 rpm
KOM (COMM/1000) - (Al(%) / 50 %) (COMM/1000) - (Al(%) / 50 %)
M*Al1
Korjattu ohjearvo
(rpm)
KOMM
A Maks.raja OHUE 1500000 -750000 0
1500 — — - ‘ ,'lf T Min.raja | Al'=0 %, ' 0
L4
| AL 5 o ! -
Al = 100 %Al 90 % | e
750F — £ — #*— — — - —— — ¢ —f —1-750
L4 | ‘O
R : :  Al=506%
o L AE100%
ol "AI=0%! . Min.raja Maksraja_ _ - ~ — — {1500
0 750000 1500000 = KOMM
OHJE Korjattu ohjearvo
(rpm)
Korjattu ohjearvo
(rpm)

A KoM 1500000 -750000 0
1500 — — — + — — — - ORJE QIOO000 150 0
1200l | \r Maks.raja Min.raja : Al=0 %j -300

Al=300% ,»° ‘ |
501 - A %0 9 | e -750
. ! \ -
- ; ; i Al %50 % !
I Al=0% Min.raja Maks.raja -
300 ‘ ‘ ' T ‘ 1-1200
0 ‘ ___ . KOMM L 4 11500
0 750000 1500000 OHJE Y
Korjattu ohjearvo
(rpm)

Maksimiraja maaritetadan parametrilla 7705 OHJE 1 MAX /| 1108 OHJE 2 MAX.
Minimiraja maaritetdan parametrilla 7704 OHJE 1 MIN |/ 1107 OHJE 2 MIN.
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Kenttavaylaohjeen skaalaus

Kenttavaylaohjeet OHJE1 ja OHJEZ2 skaalataan DCU-profiilia varten seuraavan
taulukon mukaan.

Huomautus: Ohjearvon mahdolliset korjaukset (katso kohta Ohjeen valinta ja
korjaus sivulla 357) tehdaan ennen skaalausta.

Ohjearvo |Alue Ohjearvon | Skaalaus Huomautukset

tyyppi

OHJE1 -214783648 | Nopeus tai | 1000 = 1 rpm / 1 Hz | Lopullista ohjearvoa rajoittaa
taajuus 1104/1105. Moottorin nopeuden
+214783647 oloarvoa rajoittaa 2001/2002

(nopeus) tai 2007/2008
(taajuus).

OHJE2 -214783648 | Nopeus tai [ 1000 = 1% Lopullista ohjearvoa rajoittaa
taajuus 1107/1108. Moottorin nopeuden
+214783647 oloarvoa rajoittaa 2001/2002

(nopeus) tai 2007/2008
(taajuus).
Momentti 1000 = 1% Lopullista ohjearvoa rajoittaa
2015/2017 (momentti 1) tai
2016/2018 (momentti 2).
PID- 1000 = 1% Lopullista ohjearvoa rajoittaa
ohjearvo 4012/4013 (PID-sarja 1) tai
4112/4113 (PID-sarja 2).

Huomautus: Parametrien 1704 OHJE 1 MIN ja 1107 OHJE 2 MIN asetukset eivat
vaikuta ohjearvon skaalaukseen.

Ohjearvon kasittely

Ohjearvon kasittely on sama ABB Drives -profiilissa (sisaanrakennettu kenttavayla) ja
DCU-profiilissa. Lisatietoja on kohdassa Ohjearvon késittely sivulla 327.

Oloarvon skaalaus

Isannalle oloarvoina lahetettavien kokonaislukujen skaalaus riippuu valitusta
funktiosta. Lisatietoja on luvussa Oloarvot ja parametrit sivulla 7185.
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Vianhaku

Yleista

Tama luku sisaltaa tietoja vikojen kuittaamisesta ja vikamuistin katselusta. Tassa
luvussa on myos luettelo kaikista halytys- ja vikaviesteista seka niiden mahdollisista
syista ja ratkaisukeinoista.

Turvallisuus

VAROITUS! Taajuusmuuttajan huoltotoimenpiteitd saa tehda vain pateva
sahkoalan ammattilainen. Ennen taajuusmuuttajan huoltotoimenpiteita on
luettava luvussa Turvaohjeet sivulla 17 olevat turvallisuusohjeet.

Halytys- ja vikailmoitukset

Vian merkkina palaa punainen LED-merkkivalo. Lisatietoja on kohdassa LED-
merkkivalot sivulla 378.

Paneelin naytdssa nakyva halytys tai vikailmoitus tarkoittaa, etta taajuusmuuttajan tila
ei ole normaali. Useimmat halytysten ja vikojen syyt voidaan tunnistaa ja korjata
tassa luvussa annettujen tietojen avulla. On kuitenkin tilanteita, jotka edellyttavat
ABB:n paikallisen huoltoedustajan kutsumista paikalle.

Tuo halytykset ohjauspaneelin nayttédn asettamalla parametrin 7670 NAYTA HALYT.
arvoksi 1 (KYLLA).

Vian jalkeen suluissa nakyva nelinumeroinen koodi on kenttavaylatiedonsiirtoa
varten. Lisatietoja on luvussa Kenttavéayldohjaus sisdanrakennetun kenttavaylan
avulla sivulla 3717 ja luvussa Kenttévayldohjaus kenttdvéylasovittimen avulla sivulla
343.
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Kuittaus

TTAUS
Vika voidaan kuitata joko painamalla painiketta % (Basic-ohjauspaneeli) tai
“¥=>° (Assistant-ohjauspaneeli), digitaalitulolla tai kenttavaylalla tai katkaisemalla
verkkojannite hetkeksi. Viankuittaussignaalin lahde valitaan parametrilla 1604

VIANKUITTAUS. Kun vika on poistettu, moottori voidaan kaynnistaa uudelleen.

Vikamuisti

Havaittu vika tallentuu vikamuistiin, josta voidaan nahda viimeisimmat vikailmoitukset
tapahtuma-ajan mukaisessa jarjestyksessa.

Viimeisimpien vikojen koodit tallentuvat parametreihin 0401 VIIMEISIN VIKA, 0412
EDELLINEN VIKA 1ja 0413 EDELLINEN VIKA 2. Parametrit 0404...0409 iimoittavat
taajuusmuuttajan kayttotiedot viimeisimman vian tapahtuma-aikana. Assistant-
ohjauspaneeli antaa lisatietoja vikamuistista. Lisatietoja on kohdassa Vikanéayttétila
sivulla 104.
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Taajuusmuuttajan antamat halytysviestit

KOO- | HALYTYS SYY KORJAUSTOIMET

DI

2001 | YLIVIRTA Ylivirran halytysraja Tarkista kayttdolosuhteet.
0308 bitti 0 ylitetty. Kuormitettqvuus"pien._e.nee,.jo._s._

i ) Korkea asennuspaikan lampdtila ylittaa 40 °C.
(ohjelmoitava Kayttolampétila Lisatietoja on kohdassa
vikatoiminto 7670) ' Kuormitettavuus sivulla 384.

Lisatietoja on vikaa 0001
kasittelevassa kohdassa
Taajuusmuuttajan antamat
vikailmoitukset sivulla 364.
2002 | YLIJANNITE Ylijanniteraja ylitetty. Lisatietoja on vikaa 0002
0308 bitti 1 kasittelevassa kohdassa

i ) Taajuusmuuttajan antamat
(ohjelmoitava vikailmoitukset sivulla 364.
vikatoiminto 7610)

2003 | ALIJANNITE Alijanniteraja alitettu. Lisatietoja on vikaa 0003
0308 bitti 2 kasittelevassa kohdassa
Taajuusmuuttajan antamat
vikailmoitukset sivulla 357.
2004 | SUUNTA LUKITTU | Py6rimissuunnan Tarkista parametriasetukset 7003
0308 bitti 3 muuttaminen ei ole SUUNTA.
sallittua.
2005 |10 KOMM Kenttavaylatiedonsiirro | Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila.
0308 bitti 4 ssa on tapahtunut Lisatietoja on luvussa

i ) katkos. Kenttavayldohjaus siséénrakennetun
(ohjelmoitava kenttavaylén avulla sivulla 317,
vikatoiminto 30178, luvussa Kenttdvayldohjaus
3019) kenttavaylasovittimen avulla sivulla

343 tai asianmukaisen
kenttavaylasovittimen oppaassa.
Tarkista Vikafunktiot-ryhman
parametriasetukset.
Tarkista liitannat.
Tarkista, etta isdntaasema
kommunikoi.

2006 | ANALOGIATULO 1 | Analogiatulon Al1 Lisatietoja on vikaa 0007

0308 bitti 5 signaali on laskenut kasittelevassa kohdassa

i ) parametrilla 3021 Al1 | Taajuusmuuttajan antamat
(ohjelmoitava VIKARAJA asetetun | vikailmoitukset sivulla 364.
vikatoiminto 3001, rajan a|apuo|e||e_

3021)
2007 |AI2 PUUTTUU Analogiatulon Al2 Lisatietoja on vikaa 0008
0308 bitti 6 signaali on laskenut kasittelevassa kohdassa

i ) parametrilla 3022 Al2 | Taajuusmuuttajan antamat
(ohjelmoitava VIKARAJA asetetun | vikailmoitukset sivulla 364.
vikatoiminto 3001, rajan alapuole"e'

3022)
2008 | PANEELIVIKA Taajuusmuuttajan Lisatietoja on vikaa 00710
0308 bitti 7 aktiiviseksi kasittelevassa kohdassa

i ) ohjauspaikaksi Taajuusmuuttajan antamat

(ohjelmoitava valitussa vikailmoitukset sivulla 364.

vikatoiminto 3002)

ohjauspaneelissa on
tiedonsiirtohairio.
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KOO- | HALYTYS SYY KORJAUSTOIMET
DI
2009 | YKSIKON Taajuusmuuttajan Tarkista kayttdolosuhteet. Lisatietoja
LAMPOTILA IGBT:n lampdtila on on myds kohdassa Kuormitettavuus
0308 bitti 8 lian korkea. sivulla 384.
Halytysraja maaraytyy | Tarkista ilmavirta ja puhaltimen
taajuusmuuttajan P
LS toiminta.
tyypin ja koon mukaan. , N ,
Tarkista, ettd moottorin teho vastaa
taajuusmuuttajan tehoa.
2010 | MOOTTORIN Moottorin lampdtila on | Lisatietoja on vikaa 0009
LAMPOTILA liian korkea (tai kasittelevassa kohdassa
0308 bitti 9 nayttaa liian Taajuusmuuttajan antamat
, _ korkealta). Syyna voi | vikailmoitukset sivulla 364.
(ohjelmoitava olla lilan suuri kuorma,
vikatoiminto riittamaton
3005...3009 1 3503) | moottoriteho, heikko
jaahdytys tai
virheelliset
kayttéonottotiedot.
Moottorin mitattu
Iampdtila on ylittanyt
parametrilla 3503
HALYTYSRAJA
asetetun vikarajan.
2011 | ALIKUORMA Moottorin kuorma on | Varmista, etta kaytettavassa laitteessa
0308 bitti 10 liian pieni esimerkiksi | ei ole hairiota.
kaytettavan laitteiston : ; : A :
(ohjelmoitava va%autusmekanismin Tarkista vikafunktioryhman parametrit.
vikatoiminto vUoksi. Tarkista, ettd moottorin teho vastaa
3013...3015) taajuusmuuttajan tehoa.
2012 | MOT TEHO RAJ Moottori toimii Tarkista moottorin kuorma ja
0308 bitti 11 jumialueella. Syyna voi | taajuusmuuttajan arvot.
(ohjelmoitava %Iiarr?(l)e(l)r’:t(s)ﬁﬁn kuorma | Tarkista vikafunktioryhméan parametrit.
vikatoiminto riittamaton teho.
3010...3012)
2013 | AUTOMAATTINEN | Automaattisen Tarkista parametriryhman 37 AUTOM.
1) KUITT. vi:cmkuittauksen VIANKUITTAUS asetukset.
0308 bitti 12 halytys
2018 | PID NUKKUU Nukkumistoiminto on | Katso parametriryhméat 40 PID SAATO
i . nukkumistilaan.
(ohjelmoitava
vikatoiminto 7610)
2019 |ID-AJO Moottorin tunnistusajo | Tama halytys kuuluu normaaleihin
0309 bitti 2 on kaynnissa. kayttéonottotoimintoihin. Odota,
kunnes taajuusmuuttaja ilmoittaa, etta
moottorin tunnistusajo on suoritettu.
2021 |KAYNNISTYKSEN | Kaynnistyksen esto 1 - | Tarkista parametriasetukset 7608

ESTO 1 PUUTTUU
0309 bitti 4

signaalia ei ole
vastaanotettu.

KAYNN. ESTO 1.
Tarkista digitaalitulon kytkennat.

Tarkista kenttavaylatiedonsiirron
asetukset.
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KOO- | HALYTYS SYYy KORJAUSTOIMET
DI
2022 | KAYNNISTYKSEN | Kaynnistyksen esto 2 - | Tarkista parametriasetukset 1609

ESTO 2 PUUTTUU | signaalia ei ole KAYNN. ESTO 2.

0309 bitti 5 vastaanotettu. Tarkista digitaalitulon kytkennét.
Tarkista kenttavaylatiedonsiirron
asetukset.

2023 |HATASEIS Taajuusmuuttaja on Varmista, ettd kayttdéa on turvallista

0309 bitti 6 vqs.t.aanottanut _ jatkaa.

hataseiskomennon ja | pgiayta hataseispainike normaaliin
pysahtyy hidastaen asentoon
parametrilla 2208 '
HATASEIS HID.AIKA
asetetun hidastusajan
mukaan.
2024 | PULSSIANTURIVIK | Tiedonsiirtokatkos Tarkista pulssianturi ja sen
A pulssianturin ja johdotukset,
0309 bitti 7 pulssianturin pulssianturiliitdntdmoduuli ja sen
_ _ kayttoliittymamoduulin | johdotukset seka parametriryhman 50
(ohjelmoitava tai moduulin ja PULSSIANTURI asetukset.
V|kat0|m|nt0 5003) taajuusmuuttajan
valilla.
2025 |ENSIKAYNNISTYS | Moottorin Odota, kunnes taajuusmuuttaja
i tunnistusmagnetointi iimoittaa, ettd moottorin tunnistusajo
0309 bitti 8 oAl -
on kaynnissa. Tama on suoritettu.
halytys kuuluu
normaaleihin
kayttdonottotoimintoihi
n.
2026 |SYOTON Valipiirin tasajannite Tarkista verkkosulakkeet.

VAlHE}_('A_‘TKOS ‘c’)ﬁ'ahtelee- Syynavoi | Tarkista syéttévirran symmetria.

030_9 b'tt! 9 verkkojannitevaineen | Tarkista vikafunktioryhméan parametrit.

(ohjelmoitava puuttuminen tai

vikatoiminto 3076) | sylakkeen palaminen.

Halytys annetaan, jos
tasajannitteen rippeli
ylittéda 14 %
nimellistasajannitteest
a.
2029 | MOOTTORIBACK | Kestomagneettimootto | Jos pydriva moottori taytyy

EMF
0309 bitti 12

ri pyorii, kdynnistystila
2 (DC MAGN) on
valittu parametrilla
2101
KAYNNISTYSTAPA ja
ajoa pyydetaan.
Taajuusmuuttaja
varoittaa, etta pyorivaa
moottoria ei voi
magnetoida DC-
virralla.

kaynnistaa, valitse kaynnistystila 1
(AUTO) parametrilla 2101
KAYNNISTYSTAPA. Muutoin
taajuusmuuttaja kdynnistyy, kun
moottori on pysahtynyt.
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KOO- |HALYTYS SYY KORJAUSTOIMET

DI

2035 | SAFE TORQUE STO (Safe torque off) - | Jos tama ei ollut odotettu reaktio
OFF toimintoa pyydetty, ja | turvapiirin katkokseen, tarkista STO:n
0309 bitti 13 se toimii oikein. liittimiin X1C kytketyt turvapiirin

Parametri 3025 STO
TOIMINTA on
maaritetty reagoimaan
halyttamalla.

kaapelit.

Jos reaktion tulee olla erilainen, muuta
parametrin 3025 STO TOIMINTA
arvoa.

Huomautus: Kaynnistyssignaali on
kuitattava (asetettava arvoon 0), jos
STO-toimintoa on kaytetty

taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa.

1 Silloinkaan, kun relelahtoé konfiguroidaan ilmaisemaan halytystilaa (eS|merk|kS| parametri
1401 RELELAHTO 1=5 (VAROITUS) tai 16 (VIKA/ HALYTYS)), halytysta ei anneta
relelahdolla.
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Basic-ohjauspaneelin antamat halytykset

Basic-ohjauspaneeli ilmoittaa ohjauspaneelin halytyksista koodilla, joka on muotoa

ASXXX.

HALYTYS- SYy KORJAUSTOIMET

KOODI

5001 Taajuusmuuttaja ei vastaa. | Tarkista ohjauspaneelin kytkenta.

5002 Tiedonsiirtoprofiili ei ole Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
yhteensopiva.

5010 Ohjauspaneelin Yritd parametrin lataamista uudelleen.
parametrien Yritd parametrin lataamista uudelleen.
varmuuskopiotiedosto on
viallinen.

5011 Taajuusmuuttajaa ohjataan | Vaihda taajuusmuuttaja paikallisohjaukseen.
toisesta lahteesta.

5012 Pyérimissuunta on lukittu. | Mahdollista suunnanvaihto. Katso parametri

1003 SUUNTA.

5013 Paneeliohjaus ei ole Kaynnistaminen paneelista ei ole mahdollista.
kaytossa, silla Kuittaa hatapysaytyskomento tai poista
vahinkokaynnistyksen esto | kolmejohtiminen pysaytyskomento ennen
on aktiivinen. kaynnistamista paneelista.

Lisatietoja on kohdassa Pulssiohjaus sivulla
117. Katso lisdksi parametreja 1007 ULK1
KASKYT, 1002 ULK2 KASKYT ja 2109
HATASEIS VAL.

5014 Ohjauspaneelin ohjaus on | Kuittaa taajuusmuuttajan vika ja yrita uudelleen.
poissa kaytdsta
taajuusmuuttajan vian
takia.

5015 Ohjauspaneelin ohjaus on | Valitse paikallistilan lukitus pois paalta ja yrita
poissa kaytosta, silla uudelleen. Katso parametri 1606
paikallistilan lukitus on PAIKALLISLUKKO.
toiminnassa.

5018 Parametrin oletusarvoa ei | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
|Oydy.

5019 Nollasta poikkeavaa arvoa | Vain parametrin kuittaus on mahdollista.
ei voi syottaa.

5020 Parametria tai Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
parametriryhmaa ei ole, tai
parametrin arvo ei ole
yhdenmukainen.

5021 Parametri tai Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
parametriryhma on
piilotettu.

5022 Parametri on Parametriarvo on vain luku -muotoa, eika sita
kirjoitussuojattu. voi muuttaa.

5023 Parametriarvoa ei voi Pysayta taajuusmuuttaja ja muuta
muuttaa taajuusmuuttajan | parametriarvoa.
ollessa kaynnissa.

5024 Taajuusmuuttaja suorittaa | Odota, kunnes tehtava on suoritettu.

tehtavaa.
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HALYTYS- SYY KORJAUSTOIMET
KOODI
5025 Ohjelmaa ladataan tai Odota, kunnes lataus/palautus on valmis.
palautetaan.
5026 Arvo on alarajalla tai sen Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
alapuolella.
5027 Arvo on ylarajalla tai sen Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
ylapuolella.
5028 Virheellinen arvo. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
5029 Muisti ei ole valmis. Yrita uudelleen.
5030 Virheellinen pyynto. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
5031 Taajuusmuuttaja ei ole Tarkista syottojannite.
valmis, esimerkiksi
alhaisen tasajannitteen
takia.
5032 Parametrivirhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
5040 Parametrin palautusvirhe.
Valittua parametrisarjaa ei | | 5tag ennen palautusta
I6ydeta nykyisesta '
parametrien
varmuuskopiosta.
5041 Parametrien varmuuskopio | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
ei sovi muistiin.
5042 Parametrin palautusvirhe. | Lataa ennen palautusta.
Valittua parametrisarjaa ei
I0ydetad nykyisesta
parametrien
varmuuskopiosta.
5043 Ei vahinkokaynnistyksen
estoa.
5044 Parametrien Tarkista, ettd varmuuskopio ja taajuusmuuttaja
varmuuskopion ovat yhteensopivia.
palautusvirhe.
5050 Parametrin lataaminen Yrita parametrin lataamista uudelleen.
keskeytynyt.
5051 Tiedostovirhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
5052 Parametrin lataaminen Yritd parametrin lataamista uudelleen.
epaonnistui.
5060 Parametrin palauttaminen | Yritd parametrin palauttamista uudelleen.
keskeytynyt.
5062 Parametrin palauttaminen | Yritd parametrin palauttamista uudelleen.
epaonnistui.
5070 Paneelin Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
varmuuskopiomuistin
kirjoitusvirhe.
5071 Paneelin Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

varmuuskopiomuistin
lukuvirhe.
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HALYTYS- SYy KORJAUSTOIMET

KOODI

5080 Toimintoa ei sallita, koska | Vaihda paikallisohjaustilaan.
taajuusmuuttaja ei ole
paikallisohjaustilassa.

5081 Toimintoa ei sallita, koska | Tarkista vian syy ja kuittaa vika.
vika on aktiivinen.

5083 Toimintoa ei sallita, koska | Tarkista parametrin 1602 PARAMETRILUKKO
parametrilukko ei ole auki. | asetus.

5084 Toimintoa ei sallita, koska | Odota, kunnes tehtava on suoritettu ja yrita
taajuusmuuttaja suorittaa | uudelleen.
tehtavaa.

5085 Parametrin palauttaminen | Varmista, etta lahde- ja kohdetaajuusmuuttaja
lahdetaajuusmuuttajasta ovat tyypiltddn samanlaisia, esimerkiksi
kohdetaajuusmuuttajaan ACS355. Katso taajuusmuuttajan tyyppikoodi
epaonnistui. tyyppikilvesta.

5086 Parametrin palauttaminen | Varmista, etta lahde- ja kohdetaajuusmuuttajan
lahdetaajuusmuuttajasta tyyppikoodit ovat samoja. Katso
kohdetaajuusmuuttajaan taajuusmuuttajan tyyppikoodi tyyppikilvesta.
epaonnistui.

5087 Parametrin palauttaminen | Varmista, etta lahde- ja kohdetaajuusmuuttajan
lahdetaajuusmuuttajasta tiedot ovat samoja. Katso ryhman 33
kohdetaajuusmuuttajaan TIEDOTUKSET parametreja.
epaonnistui, silla
parametrisarjat eivat ole
yhteensopivia.

5088 Toiminto epaonnistui Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
taajuusmuuttajan
muistivirheen takia.

5089 Palauttaminen epaonnistui | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
CRC-virheen takia.

5090 Palauttaminen epaonnistui | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
datan prosessointivirheen
takia.

5091 Toiminto epaonnistui Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.
parametrivirheen takia.

5092 Parametrin palauttaminen | Varmista, etta Iahde- ja kohdetaajuusmuuttajan

lahdetaajuusmuuttajasta
kohdetaajuusmuuttajaan
epaonnistui, silla
parametrisarjat eivat ole
yhteensopivia.

tiedot ovat samoja. Katso ryhman 33
TIEDOTUKSET parametreja.
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Taajuusmuuttajan antamat vikailmoitukset

KOO- | FAULT SYY KORJAUSTOIMET
DI
0001 | YLIVIRTA Lahtdvirta on ylittanyt
(2310) laukaisurajan.
0305 bitti 0
Akillinen kuormituksen Tarkista moottorin kuormitus ja
muutos tai jumi. mekaniikka.
Liian lyhyt kiihdytysaika. | Tarkista kiihdytysaika (2202 ja 2205).
Tarkista, onko mahdollista kayttaa
vektorisaatoa.
Moottoritiedot eivat riitd. | Tarkista, ettd moottoritiedot (ryhma
99) vastaavat moottorin arvokilvessa
olevia arvoja. Jos kaytdssa on
vektorisaato, suorita ID-ajo (9970).
Moottori ja/tai Tarkista mitoitus.
taajuusmuuttaja on liian
pieni kyseiseen
sovellukseen.
Vioittuneet Tarkista moottori, moottorikaapelit ja
moottorikaapelit, kytkennat (myos vaiheistus).
vioittunut moottori tai
vaara moottorin kytkenta
(tahti/kolmio).
Taajuusmuuttajan Vaihda taajuusmuuttaja.
sisainen vika.
Taajuusmuuttaja
ilmoittaa ylijanniteviasta
kaynnistyskomennon
jalkeen, vaikka moottoria
ei ole kytketty (kayta
yritykseen
skalaarisaatoa).
0002 |DC YLIJANNIT Valipiirin tasajannite on
liian suuri. DC-
(3210) o SOu . ,
. ylijannitelaukaisuraja on
0305 bitti 1

420V (200 V:n
taajuusmuuttajat) ja
840 V (400 V:n
taajuusmuuttajat).

Syéttojannite on liian
korkea tai epatasainen.
Syoéttéjannitteessa
esiintyy piikkeja.

Tarkista tulojannite ja tarkista,
esiintyyko syottojannitteessa piikkeja.

Jos taajuusmuuttajaa
kaytetaan kelluvassa
verkossa, siina voi ilmeta
DC-ylijannitevika.

Jos kaytdssa on kelluva verkko, irrota
taajuusmuuttajan EMC-ruuvi.
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KOO- | FAULT SYY KORJAUSTOIMET
DI
Jos ylijannitevika
ilmenee hidastuksen
aikana, mahdollisia syita
ovat seuraavat:
* Ylijannitesaato on + Tarkista, etta ylijannitteen saataja
poissa kaytosta. on toiminnassa (parametri 2005
YLIJANNITESAATO).
* Hidastusaika on lilan |+ Tarkista hidastusaika (2203, 2206).
lyhyt. « Tarkista jarrukatkoja ja -vastus (jos
» Jarrukatkoja on kaytdssa). Tasajannitteen
viallinen tai ylijannitesaadon on oltava pois
alimitoitettu. toiminnasta, kun kaytetaan
jarrukatkojaa ja -vastusta (parametri
2005 YLIJANNITESAATO. Asenna
taajuusmuuttajaan jarrukatkoja ja -
vastus.
0003 |LAIT YLILAMPO | Taajuusmuuttajan
IGBT:n lampédtila on liian
(4210) . . .
o korkea. Vikalaukaisuraja
taajuusmuuttajan tyypin
ja koon mukaan.
Kayttdymparistdon Tarkista kayttdolosuhteet. Lisatietoja
Iampdtila on liian korkea. | on myds kohdassa Kuormitettavuus
sivulla 384.
lima ei virtaa vapaasti Tarkista ilman virtaus ja vapaa tila
vaihtosuuntaajan Iapi. taajuusmuuttajan yla- ja alapuolella
(katso kohta Vapaa fila
taajuusmuuttajan ymparillé sivulla 34).
Puhallin ei toimi Tarkista puhaltimen toiminta.
kunnolla.
Taajuusmuuttajan 50 % ylikuormitettavuus sallittu
ylikuormitus. minuutin 10 minuutin aikana. Jos
kaytdssa on korkeampi
kytkentataajuus (parametri 2606),
noudata Kuormitettavuus-saantoja
sivulla 384.
0004 | OIKOSULKU Moottorikaapelissa tai
moottorissa on
(2340)_ . oikosulku.
0305 bitti 3

Vioittunut moottori tai
moottorikaapeli.

Tarkista moottorin ja kaapelin eristys.
Tarkista moottorin kaamitys.

Taajuusmuuttajan
sisdinen vika.
Taajuusmuuttaja
ilmoittaa ylijanniteviasta
kaynnistyskomennon
jalkeen, vaikka moottoria
ei ole kytketty (kayta
yritykseen
skalaarisaatoa).

Vaihda taajuusmuuttaja.
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KOO- | FAULT SYY KORJAUSTOIMET
DI
0006 |DC ALIJANNIT Tasajannitevalipiirin Tarkista sy6ttojannite ja sulakkeet.
(3220) jannite ei ole riittava.
0305 bitti 5
Alijannitesaato on pois Tarkista, etta alijannitteen saataja on
kaytosta. toiminnassa (parametri 2006
ALIJANNITESAATO).
Puuttuva Mittaa tulojannite ja vaihtojannite
verkkojannitevaihe. kaynnistyksen, pysaytyksen ja kayton
aikana yleismittarilla tai tarkista
parametri 0707 DC-JANNITE.
Sulake on palanut. Tarkista verkkosulakkeet.
Tasasuuntaajasillan Vaihda taajuusmuuttaja.
sisdinen vika.
0007 |AI1 PUUTTUU Analogiatulon Al1
(8110) signaali on laskenut
o parametrilla 3021 Al1
0305 bitti 6 VIKARAJA asetetun
(ohjelmoitava rajan alapuolelle.
vikatoiminto 3001,
3021)
Analogiatulon signaali on | Tarkista analogiatulon signaalilahde ja
heikko tai sita ei ole. kaapelin kytkenta.
Analogiatulon signaalion | Tarkista parametrit 3007 AI<MIN
vikarajaa heikompi. FUNKTIO ja 3021 Al1 VIKARAJA.
0008 |AI2 PUUTTUU Analogiatulon Al2
(8110) signaali on laskenut
o parametrilla 3022 Al2
0305 bitti 7 VIKARAJA asetetun

(ohjelmoitava
vikatoiminto 3007,
3022)

rajan alapuolelle.

Analogiatulon signaali on
heikko tai sita ei ole.

Tarkista analogiatulon signaalilahde ja
kaapelin kytkenta.

Analogiatulon signaalion
vikarajan alapuolella.

Tarkista parametrit 3007 AI<MIN
FUNKTIO ja 3021 Al1 VIKARAJA.
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DI
0009 | MOOTTORIN Moottorin arvioitu
LAMPOTILA lampétila on liian korkea.
(4310) Kuormitusta on liikaa tai | Tarkista moottorin arvot, kuorma ja
0305 bitti 8 moottorin teho on liian jaahdytys.
(ohjelmoitava prent.
vikatoiminto Virheelliset Tarkista kayttéonottotiedot.
3005...3009/ kayttoonottotiedot. Tarkista vikafunktioryhman
3504) 3005...3009 parametrit.
Valta ylikuumeneminen minimoimalla
IR-kompensointi (parametri 2603 IR-
KOMP JANNITE).
Tarkista moottorin taajuus (matala
moottorin kayntitaajuus ja korkea
tulovirta voivat aiheuttaa tdman vian).
Anna moottorin jaahtya. Tarvittava
jaahtymisaika maaraytyy parametrin
3006 MOOT.LAMPOAIKAV arvon
mukaan. Moottorin arvioitua
lampdtilaa lasketaan alaspain vasta,
kun taajuusmuuttajan virta on kytketty.
Moottorin mitattu Tarkista halytysrajan arvo.
Iampotlla_lcl)n yllttznyt Tarkista, ettd lampoanturien maara
parametrilla 350 vastaa parametrilla 3507 ANTURIN
VIKARAJA asetetun TYYPP] asetettua lukumaaraa.
vikarajan. g s .
Anna moottorin jaahtya. Varmista
moottorin oikea jaahdytys: tarkista
jaéhdytyspuhallin, puhdista
jaahdytyspinnat jne.
0010 | PANEELIVIKA Taajuusmuuttajan Tarkista ohjauspaneelin kytkenta.
(5300) akfiiviseksi Tarkista vikafunktioryhman parametrit.
o ohjauspaikaksi valitussa ) )
0305 bitti 9 Tarkista parametrin 3002 PANEELI

(ohjelmoitava
vikatoiminto 3002)

ohjauspaneelissa on
tiedonsiirtohairio.

KOM VIKA asetus.
Tarkista ohjauspaneelin liitin.

Kiinnitd ohjauspaneeli uudelleen
kiinnitysalustaan.

Jos taajuusmuuttaja on ulkoisessa
ohjaustilassa (REM) ja asetettu
hyvaksymaan kaynnistys-/pysaytys- ja
suuntakomentoja tai ohjearvoja
ohjauspaneelista:

Tarkista rynman 10
KAY/SEIS/SUUNTA ja parametrin 11
OHJEARVON VALINTA asetukset.




368 Vianhaku

KOO- | FAULT SYY KORJAUSTOIMET
DI
0011 | ID-AJO VIKA Moottorin ID-ajo ei Tarkista moottorin kytkenta.
(FF84) onnistunut. Tarkista kaytté6nottotiedot (ryhma 99
0305 bitti 10 KAYTT.OTTOTIEDOT).
Tarkista maksiminopeus (parametri
2002). Sen on oltava vahintaan 80 %
moottorin nimellisnopeudesta
(parametri 9908).
Varmista, ettd ID-ajo on suoritettu
kohdassa /ID-ajon vaiheet sivulla 74
annettujen ohjeiden mukaan.
0012 |MOOTT. JUMI Moottori toimii Tarkista moottorin kuorma ja
(7121) jumialueella. Syyna voi | taajuusmuuttajan arvot.
o olla liian suuri kuorma tai | T5rkista vikafunktiorvhms
L OM L yhman
0305 bitt 11 moottorin riittiméton | 3910..3012 parametrit
(ohjelmoitava teho.
vikatoiminto
3010...3012)
0014 | ULKOINEN VIKA | Ulkoinen vika 1. Tarkista, onko ulkoisessa laitteessa
1 vika.
(9000) Tarkista parametrin 3003 ULKOINEN
(ohjelmoitava
vikatoiminto 3003)
0015 | ULKOINEN VIKA | Ulkoinen vika 2. Tarkista, onko ulkoisessa laitteessa
2 vika.
(9001) Tarkista parametrin 3004 ULKOINEN
(ohjelmoitava
vikatoiminto 3004)
0016 | MAASULKU VIKA | Taajuusmuuttaja on _ | Tarkista moottori.
(2330) havainnut moottorissatai | Tarkista moottorikaapeli.
0305 bitti 15 moottolril(kaapehssa Moottorikaapeli ei saa olla annettua
, : maasulkuvian. maksimipituutta pidempi. Liséatietoja
(ohjelmoitava on kohdassa Moottoriliitinnét sivulla
vikatoiminto 3017) 391.
Huomautus: Maasulkuvalvonnan
poistaminen kaytdsta voi vahingoittaa
taajuusmuuttajaa.
Taajuusmuuttajan Sisainen oikosulku voi aiheuttaa
sisainen vika. maasulun ilmaisun. Tama on syyna,
jos vika 0001 ilmenee maavian
poistamisen jalkeen. Vaihda
taajuusmuuttaja.
0017 | ALIKUORMITUS | Moottorin kuorma on Varmista, etta kaytettavassa laitteessa

(FFB6A)
0306 bitti 0

(ohjelmoitava
vikatoiminto
3013...3015)

liian pieni esimerkiksi
kaytettavan laitteiston
vapautusmekanismin
VUOKSI.

ei ole hairiota.
Tarkista vikafunktioryhman
3010...3012 parametrit.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa
taajuusmuuttajan tehoa.




Vianhaku 369

KOO- | FAULT SYY KORJAUSTOIMET
DI
0018 | LAIT LAMPOMI Taajuusmuuttajan Tarkista, etta kayttdympariston
(5210) lampdtila ylittaa lampétila ei ole liian korkea.
o termistorin toimintatason.
0306 bitti 1
Taajuusmuuttajan Vaihda taajuusmuuttaja.
sisainen vika.
Taajuusmuuttajan
sisaista lampdtilaa
mittaava termistori on
auki tai oikosulussa.
0021 | VIRRAN MITTAUS | Taajuusmuuttajan Vaihda taajuusmuuttaja.
(2211) sisainen vika. Virran
L mittaus ei ole sallitulla
0306 b|tt| 4 aluee”a_
0022 |SYOTTOVAIHE Valipiirin tasajannite Tarkista verkkosulakkeet ja asennus.
(3130) vaihtelee. Syyna voi olla | t5rkista systtévirran symmetria
o verkkojannitevaiheen ) ) ’
0306 bitti 5 puuttuminen tai Tarkista kuormitus.
(ohjelmoitava sulakkeen palaminen.
vikatoiminto 30176)
Laukaisu tapahtuu, kun | Tarkista vikafunktioryhman 26719 DC
tasajannitteen rippeli STABILISAATT. parametrit.
ylittaa 14 %
nimellistasajannitteesta.
0023 |ENKOODERI Tiedonsiirtokatkos Tarkista pulssianturi ja sen
(7301) pulssianturin ja johdotukset,
. pulssianturin pulssianturilitantdamoduuli ja sen
0306 bitti 6 kayttoliittymamoduulin | johdotukset seka parametriryhmén 50
(ohjelmoitava tai moduulin ja PULSSIANTURI asetukset.
vikatoiminto 5003) | taajuusmuuttajan valilla.
0024 | YLINOPEUS Moottori pyOrii Tarkista taajuuden minimi- ja
(7310) nopeudella, joka on yli maksimiarvot (parametrit 2001
o 120 % sallitusta MINIMINOPEUS ja 2002
0306 bitti 7 huippunopeudesta. MAKSIMINOPEUS).
Syyna voi olla vaarin Tarkista moottorin jarrutusmomentin
asetettu minimi- tai riittavyys
maksiminopeus, . ' N
riittamaton Tarkista momenttisaadon soveltuvuus.
jarrutusmomentti tai Tarkista, tarvitaanko jarrukatkojaa ja -
kuorman vaihtelu vastuksia.
momenttiohjetta
kaytettdessa.
Toimintoalueen rajat
asetetaan parametreilla
2001 MINIMINOPEUS ja
2002 MAKSIMINOPEUS
(vektorisaatotilassa) tai
2007 MINIMITAAJUUS
ja 2008
MAKSIMITAAJUUS
(skalaariohjaustilassa).
0027 | CONFIG FILE Sisaisen Vaihda taajuusmuuttaja.
(630F) konfigurointitiedoston

0306 bitti 10

virhe.




370 Vianhaku

KOO- | FAULT SYY KORJAUSTOIMET
DI
enttavaylatiedonsiirross | Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila.
0028 |SERIAL 1 ERR Kenttavaylatiedonsii Tarkista kenttavaylatiedonsii til
(7510) a on tapahtunut katkos. | Lisatietoja on luvussa
o Kenttavéayldohjaus sisdénrakennetun
0306 bitti 11 kenttavaylén avulla sivulla 317,
(ohjelmoitava luvussa Kenttévéyldohjaus
vikatoiminto 3018, kenttévaylasovittimen avulla sivulla
3019) 343 tai asianmukaisen
kenttavaylasovittimen oppaassa.
Tarkista Vikafunktiot-ryhman
parametriasetukset 3078 KOMM MOD
VIKA ja 3019 KOMM VIKA-AIKA.
Tarkista kytkennat ja/tai linjan hairiot.
Tarkista, etta isantaasema
kommunikoi.
0029 |SKV ASETUST. Konfigurointitiedoston Virhe luettaessa kenttavaylasovittimen
(6306) lukuvirhe. konfigurointitiedostoja. Katso
0306 bitti 12 kenttavaylan kayttdopas.
0030 | FORCE TRIP Kenttavaylan antama Vikalaukaisu on kenttavaylan
(FF90) vikalaukaisukomento. aiheuttama. Katso kenttavaylan
0306 bitti 13 kayttoopas.
0034 |MOOTTORIN Moottoripiirin vika. Syyna | Tarkista moottori ja moottorikaapeli.
VAIHEVIKA on.rr]noot_torln kadonnut | T3 rkista moottorin lampérele (jos
(FF56) vaihe tai moottorin | zytossa).
- lamporeleen (kaytetaan
0306 bitti 14 moottorin lampétilan
mittaamisessa) vika.
0035 |LAHTOJOHD. Vaara verkkokaapelin ja | Tehokaapeloinnissa on havaittu
(FF95) moottorikaapelin mahdollinen vika. Tarkista, etta
o kytkenta (verkkokaapeli | syéttoliitantoja ei ole kytketty
0306 bitti 15 on ehka kytketty taajuusmuuttajan 1ahtdon.
(ohjelmoitava taajuusmuuttajan Vikailmoitus voi syntya, jos
vikatoiminto 3023) | moottoriliitantaan). syottdverkko on nurkkamaadoitettu
kolmio ja moottorikaapelin
kapasitanssi on suuri. Tama
vikatilanne voidaan poistaa
parametrilla 3023
KAAPELOINTIVIKA.
0036 |INCOMPATIBLE Ladattu ohjelma ei ole Ladattu ohjelma ja taajuusmuuttaja
SW yhteensopiva. eivat ole yhteensopivia. Ota yhteys
(630F) ABB:n paikalliseen edustajaan.
0307 bitti 3
0037 |OHJK. Taajuusmuuttajan Tarkista kayttélampadtila.
LAMPOTILA I?igr?uk%krck)g;n lampotila on | Tarkista puhallinvika.
(4110) Vikalaukaisﬁraja on Tarkista ilmanvirtauksen esteet.
0305 bitti 12 95 °C.

Tarkista kaapin mitoitus ja jaahdytys.
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KOO- | FAULT SYY KORJAUSTOIMET
DI
0044 | SAFE TORQUE STO (Safe torque off) Jos tdma ei ollut odotettu reaktio
OFF -toimintoa pyydetty, ja se | suojapiirin katkokseen, tarkista STO:n
(FFAO) toimii oikein. liittimiin X1C kytketyt suojapiirin
0307 bitti 4 kaapelit
' Parametri 3025 STO Jos reaktion tulee olla erilainen, muuta
TOIMINTA on maaritetty | parametrin 3025 STO TOIMINTA
reagoimaan arvoa.
vikailmoituksella. Kuittaa vika ennen kaynnistysta.
0045 |[STO1LOST STO (Safe torque off) Tarkista STO-piirin kaapelointi ja STO-
(FFA1) -tulokanava 1 vetaa, piirin koskettimien avautuminen.
o mutta kanava 2 ei veda.
0307 b|tt| 5 Kanavan 1
avautumiskoskettimet
ovat saattaneet
vahingoittua, tai
jarjestelmassa on
oikosulku.
0046 |STO1LOST STO (Safe torque off) Tarkista STO-piirin kaapelointi ja STO-
-tulokanava 2 veta3, piirin koskettimien avautuminen.
(FFA2) tulok 2 vetas iirin koskettimi tumi
. mutta kanava 1 ei veda.
0307 b|tt| 6 Kanavan 2
avautumiskoskettimet
ovat saattaneet
vahingoittua, tai
jarjestelmassa on
oikosulku.
0101 | SERF CORRUPT | Taajuusmuuttajan Vaihda taajuusmuuttaja.
sisainen virhetila.
(FF55) adl, hotil
0307 bitti 14
0103 | SERF MACRO
(FF55)
0307 bitti 14
0201 |DSP T1 Taajuusmuuttajan Jos kenttavayla on kaytdssa, tarkista
OVERLOAD sisainen virhetila. tiedonsiirto, asetukset ja kytkennat.
(6100) Kirjoita vikakoodi muistiin ja ota yhteys
0307 bitti 13 ABB:n paikalliseen edustajaan.
0202 |DSP T2
OVERLOAD
(6100)
0307 bitti 13
0203 |DSP T3
OVERLOAD
(6100)
0307 bitti 13
0204 | DSP STACK
ERROR
(6100)

0307 bitti 12
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KOO-
DI

FAULT

SYY

KORJAUSTOIMET

0206 |CB ID ERROR
(5000)

0307 bitti 11

Taajuusmuuttajan
sisainen virhetila.

Vaihda taajuusmuuttaja.

1000 |PAR HZRPM
(6320)

0307 bitti 15

Vaara nopeus-
/taajuusrajan
parametriasetus.

Tarkista parametriasetukset. Varmista,
ettd seuraava ehto patee:

* 2001 MINIMINOPEUS <
2002 MAKSIMINOPEUS

* 2007 MINIMITAAJUUS <
2008 MAKSIMITAAJUUS

* 2001 MINIMINOPEUS /
9908 MOOTT.NIM. NOP,,
2002 MAKSIMINOPEUS /
9908 MOOTT.NIM. NOP,,
2007 MINIMITAAJUUS /
9907 MOOTT.NIM.TAAJ. ja
2008 MAKSIMITAAJUUS /
9907 MOOTT.NIM.TAAJ. ovat
alueella.

1003 | PAR Al SKAAL
(6320)

0307 bitti 15

Analogiatulon Al signaali
on skaalattu vaarin.

Tarkista parametriryhman 13
ANALOGIATULOT asetukset.
Varmista, etta seuraava ehto patee:

« 1301 MINIMI Al <
1302 MAKSIMI Al1

» 1304 MINIMI Al2 <
13056 MAKSIMI Al2.

1004 |PAR AO SKAAL
(6320)

0307 bitti 15

Analogialahdén AO
signaali on skaalattu
vaarin.

Tarkista parametriryhman 15
ANALOGIALAHDOT asetukset.
Varmista, etta seuraava ehto patee:

* 1504 MINIMI AO1 <
1505 MAKSIMI AO1.

1005 |PAR TEHO
(6320)

0307 bitti 15

Moottorin nimellistehon
asetus on virheellinen.

Tarkista parametrin 9909
MOOTT.NIM. TEHO asetus. Varmista,
ettd seuraavat ehdot patevat:

* 1.1 <(9906 MOOTT.NIM.VIRTA -
9905 MOOTT. NIM.JANN. - 1,73/
Pn) < 3,0

Jossa Py =1000 - 9909 MOOTT.NIM.

TEHO (jos yksikkéna on kW)

tai Py = 746 - 9909 MOOTT.NIM.
TEHO (jos yksikkdna on hp)
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KOO- | FAULT SYY KORJAUSTOIMET
DI
1006 | PAR ULK RO Relelaajennusparametrit | Tarkista parametriasetukset. Varmista,
(6320) ovat virheelliset. ettd seuraava ehto patee:
0307 bitti 15 « MREL-01-relelahtomoduuli on
, , litetty taajuusmuuttajaan Katso
(ohjelmoitava parametri 0181 LAAJ. MODUULIN
vikatoiminto 3027) TILA.
1402 Kohteiden RELELAHTO 2,
1403 RELELAHTO 3ja 1410
RELELAHTO 4 arvot eivat ole
nollia.
Lisatietoja on kayttdoppaassa MREL-
01 output relay module user's manual
(BAUA0000035974
[englanninkielinen]).
1007 | PAR FBUSMISS Kenttavaylaohjausta ei Tarkista kenttavaylaparametrien
(6320) ole valittu kayttéon. asetukset. Lisatietoja on luvussa
o Kenttavéayldohjaus
0307 bitti 15 kenttavaylasovittimen avulla sivulla
343.
1009 | PAR NOP TAAJ Moottorin Tarkista parametriasetukset.
(6320) nimellisnopeuden/- Seuraavan ehdon tulee tayttya
0307 bitti 15 taajuud.en asetus on epatahtimoottorilla:
s virheellinen. « 1< (60 - 9907 MOOTT.NIM.TAAJ. |
9908 MOOTT.NIM. NOP)) < 16
* 0.8 <9908 MOOTT.NIM. NOP. |
(120 - 9907 MOOTT.NIM.TAAJ. |
moottorinavat) < 0,992
Seuraavan ehdon tulee tayttya
kestomagneettimoottorilla:
* 9908 MOOTT.NIM. NOP. |
(120 - 9907 MOOTT.NIM.TAAJ. |
moottorinavat) = 1,0
1015 | PAR USER U/F Jannite/taajuus-suhteen | Tarkista parametriasetukset 2610
(6320) (U/f) janniteasetus on KAYTT.ASETUS U1 ... 2617 KAYTT.
. virheellinen. ASETUS FA4.
0307 bitti 15
1017 | PAR SETUP 1 Vain kahta seuraavista Kytke taajuuden lahtd, taajuuden tulo
(6320) vaihtoehdoista voidaan | tai anturi pois kaytosta:
0307 bitti 15 K/Ia%l,g\tg?o)ﬁta aikaa: « vaihda transistorin 1ahto

pulssianturiliitdntdmoduu
li, taajuuden tulosignaali
ja taajuuden
lahtosignaali.

digitaalitilaan (parametrin 7804 TO
MOODI arvo on O [DIGITAALINEN])
tai

+ vaihda taajuustulon arvo
parametriryhmissa
11 OHJEARVON VALINTA, 40 PID
SAATO 1, 41 PID SAATO 2 ja
42 ULK / TRIM PID tai

+ kytke MTAC-01-
pulssianturiliitdntdamoduuli pois
kaytosta (parametri 5002 ANTURI
KAYTOSSA) ja irrota se.
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Sisaanrakennetun kenttavaylan viat

Sisaanrakennetun kenttavaylan viat voidaan jaljittda valvomalla ryhman 53 EFB
PROTOKOLLA parametreja. Katso myds vika/halytys SERIAL 1 ERR (0028).
Ei isantalaitetta

Jos verkossa ei ole isantalaitetta, parametrien 5306 SKV OIKEITA SAN. ja 5307 SKV
CRC-VIRHEET arvot eivat muutu.

Toimi nain:
» Tarkista, etta verkkoisanta on kytketty ja sen asetukset on tehty oikein.
» Tarkista kaapeliliitanta.

Sama laiteosoite

Jos kahdella tai useammalla laitteella on sama osoite, parametrin 5307 SKV CRC-
VIRHEET arvo kasvaa jokaisen luku-/kirjoituskomennon myota.

Toimi nain:
* Tarkista laiteosoitteet. Jokaisella verkossa olevalla laitteella on oltava oma
osoitteensa.

Kaapelointivika

Jos tiedonsiirtokaapeleiden jarjestysta vaihdetaan (yhden laitteen liitin A kytketaan
toisen laitteen liittimeen B), parametrin 5306 SKV OIKEITA SAN. arvo ei muutu ja
parametrin 56307 SKV CRC-VIRHEET arvo kasvaa.

Toimi nain:

Tarkista RS-232/EIA-485-liitannan kytkenta.
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Huolto ja laitteen vianhaku

Yleista

Tassa luvussa on ohjeet ennalta ehkaisevaan huoltoon ja LED-merkkivalojen

kuvaukset.

Huoltovalit

Sopivaan ymparistdodn asennettu taajuusmuuttaja tarvitsee vain vahan huoltoa.
Taulukossa on ABB:n suosittelemat huoltovalit.

Huolto

Vili

Ohje

Kondensaattorien elvyttdminen

Vuosittain, jos taa-
juusmuuttajaa pide-
taan varastossa

Katso kohta Kondensaattorit sivulla
377.

Polyisyyden, korroosion ja lam-
poétilan tarkistus

Vuosittain

Jaahdytyspuhaltimen vaihto
(runkokoot R1...R4)

Kolmen vuoden
valein

Lisatietoja on kohdassa Jaéahdytyspu-
hallin sivulla 376.

Teholiittimien kireyden tarkistus

Kuuden vuoden
valein

Lisatietoja on kohdassa Teholiitannéat
sivulla 377.

Assistant-ohjauspaneelin paris-
ton vaihto

Kymmenen vuoden
valein

Lisatietoja on kohdassa Assistant-
ohjauspaneelin pariston vaihto sivulla
378.

Safe Torque Off (STO) -toimin-
non toiminnan ja reagoinnin tes-
taus

Vuosittain

Lisatietoja on kohdassa Liite: STO
(Safe torque off) -toiminto sivulla 423.

Lisatietoja huollosta saat ABB Oy:n huollon paikalliselta edustajalta. Avaa Internet-
osoite http://www.abb.com/drives ja valitse Drive Services — Maintenance and Field

Services.
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Jaahdytyspuhallin

Jaahdytyspuhaltimen kayttoikaan vaikuttavat taajuusmuuttajan kaytto ja ympariston
lampdtila. Automaattinen puhallinohjaus pidentaa kayttoikaa (katso parametria 16712
JAAHD PUH OHJAUS).

Kun kaytetaan Assistant-ohjauspaneelia, huoltolaskuri ilmoittaa, kun kayntiaikalaskuri
on saavuttanut asetetun arvon (katso parametria 2901 JAAHD.PUH.LASK). Tieto
voidaan my®és siirtaa relelahtodn (katso ryhmaa 14 RELELAHDOT) kaytdssa olevan
ohjauspaneelin tyypista rippumatta.

Puhaltimen laakereista lahteva melu saattaa ennakoida puhaltimen vikaa. Jos
taajuusmuuttajaa kaytetaan prosessin kriittisessa osassa, puhallin kannattaa vaihtaa
heti, kun merkkeja vikaantumisesta alkaa esiintya. Puhaltimia voi tilata ABB:Ita. Kayta
vain ABB:n suosittelemia varaosia.

Jaahdytyspuhaltimen vaihto (runkokoot R1...R4)

Vain runkokoossa R1...R4 on puhallin. Runkokoossa RO on luonnollinen jaahdytys.

C c VAROITUS! Noudata luvussa Turvaohjeet sivulla 17 annettuja ohjeita.
Onhjeiden laiminlydnti voi aiheuttaa fyysisen vamman tai hengenvaaran tai
vaurioittaa laitetta.

1. Pysayta taajuusmuuttaja ja erota se AC-syottoverkosta.
2. lIrrota kansi, jos taajuusmuuttajassa on NEMA 1 -optio.

3. Nosta puhaltimen pidike irti taajuusmuuttajan rungosta kayttamalla esimerkiksi
ruuvimeisselia vipuna ja nosta puhaltimen pidiketta etureunastaan hieman
yléspain.

4. Irrota puhaltimen johto kiinnikkeesta.
5. lIrrota puhaltimen kaapeli.
6. Irrota puhaltimen pidike kiinnikkeista.
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7. Asenna uusi puhaltimen pidike painvastaisessa jarjestyksessa.

8. Kytke jannite.

Kondensaattorit

Kondensaattorien yllapito

Kondensaattorit on elvytettava, jos taajuusmuuttaja on ollut varastossa vuoden.
Lisatietoja kondensaattorien valmistusajan selvittamisesta sarjanumerosta on
kohdassa Tyyppikilpi sivulla 30. Lisatietoja kondensaattorien elvyttamisesta on Guide
for capacitor reforming in ACS50, ACS55, ACS150, ACS310, ACS350, ACS355,
ACS550 and ACH550 (3AFE68735190 [englanninkielinen]) -oppaassa, joka on
saatavana Internetista. (Siirry osoitteeseen http://www.abb.com ja sy6ta koodi
hakukenttaan.)

Teholiitannat

/_\ ﬁ VAROITUS! Noudata luvussa Turvaohjeet sivulla 17 annettuja ohjeita.
Onhjeiden laiminlydnti voi aiheuttaa fyysisen vamman tai hengenvaaran tai
vaurioittaa laitetta.

1. Pysayta taajuusmuuttaja ja erota se syottoverkosta. Odota viisi minuuttia, jotta
taajuusmuuttajan DC-kondensaattorit purkautuvat. Varmista aina yleismittarin
(impedanssi vahintaan 1 megaohmia) avulla, etta jannitetta ei ole.

2. Tarkista verkkokaapelikytkentdjen kireys. Kayta kohdassa Virtakaapeleiden
litinten ja lapivientien tiedot sivulla 390 annettuja kiristysmomentteja.

3. Kytke jannite.
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Ohjauspaneeli

Ohjauspaneelin puhdistus

Puhdista ohjauspaneeli pehmealla ja kostealla liinalla. Valta voimakkaita
puhdistusaineita, jottei naytdon ikkuna naarmuunnu.

Assistant-ohjauspaneelin pariston vaihto

Paristoa kaytetaan vain Assistant-ohjauspaneeleissa, joissa on kaytossa oleva
kellotoiminto. Pariston ansiosta kello toimii myos jannitekatkosten aikana.

Pariston oletettu kayttdika on yli kymmenen vuotta. Paristo irrotetaan kiertamalla
ohjauspaneelin takana olevaa pidiketta kolikon avulla. Paristo korvataan tyypin
CR2032 paristolla.

Huomautus: Paristoa tarvitaan vain kelloon, EI muihin ohjauspaneelin tai
taajuusmuuttajan toimintoihin.

LED-merkkivalot

LED-merkkivalot Taajuusmuuttajan etuosassa on vihrea ja punainen LED-merkkivalo.
Ne nakyvat paneelisuojan lapi mutta eivat nay silloin, kun ohjauspaneeli on kiinnitetty
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taajuusmuuttajaan. Assistant-ohjauspaneelissa on yksi LED-merkkivalo. Alla
olevassa taulukossa kuvataan LED-merkkivalojen ilmoittamat toiminnot.

Vika kuitataan
painamalla ohja-
uspaneelin
KUITTAA-paini-
ketta tai katkai-
semalla
taajuusmuutta-
jan virta.

Sijainti LED ei pala LED palaa tasaisesti LED vilkkuu
Taajuusmuutta- | Ei virtaa Vihrea | Kortin teho- Vihred | Taajuusmuuttaja on
jan etuosassa. syo6ttd on kun- halytystilassa.
Jos taajuusmuut- nossa.
tajaan on asen- Punai- | Taajuusmuuttaja | Punai- | Taajuusmuuttaja on
ne?tu _ nen on vikatilassa. nen vikatilassa. Vika kui-
ohjauspaneeli, Vika kuitataan tataan katkaisemalla
vaihda ensin painamalla ohja- taajuusmuuttajan
kauko-ohjauk- uspaneelin virta.
seen (muussa KUITTAA-paini-
tapauksessa ketta tai katkai-
annetaan vikail- semalla
moitus) ja irrota taajuusmuutta-
sitten paneeli, jan virta.
ettd LED-merkki-
valot nakyvat.
Assistant-ohja- Paneelissa ei | Vihrea | Taajuusmuuttaja | Vihrea | Taajuusmuuttaja on
uspaneelin ole virtaa, tai on normaaliti- halytystilassa.
vasemmassa sita ei ole kyt- lassa.
ylakulmassa ketty taajuus- [pynaj- | Taajuusmuuttaja | Punai- | -

muuttajaan. | hen on vikatilassa. nen
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Tekniset tiedot

Yleista

Tama luku sisaltaa taajuusmuuttajan tekniset tiedot, kuten nimellisarvot, runkokoot ja
tekniset vaatimukset seka CE-merkinnan ja muiden merkintojen tayttamista koskevat
vaatimukset.
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Nimellisarvot
Tyyppi Tulo 3 Tulo, jossa Lihtd
kuristin 3
ACS355- I1y hn  hn hn  ln lqmint bmax Py
(480 V) (480 V) 10 min
) 4) 2)
x=Eu? A A A A
1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2| 6,1 - 45 - 2,4 3,6 42 037 05| RO
01x-04A7-2| 11 - 8,1 - 4,7 7.1 82 | 075 1 R1
01x-06A7-2| 16 - 11 - 6,7 10,1 17 | 11 | 15| R1
01x-07A5-2 | 17 - 12 - 7,5 11,3 13,1 15 | 2 R2
01x-09A8-2 | 21 - 15 - 9,8 14,7 172 | 22 | 3 R2
3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2| 4,3 - 2,2 - 2,4 3,6 42 037 05| RO
03x-03A5-2| 6,1 - 3,5 - 3,5 5,3 6,1 | 055|075| RO
03x-04A7-2| 7.6 - 4,2 - 4.7 7.1 82 | 075 1 R1
03x-06A7-2| 12 - 6,1 - 6,7 10,1 17 | 11 | 15| R1
03x-07A5-2| 12 - 6,9 - 7,5 11,3 13,1 15 | 2 R1
03x-09A8-2 | 14 - 9,2 - 9,8 14,7 172 | 22 | 3 R2
03x-13A3-2| 22 - 13 - 13,3 | 20,0 23,3 3 3 R2
03x-17A6-2| 25 - 14 - 176 | 26,4 30,8 4 5 R2
03x-24A4- 2| 41 - 21 - 244 | 36,6 427 | 55 | 75| R3
03x-31A0-2| 50 - 26 - 31 46,5 543 | 75 | 10 R4
03x-46A2-2 | 69 - 41 - 46,2 | 69,3 809 | 10| 15 R4
3-vaiheinen Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4| 22 | 18 | 1,1 09 | 12 1,8 21 | 037 05| RO
03x-01A94| 36 | 30 | 18| 15 | 1,9 2,9 33 | 055|075 RO
03x-02A4-4 | 4,1 34 | 23| 19 | 24 3,6 42 | 075 | 1 R1
03x-03A3-4| 6,0 | 50 | 3,1 26 | 3,3 5,0 5,8 11 | 15 | R1
03x-04A1-4| 69 | 58 | 35 | 29 | 4,1 6,2 7,2 15 | 2 R1
03x-05A6-4| 96 | 80 | 48 | 40 | 56 8,4 9,8 22 | 3 R1
03x-07A3-4| 12 9,7 | 6,1 51 | 7,3 11,0 12,8 3 3 R1
03x-08A8-4| 14 11 77| 64 | 88 13,2 15,4 4 5 R1
03x-12A5-4| 19 16 11 95 |[125| 188 219 | 55 | 75| RS3
03x-15A6-4 | 22 18 12 10 [ 156| 234 273 | 75 | 10 R3
03x-23A1-4| 31 26 18 15 [ 231 | 347 40,4 11 15 R3
03x-31A0-4| 52 43 25 20 31 46,5 54,3 15 | 20 R4
03x-38A0-4 | 61 51 32 26 38 57 66,5 | 18,5 | 25 R4
03x-44A0-4| 67 56 38 32 44 66 770 | 220 30 R4

00353783.xls L
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1) E = EMC-suodin kytketty (metallinen EMC-suotimen ruuvi asennettu),
U = EMC-suodin erotettu (muovinen EMC-suotimen ruuvi on asennettu), yhdysvaltalaiset
parametrit.

2} Ylikuormitus ei ole sallittua yhteisen DC-yhteyden kautta.
3)  Tulovirta perustuu moottorin nimellistehon (Pp), syottoverkon, linjan induktanssin ja
moottorin kuormituksen mukaan.
Kun sovelletaan 5 %:n kuristusta, tuloarvot saavutetaan ABB CHK-xx -kuristimella tai
tavallisella 5 %:n kuristimella.
4) 480 V:n arvot perustuvat siihen, ettd moottorin nimellinen kuormitusvirta on matalampi
samalla 1ahtéteholla.
Maaritelmat
Tulo
Ihin Jatkuva tulovirta (rms, kaapeleiden ja sulakkeiden mitoitusta varten)
I1n (480 V) jatkuva rms-tulovirta (kaapeleiden ja sulakkeiden mitoitusta varten)
taajuusmuuttajille, joiden syottdjannite on 480 V
Lahto
Iy jatkuva virta (rms). 50 %:n ylikuormitettavuus sallittu minuutin ajan 10

minuutin valein.
15,1 min 7110 min Maksimivirta (50 %:n ylikuormitettavuus) sallittu minuutin ajan 10 minuutin

valein.

I max suurin sallittu lahtovirta. Kaytettavissa 2 sekunnin ajan kaynnistyksen
yhteydessa, muutoin taajuusmuuttajan lampdtilan salliman ajan.

Py tyypillinen moottoriteho. Kilowattiarvot patevat useimpiin 4-napaisiin IEC-

moottoreihin. Hevosvoima-arvot patevat useimpiin 4-napaisiin NEMA-
moottoreihin. TAma on myods yhteisen DC-yhteyden maksimikuorma, jota ei
saa ylittaa.

RO...R4 ACS355-taajuusmuuttajaa valmistetaan runkokoossa RO...R4. Tietyt ohjeet ja
tiedot koskevat vain tiettyja runkokokoja, jolloin ne on merkitty runkokoon
symbolilla (RO...R4).

Mitoitus

Taajuusmuuttajan mitoitus perustuu moottorin nimellisvirtaan ja -tehoon. Jotta
taulukossa annettu moottorin nimellisteho saavutetaan, taajuusmuuttajan
nimellisvirran on oltava vahintaan yhta suuri kuin moottorin nimellisvirta. Lisaksi
taajuusmuuttajan nimellistehon on oltava vahintaan yhta suuri kuin moottorin
nimellisteho. Tehoarvot ovat samat jannitealueen syottojannitteesta riippumatta.

Huomautus 1: Moottorin suurin sallittu akseliteho on 1,5 - Py. Jos raja ylittyy,
jarjestelma rajoittaa moottorin momenttia ja virtaa automaattisesti. Tama toiminto
suojaa taajuusmuuttajan tulosiltaa ylikuormitukselta.

Huomautus 2: Arvot patevat, kun kayttdympariston [ampaétila on 40 °C (104 °F) (/o)

Huomautus 3: Yhteisissa DC-jarjestelmissa on tarkeaa tarkistaa, etta yhteisen DC-
yhteyden lapi kulkeva teho ei ole suurempi kuin Py,.
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Kuormitettavuus

I,N: Kuormitettavuus laskee, jos asennuspaikan lampotila on korkeampi kuin 40 °C
(104 °F), korkeus ylittaa 1 000 metria (3 300 jalkaa) tai jos kytkentataajuutta
muutetaan 4 kHz:sta 8, 12 tai 16 kHz:iin.

Lampotilakerroin, /py

Kun lampétila-alue on +40 °C...+50 °C (+104 °F...+122 °F), nimellislahtdvirtaa (/o)
pienennetaan 1 prosenttia jokaista celsiusastetta (1,8 fahrenheitastetta) kohden.
Lahtovirta lasketaan kertomalla taulukossa annettu virta lampdétilakertoimella.

Esimerkki: Jos kayttoympariston lampdtila on 50 °C (+122 °F), lampdtilakerroin on
100% - 1%- 10 °C = 90% tai 0,90. Lahtdvirta on siten 0,90 - oy

Korkeuskerroin, /5y

Kun korkeus on 1 000...2 000 m merenpinnan ylapuolella, kuormitettavuus pienenee
1 % jokaista 100:aa metria kohden.

Kolmivaiheisten 200 V:n taajuusmuuttajien maksimikorkeus on 3 000 m merenpinnan
ylapuolella. Kun korkeus on 2 000...3 000 m, kerroin on 2 prosenttia jokaista
100:aa metria kohden.

Kytkentataajuuskerroin, oy

Taajuusmuuttaja saataa kerrointa automaattisesti, kun parametrin 2607 KYTK.TAAJ
OHJ arvo on 1 (PAALLA).

Kytkentataajuus Taajuusmuuttajan nimellisjannite
Un = 200...240 V Uy = 380...480 V
4 kHz Ei kuormitusta Ei kuormitusta
8 kHz IoN kerroin on 90 %. IoN kerroin on 75 % runkokoolle RO tai 80 %
runkokoolle R1...R4.
12 kHz IoN kerroin on 80 %. IoN kerroin on 50 % runkokoolle RO tai 65 %

runkokoolle R1...R4, ja ymparistdn
maksimilampdtila on 30 °C.

16 kHz IoN kerroin on 75 %. IoN kerroin on 50 %, ja ympariston
maksimilampétila on 30 °C.

Kun parametrin 2607 KYTK.TAAJ OHJ arvo on 2 (ON (LOAD)), taajuusmuuttaja
saataa kytkentataajuutta kohti valittua kytkentataajuutta 2606 KYTKENTATAAJUUS,
jos taajuusmuuttajan sisainen lampatila sallii saatamisen.
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Tehokaapelin koot ja sulakkeet

Nimellisvirtojen (/4y) kaapelimitoitukset ja tehokaapelin oikosulkusuojaukseen
tarkoitetut sulakkeet on kuvattu seuraavassa taulukossa. Taulukossa olevat
sulakkeiden nimellisvirrat ovat mainitun sulaketyypin maksimiarvoja. Jos
kaytetaan pienempia sulakkeiden nimellisarvoja, tarkista, etta sulakkeen virta-arvo
(rms) on suurempi kuin taulukossa kohdassa Nimellisarvot sivulla 382 annettu
nimellisvirta /1. Jos tarvitaan 150 %:n Iahtoteho, kerro virta /4y 1,5:114. Lisatietoja on
myOs kohdassa Tehokaapeleiden valinta sivulla 41.

Varmista, etta sulakkeiden toiminta-aika on alle 0,5 sekuntia. Toiminta-aika
riippuu sulakkeen tyypista, syottoverkon impedanssista seka syottokaapelin
poikkipinta-alasta, materiaalista ja pituudesta. Jos gG- tai T-sulakkeiden toiminta-aika
on yli 0,5 sekuntia, erittdin nopeat (aR) sulakkeet laskevat toiminta-ajan yleensa
hyvaksytylle tasolle.

Huomautus 1: Suurempia sulakkeita ei saa kayttaa, kun verkkokaapeli on valittu
taman taulukon mukaan.

Huomautus 2: Valitse oikea sulakkeen koko todellisen tulovirran mukaan. Tulovirta
maaraytyy verkkojannitteen ja valitun tulon kuristimen mukaan.

Huomautus 3: Muuntyyppisia sulakkeita voidaan kayttaa, jos ne tayttavat taulukossa
esitetyt vaatimukset ja jos kaytettavan sulakkeen sulamiskayra ei ylita taulukossa
mainitun sulakkeen sulamiskayraa.

Tyyppi Sulakkeet Kuparijohtimen koko

ACS355- gG UL- Syottd Moottori PE Jarru
luokka T (U1, V1, W1) (U2, V2, W2) (BRK+, BRK-)

tai CC
(600 V)

A mm?2 AWG mm2 AWG mm? AWG mm? AWG

1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

01x-02A4-2 10 10 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
01x-04A7-2 16 20 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
01x-06A7-2 | 16/20 " 25 2,5 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12
01x-07A5-2 | 20/25 ") 30 2,5 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12
01x-09A8-2 | 25/35 ") 35 6 10 2,5 12 6 10 6 12
3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

03x-02A4-2 10 10 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-03A5-2 10 10 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-04A7-2 10 15 2,5 14 | 0,75 | 18 2,5 14 2,5 14
03x-06A7-2 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-07A5-2 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-09A8-2 16 20 2,5 12 2,5 12 2,5 12 2,5 12
03x-13A3-2 25 30 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-17A6-2 25 35 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-24A4- 2 63 60 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-2 80 80 16 6 16 6 16 6 10 8
03x-46A2-2 100 100 25 2 25 2 16 4 10 8
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Tyyppi Sulakkeet Kuparijohtimen koko

ACS355- gG UL- Syotto Moottori PE Jarru
luokka T (U1, V1, W1) (U2, V2, W2) (BRK+, BRK-)

tai CC
(600 V)

A mm2 AWG mm? AWG mm?2 AWG mm? AWG

3-vaiheinen Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)

03x-01A2-4 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-01A9-4 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-02A4-4 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-03A3-4 10 10 2,5 12 0,75 18 2,5 12 2,5 12
03x-04A1-4 16 15 2,5 12 0,75 18 2,5 12 2,5 12
03x-05A6-4 16 15 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-07A3-4 16 20 2,5 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-08A8-4 20 25 2,5 12 2,5 12 2,5 12 2,5 12
03x-12A5-4 25 30 6 10 6 10 6 10 2,5 12
03x-15A6-4 35 35 6 8 6 8 6 8 2,5 12
03x-23A1-4 50 50 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-4 80 80 16 6 16 6 16 6 10 8
03x-38A0-4 100 100 16 4 16 4 16 4 10 8
03x-44A0-4 100 100 25 4 25 4 16 4 10 8
1) Jos tarvitaan 50 % ylikuormituskapasiteettia, kdyta suurempaa 00353783.xIs L

sulakevaihtoehtoa.
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Mitat, painot ja vapaan tilan tarve

Mitat ja painot

Mitat ja painot
IP20 (kaappi) / UL open

L

RO 169 | 6,656 | 202 | 795 | 239 | 941 | 70 | 2,76 | 161 | 634 | 12 | 2,6
R1 169 | 6,656 | 202 | 795 | 239 | 941 | 70 | 2,76 | 161 | 6,34 | 1,4 | 3,0
R2 169 | 6,656 | 202 | 795 | 239 | 941 | 105 | 413 | 165 | 6,50 | 1,8 | 3,9
R3 169 | 6,656 | 202 | 795 | 236 | 9,29 | 169 | 6,65 | 169 | 6,65 | 3,1 6,9
R4 181 | 7,13 | 202 | 795 | 244 | 9,61 | 260 |[10,24| 169 | 6,65 | 52 | 11,5
00353783.xIs L

Mitat ja painot
IP20 / NEMA 1

RO 257 (10,12 280 [ 11,02 70 | 2,76 | 169 | 6,65 | 16 | 3,5

R1 257 (10,12 280 [ 11,02 70 | 2,76 | 169 | 6,65 | 1,8 | 3,9
R2 257 (10,12 282 [ 11,10| 105 | 4,13 | 169 | 6,65 | 2,2 | 4,8
R3 260 (10,24 299 [ 11,77| 169 | 6,65 | 177 | 6,97 | 3,7 | 8,2
R4 270 (10,63 320 [12,60| 260 |10,24| 177 | 6,97 | 5,8 | 12,9
00353783.xls L

Symbolit

IP20 (kaappi) / UL open

K1 korkeus ilman kiinnikkeita ja kiinnityslevya

K2 korkeus mukaan luettuna kiinnikkeet mutta ilman kiinnityslevya
K3 korkeus mukaan luettuna kiinnikkeet ja kiinnityslevy

IP20 / NEMA 1

H4 korkeus mukaan luettuna kiinnikkeet ja kytkentékotelo

H5 korkeus mukaan luettuna kiinnikkeet, kytkentékotelo ja kansi

Paino maaritetaan laskemalla yhteen taajuusmuuttajan paino + lapivientiholit + 50 g
(mahdollista komponenttien painonvaihtelua varten).

Vapaa tila laitteen ymparilla

Tarvittava vapaa tila

Ylapuolella Alapuolella Sivuilla

mm in mm in mm in
RO...R4 75 3 75 3 0 0
00353783.xls L
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Haviot, jaahdytystiedot ja hairiot

Haviot ja jaahdytystiedot

Runkokoossa RO on luonnollinen konvektiojaahdytys. Runkokoossa R1...R4 on
sisainen puhallin. Nouseva pystyvirtaus.

Alla olevassa taulukossa kuvataan paapiirin lampohaviota nimelliskuormalla ja
ohjauspiirin lampdhaviéta minimikuormalla (1/O ja paneeli eivat ole kaytdssa) ja
maksimikuormalla (kaikki digitaalitulot ovat paalla ja paneeli, kenttavayla ja puhallin
ovat kaytdssa). Kokonaislampohavioé on paa- ja ohjauspiirien lampdhavididen
summa.

Tyyppi Lampo6-haviod
ACS355- Paapiiri Ohjauspiiri
x=E/U Nimellinen /4y ja Min Max
I2n
L L L
1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 25 6,1 22,7 - -
01x-04A7-2 46 9,5 26,4 24 14
01x-06A7-2 71 9,5 26,4 24 14
01x-07A5-2 73 10,5 27,5 21 12
01x-09A8-2 96 10,5 27,5 21 12
3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 19 6,1 22,7 - -
03x-03A5-2 31 6,1 22,7 - -
03x-04A7-2 38 9,5 26,4 24 14
03x-06A7-2 60 9,5 26,4 24 14
03x-07A5-2 62 9,5 26,4 21 12
03x-09A8-2 83 10,5 27,5 21 12
03x-13A3-2 112 10,5 27,5 52 31
03x-17A6-2 152 10,5 27,5 52 31
03x-24A4- 2 250 16,6 35,4 71 42
03x-31A0-2 270 33,4 57,8 96 57
03x-46A2-2 430 33,4 57,8 96 57
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Tyyppi Lampo-havio
ACS355- Paapiiri Ohjauspiiri
x=E/U Nimellinen /4 ja Min Max
2N
L L
3-vaiheinen Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 11 6,6 24 .4 - -
03x-01A9-4 16 6,6 244 - -
03x-02A4-4 21 9,8 28,7 13 8
03x-03A3-4 31 9,8 28,7 13 8
03x-04A1-4 40 9,8 28,7 13 8
03x-05A6-4 61 9,8 28,7 19 11
03x-07A3-4 74 141 32,7 24 14
03x-08A8-4 94 141 32,7 24 14
03x-12A5-4 130 12,0 31,2 52 31
03x-15A6-4 173 12,0 31,2 52 31
03x-23A1-4 266 16,6 35,4 71 42
03x-31A0-4 350 33,4 57,8 96 57
03x-38A0-4 440 33,4 57,8 96 57
03x-44A0-4 530 33,4 57,8 96 57
00353783.xIs L
Melu
Runko- Melutaso

koko dBA
RO <30
R1 50...62
R2 50...62
R3 50...62
R4 <62

00353783.xlIs L
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Virtakaapeleiden liitinten ja lapivientien tiedot

Kaapelin U1, V1, W1, U2, V2, W2, PE
maksimilapimitta BRK+ ja BRK-
(NEMA 1)

U1, V1, W1, BRK+ ja Liittimen koko Kiristysmo Pidikkeen Kiristysmo

U2, v2, W2 BRK- mentti koko mentti

AWG Nm Ibfin mm? AWG Nm Ibfin
RO 16 [ 063 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 | 0,8 7 25 3 1.2 | 1
R1 16 [ 063 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 | 0,8 7 25 3 1.2 | 1

R2 16 [ 063 | 16 | 0,63 | 4,0/6,0 10 | 0,8 7 25 3 1.2 | 1
R3 29 (114 | 16 | 0,63 | 10,0/16,0 6 1,71 15 | 25 3 1.2 | 1
R4 35 | 1,38 | 29 | 1,14 | 25,0/35,0 2 25| 22 | 25 3 1,2 | 1

00353783.xIs L

Ohjauskaapeleiden liitinten ja lapivientien tiedot

Johdinkoko Kiristysmomentti

Min./maks. Min./maks.
mm? AWG Nm Ibf-in

0,25/1,5 24/16 0,5 4,4
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Sahkoverkon tekniset tiedot

Jannite (U,) 200/208/220/230/240 V AC (yksivaiheinen), 200 V AC:n
taajuusmuuttajat
200/208/220/230/240 V AC (kolmivaiheinen), 200 V AC:n
taajuusmuuttajat
380/400/415/440/460/480 V AC (kolmivaiheinen), 400 V AC:n
taajuusmuuttajat

110 %:n ero taajuusmuuttajan nimellisjannitteessa sallitaan
oletusarvoisesti.

Oikosulkuvirta Oikosulkuvirran sallittu maksimiarvo sy6téssa on IEC 60439-1- ja
UL 508C -standardien mukaisesti 100 kA. Taajuusmuuttaja soveltuu
kaytettavaksi piirissa, joka tuottaa enintdan 100 kA rms symmetrista
ampeeria taajuusmuuttajan maksiminimellisjannitteella.

Taajuus 50/60 Hz +5 %, suurin sallittu vaihtelu on 17 %/s
Epasymmetria Maks. £3 % nimellisesta vaiheiden valisesta jannitteesta

Moottoriliitannat

Moottorityyppi Epéatahtimoottori tai
kestomagneettimoottori
Jannite (U,) 0...Uq, 3-vaiheinen symmetrinen, U, kentanheikennyspisteessa
Oikosulkusuojaus Moottorin 1dhddn oikosulkusuojaus on standardien IEC 61800-5-1 ja
(IEC 61800-5-1, UL 508C vaatimusten mukainen.
UL 508C)
Taajuus 0...600 Hz
Taajuuden erottelukyky 0.01 Hz
Virta Lisatietoja on kohdassa Nimellisarvot sivulla 382.
Tehoraja 1.5 Py
Kentdnheikennyspiste 10...600 Hz
Kytkentataajuus 4, 8 tai 12 tai 16 kHz (skalaarisaatotilassa)
Nopeussaito Lisatietoja on kohdassa Nopeussdadon suoritusarvot sivulla 157.

Momenttisaato Lisatietoja on kohdassa Momenttiséadén suoritusarvot sivulla 151.
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Moottorikaapelin Toiminta ja moottorikaapelin pituus
suositeltu Taajuusmuuttaja on suunniteltu toimimaan optimaalisesti, kun
maksimipituus moottorikaapelin pituus on enintdan seuraavan taulukon mukainen.

Moottorikaapelin pituutta voidaan jatkaa taulukon mukaisesti
lahtokuristimien avulla.

Moottorikaapelin maksimipituus

m jalkaa
Vakiotaajuusmuuttaja ilman ulkoisia lisavarusteita
RO 30 100
R1...R4 50 165
Lahtokuristimilla varustettu
RO 60 195
R1...R4 100 330

Huomautus: Monimoottorijarjestelmissa kaikkien moottorikaapelien
yhteenlaskettu pituus ei saa ylittaa taulukossa annettua
moottorikaapelien enimmaispituutta.
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EMC-yhteensopivuus ja moottorikaapelin pituus

Euroopan unionin EMC-direktiivin (IEC/EN 61800-3 -standardi)
vaatimukset tayttyvat, kun kaytetaan korkeintaan alla olevan
taulukon pituisia kaapeleita 4 kHz:n kytkentataajuudella.

Kaytettdessa sisaanrakennettua EMC-suodinta

2. kayttdymparistd 30 100
(luokka C3 1))

Kaytettdessa lisavarusteena ulkoista EMC-suodinta

2. kayttdymparistd 30 (vahintaan) 2) 100 (vahintaan) )
(luokka C3 1))

1. kayttdymparistd 30 (vahintaan) 2 100 (vahintaan) 2
(luokka C2 1))

1. kayttdymparistd 10 (vahintaan) 2) 30 (vahintaan) 2
(luokka C1 1)

') Ehdot ovat kohdassa Maéritelmét sivulla 399.
2) Moottorikaapeleiden maksimipituus maaraytyy taajuusmuuttajan

kayttotekijdiden mukaan. Kysy ABB:n edustajalta lisatietoja

Huomautus 1: Sisdinen EMC-suodin taytyy kytkea irti irrottamalla
EMC-ruuvi (katso kuva sivulla 57) kaytettaessa alhaisen vuotovirran
EMC-suodatinta (LRFI-XX).

Huomautus 2: Sateilevat hairiot ovat C2:n mukaiset EMC-suotimen
kanssa tai ilman sita.

Huomautus 3: Luokka C1, vain johtuvat hairiot. Sateilevat hairiot
eivat ole yhteensopivat mitattaessa
vakiohairiomittauskokoonpanolla. Ne tulee tarkistaa tai mitata
kaappi- ja laiteasennuksissa tapauskohtaisesti.
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Ohjausliitantatiedot

Analogiatulot
X1A:2ja5
(A1 ja Al2)

Analogialdahto
X1A: 7
(AO)

Apujannite
X1A: 9

Digitaalitulot
X1A: 12...16
(DI1...DI5)

Taajuustulo
X1A: 16
(DI5)

Relelahto
X1B: 17...19
(RO 1)

Digitaalilihté
X1B: 20...21
(DO)

Taajuuslahto
X1B: 20...21
(FO)

STO-liitanta
X1C: 23...26

Jannitesignaali, unipolaarinen0 (2)...10 V, R;, = 675 kohm
bipolaarinen-10...10 V, R;, = 675 kohm

Virtasignaali,

unipolaarinen0 (4)...20 mA, R;, = 100 ohm

bipolaarinen-20...20 mA, R;, = 100 ohm

Potentiometrin ohjearvo
(X1A: 4)
Asettelutarkkuus
Tarkkuus

Jannite

Tyyppi _

Tulon impedanssi,
X1A: 12...15
X1A: 16

10 V +1 %, maks. 10 mA, R < 10 kohm
0,1 %
+2 %

0 (4)...20 mA, kuorma < 500 ohm

24 V DC +10 %, maks. 200 mA

12...24 V DC sisaisella tai ulkoisella
teholahteella. Digitaalitulojen
maksimijannite on 30 V DC.

PNP ja NPN

Rin = 2 kohm
Rin = 4 kohm

X1A: 16 voidaan kayttaa joko digitaali- tai taajuustulona.

Taajuus

Tyyppi N
Maks. kytkentajannite
Maks. kytkentavirta
Maks. jatkuva virta

Tyyppi N
Maks. kytkentajannite
Maks. kytkentavirta
Taajuus
Asettelutarkkuus
Tarkkuus

pulssijono 0...10 kHz, 50 prosentin
kuormitusjakso. 0...16 kHz kahden
ACS355-taajuusmuuttajan valilla.

NO + NC

250 VAC/30V DC
0,5A/30VDC;5A /230 VAC
2Arms

Transistorilahtd PNP

30V DC

100 mA / 30 V DC, oikosulkusuojattu
10 Hz ...16 kHz

1 Hz

0,2 %

X1A: 20...21 voidaan kayttaa joko digitaali- tai taajuuslahtona.

Katso kohta Liite: STO (Safe torque off) -toiminto sivulla 423.
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Ryominta- ja ilmavali

I/O-liitantdjen ja paapiirin valinen rydminta- ja ilmavali on 5,5 mm. Tama varmistaa
ylijanniteluokan 3 mukaisen vahvistetun eristyksen, kun asennuspaikan korkeus on
alle 2 000 m (IEC 61800-5-1).

Jarruvastuksen liitanta

Oikosulkusuojaus Jarruvastuksen lahddéssa on standardien IEC/EN 61800-5-1 ja

(IEC 61800-5-1, UL 508C vaatimusten mukainen oikosulun suojaus. Lisatietoja

IEC 60439-1, UL 508C) sulakkeiden valinnasta saa ABB:n paikalliselta edustajalta.
Nimellinen ehdollinen oikosulkuvirta on standardin IEC 60439-1
mukainen ja oikosulun testivirta standardin UL 508C mukaisesti
100 KA.

Yhteinen DC-yhteys

Yhteisen DC-yhteyden lapi kulkeva maksimiteho on yhta suuri kuin
taajuusmuuttajan nimellisteho. Lisatietoja on oppaassa ACS355
Common DC application guide (3AUA0000070130
[englanninkielinen).

Hyotysuhde

Noin 95...98 % nimellisteholla taajuusmuuttajan koon ja
lisdvarusteiden mukaan.

Suojausluokat

IP20 (kaappiasennus) / UL open: Vakiokotelointi. Taajuusmuuttaja
on asennettava kaappiin, jotta kosketukselta suojaamista koskevat
vaatimukset tayttyvat.

IP20 / NEMA 1: Saavutetaan, kun kaytetaan lisavarustesarjaa
(MUL1-R1, MUL1-R3 tai MUL1-R4), joka sisaltaa kannen ja
kytkentakotelon.
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Kayttoymparistot

Taajuusmuuttajien kayttdymparistéjen rajat on annettu alla. Taajuusmuuttajaa saa kayttaa vain
lammitetyissa sisatiloissa valvotuissa oloissa.

Kaytto
kiinteasti
asennettuna

Varastointi
suojapakkauksessa

Kuljetus
suojapakkauksessa

Asennuspaikan
korkeus

0...2000 m
merenpinnan
yapuolella

(yli1 000 m,
lisatietoja on
kohdassa
Kuormitettavuus
sivulla 384)

liman lampétila

-10 ... +50 °C

(14 ... 122 °F).
Huurtuminen ei
sallittu. Lisatietoja on
kohdassa
Kuormitettavuus
sivulla 384.

-40 ... +70 °C £2 %
(-40 ... +158 °F £2 %)

-40 ... +70 °C £2 %
(-40 ... +158 °F +2 %)

Suhteellinen
ilmankosteus

0...95%

Maks. 95 %

Maks. 95 %

Tiivistyminen ei sallittu. Jos ilmassa on sydvyttavia kaasuja,
suhteellinen ilmankosteus saa olla enintaan 60 %.

liman epapuhtaudet
(IEC 60721-3-3,
IEC 60721-3-2,
IEC 60721-3-1)

Sahkoa johtava pdly ei sallittu.

IEC 60721-3-3:n
mukainen,
kemialliset kaasut:
luokka 3C2
Kiinteat hiukkaset:
luokka 3S2.

Huomautus:
Taajuusmuuttajan
kotelointiluokka
maarittaa
asennuspaikan ilman
puhtauden.

Huomautus:
Jaahdytysilman on
oltava puhdasta, eika
siind saa esiintya
syOvyttavia aineita tai
sahko6a johtavaa
pdlya.

IEC 60721-3-3:n
mukainen,
Kemialliset kaasut:
luokka 1C2
Kiinteat hiukkaset:
luokka 1S2

IEC 60721-3-2:n
mukainen,
Kemialliset kaasut:
luokka 2C2
Kiinteat hiukkaset:
luokka 252
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Sinimuotoinen tarind | Testattu standardin - -
(IEC 60721-3-3) IEC 60721-3-3
mukaan, mekaaniset
olosuhteet: luokka
3M4
2...9Hz, 3,0 mm
(0,12 in)
9...200 Hz, 10 m/s?
(33 ft/s?)
Iskut Ei sallittu ISTA 1A:n ISTA 1A:n
(IEC 60068-2-27, maaraysten maaraysten
ISTA 1A) mukaisesti. mukaisesti.
Maks. 100 m/s?, Maks. 100 m/s?,
11 ms 11 ms
Vapaa pudotus Ei sallittu 76 cm 76 cm
Materiaalit
Taajuusmuuttajan * PC/ABS 2 mm, PC+10%GF 2,5...3 mm ja PA66+25%GF 1,5 mm,
kotelo kaikki varila NCS 1502-Y (RAL 9002 / PMS 420 C)
* Kuumasinkitty teraslevy 1,5 mm, pinnan paksuus 20 mikrometria
« Puristettu alumiini AISi.
Pakkaus Aaltopahvia.

Laitteen havittdminen

Standardit

Taajuusmuuttaja sisaltaa raaka-aineita, jotka tulisi kierrattaa
energian ja luonnonvarojen saastamiseksi. Pakkausmateriaalit ovat
ymparistolle vaarattomia, ja ne voidaan kierrattaa. Kaikki metalliosat
voidaan kierrattaa. Muoviosat voidaan joko kierrattaa tai polttaa
valvotuissa olosuhteissa paikallisia saanndksia noudattaen.
Useimmat kierratettavista osista on merkitty kierratysmerkein.

Jos osia ei voi kayttaa uudelleen, kaikki osat elektrolyyttisia
kondensaattoreita ja piirilevyja lukuun ottamatta voidaan toimittaa
kaatopaikalle. Laitteen DC-kondensaattorit sisaltavat elektrolyyttia,
joka luokitellaan vaaralliseksi jatteeksi Euroopan unionin alueella.
Kondensaattorit ja piirilevyt on poistettava ja niita on kasiteltava
paikallisia sdannoksia noudattaen.

Lisatietoja ymparistdasioista seka yksityiskohtaiset kierratysohjeet
saa ABB:n paikallisilta edustajilta.

* ENISO 13849-1:
2008

* IEC/EN 60204-1:
2006

Taajuusmuuttaja on seuraavien standardien mukainen:

Koneturvallisuus — Turvallisuuteen liittyvat ohjausjarjestelmien osat —
Osa 1: yleiset suunnitteluperiaatteet

Koneturvallisuus. Koneiden sahkdlaitteisto. Osa 1: Yleiset
vaatimukset. Téyttymisen edellytykset: Laitteen lopullisen asentajan
on asennettava

- hatapysaytin

- erotin.
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* IEC/EN 62061:
2005

* IEC/EN 61800-3:
2004

* IEC/EN 61800-5-1:

2007

* IEC/EN 61800-5-2:
2007

* UL 508C

Koneturvallisuus — Turvallisuuteen liittyvien sahkoisten, elektronisten
ja ohjelmoitavien elektronisten ohjausjarjestelmien toiminnallinen
turvallisuus

Nopeussaadetyt sdhkokaytot — Osa 3: EMC vaatimukset ja erityiset
testimenetelmat

Nopeussaadetyt sdhkokaytét — Osa 5-1: Turvallisuusvaatimukset -
Sahkosta, [Bmmdsta ja energiasta johtuvat vaara

Nopeussaadetyt sahkokaytot — Osa 5-2: Turvallisuusvaatimukset -
Toiminnallinen turvallisuus.

UL Standard for Safety, Power Conversion Equipment, third edition
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CE-merkinta

Taajuusmuuttajissa on CE-merkinta, joka vahvistaa, etta laite vastaa eurooppalaista
pienjannitedirektiivia sekd EMC-direktiiveja.

Yhteensopivuus EMC-direktiivin kanssa

EMC-direktiivi maarittelee vaatimukset Euroopan unionin alueella kaytettyjen
sahkolaitteiden hairidnsiedolle ja paastoille. EMC-tuotestandardi (EN 61800-3 2004)
sisaltaa kaytoille asetetut vaatimukset. Lisatietoja on kohdassa Yhteensopivuus
standardin EN 61800-3:2004 kanssa sivulla 399.

Yhteensopivuus standardin EN 61800-3:2004 kanssa

Maaritelmat

EMC tarkoittaa sahkomagneettista yhteensopivuutta (Electromagnetic Compatibility).
Se kuvaa sahkdisen tai elektronisen laitteen kykya toimia hairiditta
sahkdmagneettisessa ymparistdossa. Laite ei myoskaan saa hairita muiden sen
lahistolla olevien tuotteiden tai jarjestelmien toimintaa.

Ensimmainen kéyttéympéristo kasittaa rakennukset, jotka on kytketty
asuinrakennuksia syottavaan pienjanniteverkkoon.

Toisena kayttéympéristéné pidetaan rakennuksia, jotka on kytketty muuhun kuin
asuinrakennuksia syottavaan verkkoon.

Kategorian C1 taajuusmuuttaja: taajuusmuuttaja, jonka nimellisjannite on alle 1
000 V, tarkoitettu kaytettavaksi ensimmaisessa kayttoymparistossa.

Kategorian C2 taajuusmuuttaja: taajuusmuuttaja, jonka nimellisjannite on alle 1 000 V
ja jonka asennuksen ja kayttoonoton saa suorittaa vain ammattilainen, kun
taajuusmuuttajaa kaytetaan ensimmaisessa kayttoymparistossa.

Huomautus: Ammattilainen on henkil tai taho, jolla on tarvittavat taajuusmuuttajan
asennus- ja/tai kayttoonottotaidot seka EMC-tiedot.

Luokassa C2 on samat EMC-paastdrajat kuin aiemmassa ensimmaisen
kayttdympariston rajoitetun jakelun luokassa. EMC-standardissa IEC/SFS-EN 61800-
3 ei ole enaa taajuusmuuttajan jakelua koskevia rajoituksia, mutta taajuusmuuttajan
kaytto, asennus ja kayttoonotto on maaritelty.

Kategorian C3 taajuusmuuttaja: taajuusmuuttaja, jonka nimellisjannite on alle 1
000 V, tarkoitettu kaytettavaksi ainoastaan toisessa kayttoymparistossa.

Luokassa C3 on samat EMC-paastorajat kuin aiemmassa toisen kayttoympariston
rajoittamattoman jakelun luokassa.
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Kategoria C1

Paastorajat ovat seuraavassa kuvattujen rajoitusten mukaisia:

1. Lisavarusteena saatava EMC-suodin on valittu ABB:n dokumentaation mukaan ja
asennettu EMC-suotimen kayttdoppaan ohjeiden mukaan.

2. Moottori- ja ohjauskaapelit on valittu taman kayttboppaan ohjeiden mukaan.
3. Taajuusmuuttaja on asennettu taman kayttdoppaan ohjeiden mukaan.

4. Lisatietoja moottorikaapelin maksimipituudesta 4 kHz:n kytkentataajuudella on
sivulla 393.

VAROITUS! Tuote saattaa aiheuttaa radiotaajuisia hairidita, jos sita kaytetaan
asuinrakennuksissa. Tarvittaessa on ryhdyttava toimenpiteisiin naiden hairididen
estamiseksi.

Kategoria C2

Paastorajat ovat seuraavassa kuvattujen rajoitusten mukaisia:

1. Lisavarusteena saatava EMC-suodin on valittu ABB:n dokumentaation mukaan ja
asennettu EMC-suotimen kayttdoppaan ohjeiden mukaan.

2. Moottori- ja ohjauskaapelit on valittu taman kayttdoppaan ohjeiden mukaan.
3. Taajuusmuuttaja on asennettu taman kayttboppaan ohjeiden mukaan.

4. Lisatietoja moottorikaapelin maksimipituudesta 4 kHz:n kytkentataajuudella on
sivulla 393.

VAROITUS! Tuote saattaa aiheuttaa radiotaajuisia hairioita, jos sita kaytetaan
asuinrakennuksissa. Tarvittaessa on ryhdyttava toimenpiteisiin naiden hairididen
estamiseksi.

Kategoria C3

Taajuusmuuttajan hairionsietokyky on standardin IEC/EN 61800-3, toinen
kayttoymparisto, vaatimusten mukainen. (IEC/EN 61800-3 -maaritelmat ovat sivulla
399.)

Paastorajat ovat seuraavassa kuvattujen rajoitusten mukaisia:

1. Sisaanrakennettu EMC-suodin on kytketty (metallinen EMC-ruuvi on paikallaan)
tai lisavarusteena saatava EMC-suodin on asennettu.

2. Moottori- ja ohjauskaapelit on valittu taman kayttdoppaan ohjeiden mukaan.
3. Taajuusmuuttaja on asennettu taman kayttboppaan ohjeiden mukaan.

4. Kaytettaessa sisaanrakennettua EMC-suodinta: moottorikaapelin pituus on 30 m
ja kytkentataajuus on 4 kHz. Lisatietoja moottorikaapelin maksimipituudesta
ulkoisen EMC-lisasuotimen kanssa on sivulla 393.
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VAROITUS! Kategorian C3 taajuusmuuttajaa ei ole tarkoitettu kaytettavaksi
asuinrakennuksia syottavassa julkisessa pienjanniteverkossa. Jos taajuusmuuttajaa
kaytetaan tallaisessa verkossa, se todennakdisesti aiheuttaa radiotaajuisia hairioita.

Huomautus: Taajuusmuuttajaa ei saa asentaa maadoittamattomaan IT-verkkoon
silloin, kun sisdinen EMC-suodin on kytketty. Verkon jannite kytkeytyy EMC-suotimen
kondensaattorien kautta maapotentiaaliin, mika saattaa aiheuttaa vaaratilanteen tai
vahingoittaa laitetta.

Huomautus: Taajuusmuuttajaa ei saa asentaa epasymmetrisesti maadoitettuun
verkkoon silloin, kun sisdanrakennettu EMC-suodin on kytketty, muutoin
taajuusmuuttaja saattaa vioittua.

UL-merkinnat
Taajuusmuuttajan saamat merkinnat ovat tyyppikilvessa.

Jos taajuusmuuttajassa on UL-merkinta, se vahvistaa, etta laite vastaa UL-
vaatimuksia.

UL-tarkistuslista
Verkkoliitanta — Lisatietoja on kohdassa Sdhkoéverkon tekniset tiedot sivulla 391.
Erotuskytkin — Lisatietoja on kohdassa Erotuslaitteen valinta sivulla 40.

Ympariston olosuhteet — Taajuusmuuttajia saa kayttaa vain lammitetyissa
sisatiloissa valvotuissa oloissa. Lisatietoja rajoituksista on kohdassa Kéyttéympaéristot
sivulla 396.

Tehokaapelin sulakkeet — Jos laite asennetaan Yhdysvalloissa, haaroituskytkennan
suojaus on tehtava National Electrical Coden (NEC) ja muiden paikallisten
saannosten mukaan. Tama vaatimus tayttyy, kun kaytetaan UL-hyvaksyttyja
sulakkeita, jotka on lueteltu kohdassa Tehokaapelin koot ja sulakkeet sivulla 385.

Jos laite asennetaan Kanadassa, haaroituskytkennan suojaus on tehtava Canadian
Electrical Coden ja muiden paikallisten saanndsten mukaan. Tama vaatimus tayttyy,
kun kaytetaan UL-hyvaksyttyja sulakkeita, jotka on lueteltu kohdassa Tehokaapelin

koot ja sulakkeet sivulla 385.

Tehokaapelin valinta — Lisatietoja on kohdassa Tehokaapeleiden valinta sivulla 41.

Tehokaapeliliitannat — Liitantakaaviot ja kiristysmomentit on annettu kohdassa
Tehokaapeliliitdnnat sivulla 52.

Ylikuormitussuojaus — Taajuusmuuttajassa on National Electrical Coden
(Yhdysvallat) mukainen ylikuormitussuojaus.
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Jarrutus — Taajuusmuuttajassa on sisainen jarrukatkoja. Kun jarrukatkojaan
asennetaan oikeankokoiset jarruvastukset, jarrukatkoja sallii taajuusmuuttajan
muuttaa jarrutusenergian lammoksi. (Tama liittyy yleensa moottorin nopeaan
hidastumiseen.) Lisatietoja jarruvastusten valinnasta on kohdassa Liite:
Jarruvastukset sivulla 413.

0 C-Tick-merkinta
Taajuusmuuttajan saamat merkinnat ovat tyyppikilvessa.

C-Tick-merkinta vaaditaan Australiassa ja Uudessa-Seelannissa. Taajuusmuuttajaan
kiinnitetty C-Tick-merkinta vahvistaa, etta laite noudattaa asianmukaista Trans-
Tasman Electromagnetic Compatibility Schemen vaatimaa standardia (IEC 61800-
3:2004 Adjustable speed electrical power drive systems — Part 3: EMC product
standard including specific test methods).

Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility Scheme (EMCS) on Australian
Communication Authorityn (ACA) ja New Zealand Ministry of Economic
Developmentin (NZMED) Radio Spectrum Management Groupin (RSM)
marraskuussa 2001 julkaisema saannos. Saannoksen tavoitteena on suojata
radiotaajuuksia asettamalla sahkaisten tai elektronisten laitteiden paastoille teknisia
rajoituksia.

Lisatietoja standardin vaatimusten tayttamisesta on kohdassa Yhteensopivuus
standardin EN 61800-3:2004 kanssa sivulla 399.

TUV NORD Safety Approved -merkinti

TUV NORD Safety Approved -merkinta vahvistaa, ettd TUV NORD on tarkastanut ja
sertifioinut taajuusmuuttajan seuraavien standardien mukaisesti Safe Torque Off
(STO) -toiminnon toteutusta varten: IEC 61508-1:1998, IEC 61508-2:2000; SIL3,
IEC 62061:2005 ja ISO 13849-1:2006. Katso Liite: STO (Safe torque off) -toiminto.

RoHS-merkinta

Jos taajuusmuuttajassa on RoHS-merkinta, se vahvistaa, etta laite vastaa
eurooppalaista RoHS-direktiivia. RoHS = the restriction of the use of certain
hazardous substances in electrical and electronic equipment (tiettyjen vaarallisten
aineiden kayton rajoittaminen sahko- ja elektroniikkalaitteissa).

Yhteensopivuus konedirektiivin kanssa

Taajuusmuuttaja on laitteistokomponentti, joka voidaan integroida monenlaisiin
koneluokkiin Euroopan unionin ohjeen Konedirektiivin 2006/42/EY soveltamisopas
Toinen painos Kesakuu 2010 mukaisesti.
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Mittapiirrokset

Yleista

Tassa luvussa on taajuusmuuttajan mittapiirrokset.

Seuraavilla sivuilla on ACS355-taajuusmuuttajan mittapiirrokset. Mitat on annettu
millimetreina ja [tuumina].
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Runkokoot R0 ja R1, IP20 (kaappiasennus) / UL open

R1 ja RO ovat muuten samanlaisia, paitsi etta runkokoon R1 ylaosassa on puhallin.
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Runkokoot R0 ja R1, IP20 / NEMA 1

R1 ja RO ovat muuten samanlaisia, paitsi etta runkokoon R1 ylaosassa on puhallin.
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Runkokoko R2, IP20 / NEMA 1
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Runkokoko R3, IP20 (kaappiasennus) / UL open
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Runkokoko R4, IP20 (kaappiasennus) / UL open

Runkokoko R4, IP20 (kaappiasennus) / UL open
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Runkokoko R4, IP20 / NEMA 1
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Liite: Jarruvastukset

Yleista

Tama luku sisaltaa tietoja jarruvastuksen ja kaapeleiden valitsemisesta, jarjestelman
suojaamisesta, jarruvastuksen kytkemisesta ja vastusjarrutuksen ottamisesta
kayttoon.

Jarrujarjestelman suunnittelu

Jarruvastuksen valinta
ACS355-taajuusmuuttajissa on vakiona sisainen jarrukatkoja. Jarruvastus valitaan
taman kohdan taulukon ja yhtaloiden avulla.

1. Maarita sovelluksessa vaadittava maksimijarrutusteho Pryax- Prmax:N ON oltava
pienempi kuin Pgrmax. JOKa on annettu kaytossa olevalle taajuusmuuttajan
tyypille taulukossa sivulla 474.

2. Laske resistanssi R yhtalolla 1.
3. Laske energia Erpyse Yhtalolla 2.
4. Valitse vastus seuraavien ehtojen mukaisesti:
» Vastuksen nimellistehon on oltava suurempi tai yhtasuuri kuin Prmax-

* Resistanssin R on oltava kaytdssa olevan taajuusmuuttajan tyypin arvojen
Rmin J@ Rmnax valissa.

* Vastuksen on pystyttava muuttamaan energiaa Erpyjse lammoksi
jarrutusjakson T aikana.
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Vastuksen valinnassa kaytettavat yhtalot:

_ ~_ _ 150000 ton
Yht. 1. Uy =200...240V: R= Proma Prmax
P
Uy =380..415v: R= 222000 Rave
Rmax T
e
615000
Uy=415..480V: R= =
Rmax
Yht. 2. ERpuIse= PRmax " ton
t
Yht. 3. Prave = PRrmax" % Muuntaminen: HP =746 W.
jossa
R = valittu jarruvastuksen arvo (ohm)

Prmax = maksimiteho jarrutusjakson aikana (W)

Prave = tehon keskiarvo jarrutusjakson aikana (W)

Erpuise = vastukseen johtava energia yhden jarrutusjakson aikana (J)
ton = jarrutusjakson pituus (s)

T = jarrutusjakson pituus (s).

Seuraavassa taulukossa olevat vastustyypit on esimitoitettu vastuksille kayttamalla
taulukossa mainittua maksimijarrutustehoa ja syklista jarrutusta. Vastuksia saa ABB
Oy:lta. Tiedot voivat muuttua ilman erillista ilmoitusta.

Tyyppi Rnin Rmax PBRmax Valintataulukko vastustyypin mukaan
ACS355- CBR-V/CBT-H Jarrutusaika 2
x=EU" ohm ohm kW hv 160 210 260 460 660 560 s

1-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

01x-02A4-2| 70 | 390 | 0,37 | 0,5 o 90
01x-04A7-2| 40 | 200 | 0,75 1 o 45
01x-06A7-2| 40 | 130 | 11 1,5 o 28
01x-07A5-2| 30 | 100 | 1,5 2 o 19
01x-09A8-2| 30 | 70 2,2 3 o 14
3-vaiheinen Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

03x-02A4-2| 70 | 390 | 0,37 | 0,5 o 90
03x-03A5-2| 70 | 260 | 0,55 | 0,75 | e 60
03x-04A7-2| 40 | 200 | 0,75 1 o 42
03x-06A7-2| 40 | 130 | 11 1,5 o 29
03x-07A5-2| 30 | 100 | 1,5 2 o 19
03x-09A8-2| 30 | 70 2,2 3 o 14
03x-13A3-2| 30 | 50 3,0 4 . 16
03x-17A6-2| 30 | 40 4,0 5 . 12
03x-24A4-2| 18 | 25 5,5 7,5 o 45
03x-31A0-2| 7 19 7,5 10 o 35
03x-46A2-2| 7 13 | 11,0 15 o 23
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Valintataulukko vastustyypin mukaan
CBR-V/CBT-H

210 260 460 660

P BRmax

Rmin Rmax

Tyyppi
ACS355-

x=Eu"

Jarrutusaika 2

560 S

ohm ohm kW hv 160

3-vaiheinen Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)

03x-01A2-4 | 200 | 1180| 0,37 | 0,5 . 90
03x-01A9-4| 175 | 800 | 0,55 | 0,75 . 90
03x-02A4-4 | 165 | 590 | 0,75 1 . 60
03x-03A3-4| 150 | 400 | 1,1 1,5 . 37
03x-04A1-4| 130 | 300 | 1,5 2 . 27
03x-05A6-4 | 100 | 200 | 2,2 3 . 17
03x-07A3-4| 70 | 150 | 3,0 4 29
03x-08A8-4| 70 | 110 | 4,0 5 20
03x-12A5-4 | 40 80 55 7,5 15
03x-15A6-4 | 40 60 7,5 10 10
03x-23A1-4| 30 40 11 15 o 10
03x-31A0-4| 16 29 15 20 16
03x-38A0-4 | 13 23 | 18,5 25 13
03x-44A0-4 | 13 19 | 22,0 30 10

) E=EMC-suodin kytketty (metallinen EMC-suotimen ruuvi asennettu),

U=EMC-suodin kytketty (muovinen EMC-suotimen ruuvi on asennettu),
yhdysvaltalaiset parametrit.

2)

Jarrutusaika = suurin sallittu jarrutusaika sekunteina, kun Pgrmax

120 sekunnin valein ja kayttoympariston lampdtila on 40 °C.

Symbolit
Rmin

Rm ax

= pienin sallittu jarruvastus, joka voidaan kytkeda jarrukatkojaan
= suurin sallittu jarruvastus, joka sallii Pgrmax:n

00353783.xls K

Permax = taajuusmuuttajan suurin jarrutuskapasiteetti, jonka on oltava haluttua jarrutustehoa

suurempi.

Nimellisarvot vastustyypin

CET]

CBR-V CBR-V CBR-V CBR-V CBR-V CBT-H

160

210

260

460

660

560

Nimellisteho (W)

280

360

450

790

1130

2200

Vastus (ohm)

70

200

40

80

33

18

VAROITUS! Jarruvastusta ei saa koskaan kayttaa, jos vastus on pienempi
kuin taajuusmuuttajalle maaritetty minimiarvo. Taajuusmuuttaja ja sisainen

katkoja eivat pysty kasittelemaan pienen vastuksen aiheuttamaa ylivirtaa.

Jarruvastuksen kaapelien valinta

Kayta suojattua kaapelia, jonka johdinkoko on lueteltu kohdassa Tehokaapelin koot ja
sulakkeet sivulla 385. Vastuskaapelien maksimipituus on viisi metria .
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Jarruvastuksen sijoittaminen

Kaikki jarruvastukset on asennettava paikkaan, jossa on hyva jaahdytys.

VAROITUS! Jarruvastuksen lahella olevien materiaalien on oltava
syttymattomia. Jarruvastuksen pinta on erittain kuuma. Jarruvastuksesta
tulevan ilman lampdtila on satoja celsiusasteita. Suojaa jarruvastus kosketukselta.

Jarjestelman suojaaminen jarrun ohjauspiirin vikatilanteissa

Jarjestelman suojaaminen kaapelin ja jarruvastuksen oikosulkutilanteissa

Lisatietoja jarruvastuksen liitannan oikosulkusuojauksesta on kohdassa
Jarruvastuksen liitédnté sivulla 395. Vaihtoehtoisesti voidaan kayttaa suojattua
parikaapelia, jossa on sama poikkipinta-ala.

Jarjestelman suojaaminen jarruvastuksen ylikuumentumistilanteissa

Seuraava asetus on tarkea turvallisuussyista — se katkaisee taajuusmuuttajan sy6ton

vikatilanteissa, jotka aiheutuvat katkojan oikosulusta:

» Varusta taajuusmuuttaja paakontaktorilla.

+ Kytke kontaktori siten, etta se avautuu, jos vastuksen lampokytkin avautuu.
(Ylikuumentunut vastus avaa kontaktorin.)

Alla on yksinkertainen kytkentakaavio.

L1 L2 L3

Sulakkeet [| |:| |:|

11 3| 5
d d d K1

é ________

2) 4

Aceass | | T ]
ACS355 L L

ut v1 wi1 |

Q Vastuksen lampokytkin

Sahkaliitannat
Lisatietoja jarruvastuksen liitannodista on taajuusmuuttajan teholiitdntakaaviossa
sivulla 52.

Kaynnistys

Dynaaminen jarrutus otetaan kayttoon kytkemalla taajuusmuuttajan ylijannitesaato
pois toiminnasta asettamalla parametrin 2005 YLIJANNITESAATO arvoksi 0 (POIS).
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Liite: Laajennusmoduulit

Yleista

Tassa liitteessa kuvataan taajuusmuuttajaan ACS355 lisavarusteena saatavien
laajennusmoduulien yleiset ominaisuudet ja mekaaninen asennus: MPOW-01-
aputeholaajennusmoduuli, MTAC-01-pulssianturin liitdntdmoduuli ja MREL-01-
relelahtomoduuli.

Liitteessa kuvataan myos MPOW-01-aputehomoduulin erityispiirteet ja
sahkoasennus; MTAC-01-pulssianturimoduulin ja MREL-01-relelahtomoduulin tiedot
ovat vastaavassa kayttdboppaassa.

Laajennusmoduulit

Kuvaus

Laajennusmoduuleissa on samanlaiset kotelot, ja ne on asennettu ohjauspaneelin ja
taajuusmuuttajan valille. Siksi taajuusmuuttajassa voidaan kayttaa vain yhta
laajennusmoduulia. ACS355 IP66/67 / UL -tyypin 4X-taajuusmuuttajat eivat ole
yhteensopivia laajennusmoduulien kanssa tilan puutteen vuoksi.

ACS355-taajuusmuuttajassa voidaan kayttaa seuraavia lisdvarusteena saatavia
laajennusmoduuleja. Taajuusmuuttaja tunnistaa automaattisesti moduulin (parametri
0181 LAAJ. MODUULIN TILA nayttaa arvon), joka on kayttévalmis asennuksen ja
jannitteen kytkennan jalkeen.

« MTAC-01 pulssianturin liitdntamoduuli
« MREL-01 relelahtomoduuli
« MPOW-01 aputeholaajennusmoduuli.
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Laajennusmoduulin yleiskokoonpano

Maadoituspiste

Paneeliporttisovitin

Asentaminen

Toimituksen tarkistaminen

Lisavarustepakkauksen sisalto:

laajennusmoduuli
maadoituspiste ja M3 x 12 -ruuvi
paneeliporttisovitin (kiinnitetty MPOW-01-moduuliin tehtaalla).

Laajennusmoduulin asentaminen

é VAROITUS! Noudata luvussa Turvaohjeet sivulla 17 annettuja turvaohjeita.

Asenna laajennusmoduuli seuraavasti:

1.
2.

Katkaise jannite taajuusmuuttajasta, jos et ole jo tehnyt niin.

Irrota ohjauspaneeli tai paneelisuoja. Irrota suojakansi tyontamalla kantta kolosta
ja liu'uttamalla kansi samalla irti rungosta.

Irrota taajuusmuuttajan ohjauspaneelin asennuspaikan vasemmassa
ylakulmassa oleva maadoitusruuvi ja asenna maadoituspiste paikalleen.

Kun kyseessa on MREL-01- ja MTAC-01-moduuli, varmista, etta
paneeliporttisovitin on kiinnitetty joko taajuusmuuttajan paneeliporttiin tai
laajennusmoduulin vastakappaleeseen. MPOW-01-moduulin sovitin on jo
Kiinnitetty laajennusmoduuliin tehtaalla.

Asenna laajennusmoduuli varovasti mutta tukevasti suoraan edestapain
taajuusmuuttajan paneelin asennuspaikkaan.
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Huomautus: Taajuusmuuttajan signaali- ja tehokytkennat muodostuvat
automaattisesti 6-nastaisen liittimen kautta.

6. Maadoita laajennusmoduuli kiinnittamalla takaisin taajuusmuuttajan
laajennusmoduulin vasemmasta ylakulmasta irrotettu ruuvi. Kirista ruuvi
momenttiin 0,8 Nm.

Huomautus: On tarkeaa asentaa ja kiristaa ruuvit oikein, jotta EMC-vaatimukset
taytetaan ja laajennusmoduuli toimii oikein.

7. Asenna ohjauspaneeli tai paneelisuoja laajennusmoduuliin.

8. Sahkobasennukset ovat mallikohtaisia. Lisatietoja MPOW-01-moduulista on
kohdassa Séhkoliitadnnét sivulla 421. Lisatietoja MTAC-01-moduulista on
oppaassa MTAC-01 Pulse Encoder Interface Module User’s Manual
(BAFE68591091 [englanninkielinen]) ja MREL-01-moduulista oppaassa MREL-01
Output Relay Module User’s Manual (SAUA0000035957 [englanninkielinen]).
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Tekniset tiedot

Mitat

Laajennusmoduulin mitat ovat alla olevassa kuvassa.

64 [2,52]
-~ T70[2,77] - . 7&

L

118 [4,63]
I
|

T

Laajennusmoduulin tekniset tiedot

» Kotelon suojausluokka: P20
+ Kaikki materiaalit ovat UL/CSA-hyvaksyttyja.

* Kun laajennusmoduuleja kaytetaan ACS355-taajuusmuuttajissa, ne ovat
seuraavien EMC-standardien mukaisia: IEC/EN 61800-3:2004
(sahkdmagneettinen yhteensopivuus) ja IEC/EN 61800-5-1:2007
(sahkoturvallisuusvaatimukset).

MTAC-01 pulssianturin liitantamoduuli

Lisatietoja on taman lisavarusteen mukana toimitettavassa oppaassa MTAC-01 Pulse
Encoder Interface Module User’s Manual (3AFE68591091 [englanninkielinen]).

MREL-01 relelahtomoduuli

Lisatietoja on taman lisdvarusteen mukana toimitettavassa oppaassa MREL-01
Output Relay Module User’s Manual (SAUA0000035957 [englanninkielinen]).
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MPOW-01 aputeholaajennusmoduuli

Kuvaus

MPOW-01-aputeholaajennusmoduulia kaytetaan asennuksissa, jossa
taajuusmuuttajan ohjausosan on oltava jannitteellinen verkkohairididen ja
huoltokatkojen aikana. MPOW-01 syo6ttaa apujannitetta ohjauspaneeliin,
kenttavaylaan ja I/O-moduulille.

Huomautus: Jos muutat jotakin taajuusmuuttajan parametreista, kun
taajuusmuuttaja saa virtansa MPOW-01-moduulista, parametrin 1607 PARAM
TALLENNUS arvoksi on pakotettava arvo (1) TALLETA...; muussa tapauksessa
kaikki muutetut tiedot haviavat.

Sahkoliitannat
Kaapelointi

. Kayta 0,5...1,5 mm?n (20...16 AWG:n) suojattua kaapelia.

» Kytke ohjausjohtimet jaliempana kohdassa Liitdntéjen merkinnét olevan kaavion
mukaisesti. Kirista momenttiin 0,8 Nm.

Liitantojen merkinnat

Alla olevassa kaaviossa on kuvattu MPOW-01 -liittimet. Lisaksi kaaviosta selviaa,
miten MPOW-01-moduuli on kytketty ulkoiseen virtalahteeseen seka miten moduulit
on ketjutettu.

Ulkoinen SCR MPOW-01
teholahde SCR
N — -rE .
+ + | +24V DC tai 24 VAC £ 10 %
GND T - SCR-Iiitin on kytketty Iaitt'een sisalla
SCR—J taajuusmuuttajan analogiseen

maahan (AGND).

Kaikki liittimet on kytketty yhteen
+ | moduulin sisélle, jotta signaaleja

voidaan ketjuttaa.
SCR
SCR

Seuraava
MPOW-01
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Tekniset tiedot

Tekniset tiedot

* Tulojannite: +24 V DC tai 24 VAC + 10 %
e Maksimikuormitus 1 200 mA rms
* Tehohaviot maksimikuormituksen aikana 6 W

*  MPOW-01-moduulin suunniteltu kayttdika on 50 000 tuntia maaritetyssa
taajuusmuuttajan kayttdoymparistdossa. (Lisatietoja on kohdassa Kéyttéympaéristét
sivulla 396.)
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Liite: STO (Safe torque off)
-toiminto

Yleista

Tassa liitteessa kuvataan ACS355-taajuusmuuttajan STO (Safe torque off) -toiminto.
Lisaksi kasitellaan turvallisuusjarjestelman laskennan sovellusominaisuuksia ja
teknisia tietoja.

Perusasiat

Taajuusmuuttaja tukee STO (Safe torque off) -toimintoa, joka noudattaa standardeja
EN 61800-5-2; EN/ISO 13849-1:2006, IEC/EN 60204-1:1997; EN 61508:2002,

EN 1037:1996 ja IEC 62061:2005 (SILCL 3). Toiminto vastaa my0s valvomatonta
pysahtymista standardin IEC 60204-1luokan 0 mukaisesti.

STO-toimintoa voidaan kayttaa silloin, kun virran katkaisua tarvitaan estamaan
odottamaton kaynnistyminen. Toiminto estaa puolijohteita saamasta ohjausjannitetta
ja estaa siten vaihtosuuntaajaa luomasta moottorin pyorittamiseen tarvittavaa
jannitetta. (Katso alla olevaa kaaviota.) Toiminnon ansiosta koneen muiden kuin
sahkoosien lyhytaikaiset puhdistus- ja/tai huoltotyot voi suorittaa katkaisematta virran
syottda taajuusmuuttajaan.
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ACS355
x1c1out1| VAN
r24v r X1C20UT1] 1| / 1|
| Y | rl=nh
| | |\— | Suojapiiri
| | (kytkin, releet
x1c3IN1) | A | L= H jne)
X1C:4 IN2 T | /U

/
T

7 T
UDC+ i — 3

Ohjaus- j > |
Pl Pasteaste
— U2/V2/W2

(kuvassa

— vaihe 1)
j[ | Huomautus:
\ * Suojapiirin koskettimien on
UDC-

avauduttava/sulkeuduttava
200 millisekunnin sisalla
toisistaan.

» Taajuusmuuttajan ja
suojakytkimen valisen kaapelin
suurin sallittu pituus on 25 metria.

VAROITUS! STO-toiminto ei erota paa- ja apupiirien jannitetta irti
taajuusmuuttajasta. Taman vuoksi sahkoosien huoltotoimet voidaan tehda
vasta, kun koko laitteisto on erotettu verkosta.

Huomautus: Taajuusmuuttajan pysayttamista STO-toiminnon avulla ei suositella.
Jos kaynnissa oleva taajuusmuuttaja pysaytetaan taman toiminnon avulla,
taajuusmuuttaja laukeaa vikaan ja pysahtyy vapaasti pyorien. Jos tata ei haluta sallia
(esimerkiksi vaaratilanteen valttamiseksi), taajuusmuuttaja ja koneisto on
pysaytettava asianmukaisella pysaytystavalla ennen Safe Torque Off -toiminnon
kayttamista.

Huomautus: Kestomagneettimoottorilla varustettuja taajuusmuuttajia koskeva
huomautus, jos jarjestelmassa on IGBT-tehopuolijohteiden vika: STO-toiminnon
aktivoinnista huolimatta taajuusmuuttajajarjestelma voi saada aikaan
vaantomomentin, joka pydrittaa moottorin akselia enintaan 180/p astetta. p ilmaisee
napaparimaaraa.
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Ohjelman ominaisuudet, asetukset ja vianhaku

STO-toiminnon toiminta ja sen vianhakutoiminto

Kun molemmat STO-tulot vetavat, STO-toiminto on valmiustilassa ja taajuusmuuttaja
toimii normaalisti. Jos jompikumpi STO-tuloista paastaa, STO-toiminto heraa,
pysayttaa taajuusmuuttajan ja estaa kaynnistyksen. Taajuusmuuttajan voi kaynnistaa
vasta sen jalkeen, kun STO-tulot vetavat ja taajuusmuuttajien reaktiot on kuitattu.
Taajuusmuuttajatapahtuma voidaan parametroida alla olevan taulukon mukaisesti.

Parametri Valinta-arvot Selitys
3025 STO (1) VAIN VIKA Onnistuneen STO-toiminnan
TOIMINTA taajuusmuuttajatapahtuma on vika SAFE TORQUE
OFF. Vikabitti paivitetaan.
(2) VAROITUS Onnistuneen STO-toiminnan

taajuusmuuttajatapahtuma on halytys SAFE
TORQUE OFF, kun taajuusmuuttaja pysaytetty ja
vika SAFE TORQUE OFF, kun taajuusmuuttaja on
kaynnissa. Vika- ja halytysbitit paivitetaan.

(3) VIKA Onnistuneen STO-toiminnan
taajuusmuuttajatapahtuma ei ole halytys, kun
taajuusmuuttaja on pysahtynyt ja vika SAFE
TORQUE OFF, jos taajuusmuuttaja on kaynnissa.
Vikabitti paivitetaan.

Oletus: Onnistuneen STO-toiminnan

(4) VAIN. VAR taajuusmuuttajatapahtuma on halytys SAFE
TORQUE OFF. Halytysbitti paivitetaan. Jotta
taajuusmuuttajan kayttdéa voitaisiin jatkaa,
kaynnistyskomento on annettava uudelleen.

Jos tulojen toimintaviive on lilan pitka tai vain yksi STO-tulo paastaa, tapahtumaa
kasitelldaan aina vikana (STO1 LOST tai STO1 LOST). Tata tapahtumaa ei voi
muuttaa. Vain yhden STO-tulon paastamista ei pideta normaalina toimintana, koska
turvallisuuden eheystaso alenisi, jos vain yksi kanava olisi kaytossa.

STO-tilan ilmaisimet

Kun molemmat STO-tulot vetavat, STO-toiminto on valmiustilassa ja taajuusmuuttaja
toimii normaalisti. Jos jompikumpi STO-tuloista paastaa tai molemmat STO-tulot
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paastavat, STO-toiminto suoritetaan turvallisella tavalla ja vastaava reaktio
paivitetaan alla olevan taulukon mukaisesti.

STO-
tapahtuma

Vian nimi

Vika 0044  |SAFE TORQUE
OFF

Kuvaus

STO toimii oikein, ja vika on
kuitattava ennen kaynnistysta.

Tila

0307 VIKASANA 3
bitti 4

Vika 0045 STO1LOST

STO-tulokanava 1 vetaa, mutta
kanava 2 ei veda. Kanavan 1
avautumiskoskettimet ovat
saattaneet vahingoittua, tai
jarjestelmassa on oikosulku.

0307 VIKASANA 3
bitti 5

Vika 0046 STO1LOST

STO-tulokanava 2 vetaa, mutta
kanava 1 ei veda. Kanavan 2
avautumiskoskettimet ovat
saattaneet vahingoittua, tai
jarjestelmassa on oikosulku.

0307 VIKASANA 3
bitti 6

Halytys 2035 |SAFE TORQUE
OFF

STO toimii oikein.

0309 HALYTYSSANA
2 bitti 13

STO-toiminnon aktivointi- ja ilmoitusviiveet

STO-aktivoinnin viive on alle yksi ms. STO-ilmoitusviive (aika minka tahansa STO-
tulon paastamisesta tilabitin paivittamiseen) on 200 ms.

Huomautus: Jos mika tahansa STO-kanava vaihtuu erittain nopeasti,
taajuusmuuttaja laukeaa ylivirtaan tai oikosulkuun.

Asentaminen

Kytke kaapelit alla olevan kaavion mukaisesti.

X1C:3 IN1
X1C:4IN2% \

ACS355 Turva-PLC
X1C: OUT 1o /_\ va 7\ | ooT
X1C: OUT2o~—/— p oy WP w O

| \ | \ ™13 23 31 Y1v2 |
| | | | | q \ Turvarele |
| | .
\ [ \ poLwm®e o mA
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STO-tulokanavat voivat saada virtaa myos ulkoisesta teholahteesta. Tarvittava STO-
kanavakohtainen syottovirta on enintaan 15 mA ja jannitevaatimus on 24 VDC +/-10
%. Teholahteen negatiivinen liitin on kytkettava taajuusmuuttajan analogiseen
maahan (AGND).

ACS355 +24 VDC:n Turva-PLC
ulkoinen teholahde
- +
ouT
AGND I/v\ - I7\\ ‘ |_1I3 23 s Tyiy2 ]
| \ w Turvarele |
X1C:1 OUT1o | | || \ \
X1C:2 0UT! | | 14 24 32 Al A2 |
X1C:3 IN1 \ / / \ / T R

STO voi olla myos ketjutettu taajuusmuuttajasta toiseen. Talldin turvakytkimen takana
on useita taajuusmuuttajia. Jos STO-Iahtoja (OUT1 ja OUT2) kaytetaan STO-piirin
virransyotossa, virtaa voidaan syottaa enintaan viiteen taajuusmuuttajaan.
Taajuusmuuttajien maara riippuu STO-piiriin virtaa syottavan taajuusmuuttajan 24 V:n
apujannitekuormasta (I/0O-moduulista, paneelin kuormasta, kaytetysta kenttavaylasta
tai STO-piireista; maks. 200 mA). (Lisatietoja on kahdassa Ohjausliitédntatiedot sivulla
394.) Kun kaytetaan ulkoista virransyottdoa, kaikki taajuusmuuttajan analogiset maat
(AGND) on ketjutettava toisiinsa.

Huomautus: Ketjutus alentaa turvallisuuden eheystasoa, joka on laskettava
jokaisessa jarjestelmassa tapauskohtaisesti.

Kaynnistys ja kayttoonotto

Testaa aina STO-toiminnon toiminta ja reaktio ennen kayttoonottoa.
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Tekniset tiedot

STO-komponentit

STO-turvareleen tyyppi

Yleiset vaatimukset

Lahtovaatimukset

IEC 61508 ja/tai EN/ISO 13849-1

Virtakanavien maara

2 riippumatonta kanavaa (yksi kummallekin STO-reitille)

Kytkentdjannitekapasiteetti

30 VDC kosketinta kohti

Kytkentavirtakapasiteetti

100 mA kosketinta kohti

Kosketinten valinen
maksimikytkentaviive

200 ms

Esimerkki 1 Yksinkertainen SIL3-hyvaksytty turvarele

Tyyppi ja valmistaja PSR-SCP- 24UC/ESP4/2X1/1X2, Phoenix Contacts
Luokitukset EN 954-1, cat 4; IEC 61508, SIL3

Esimerkki 2 Ohjelmoitava turvalogiikka

Tyyppi ja valmistaja PNOZ Multi M1p, Pilz

Hyvaksynnat EN 954-1, cat 4; IEC 61508, SIL3; ja ISO 13849-1, PL e

Huomautus: SIL/PL-luokitellut turvalaitteet suorittavat vianhakutestin |ahettamalla
pulsseja puolijohdelahtodihin. Testipulssien aiheuttamat tarpeettomat vikalaukaisut
ACS355-taajuusmuuttajan STO-toiminnossa voidaan valttaa kayttamalla
lisdvarusteena saatavaa PNOZelog-riviliitinsuodinta 1.

STO-liitanta

Ulkoisen STO-sy6ton
tulo

24 VDC + 10 %, kuorma 25 mA

Tulon impedanssi Rin = 2 kohm

Kuorma 12 mA / kanava

Lahto Maksimikuormitus 200 mA 1/O-kuormituksen mukaan

STO-kaapeli

Tyyppi 2x2 kaapelia, pienjannite, yksinkertaisesti suojattu, kierretty
parikaapeli

Johdinkoko 1.5...0.25 mm? (16...24 AWG)

Maksimipituus

Maks. 25 m STO-tulojen ja ohjauskoskettimen valilla

Kiristysmomentti

0,5Nm
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Turvallisuusstandardeihin liittyvat tiedot

IEC 61508 EN/ISO 13849-1
SIL 3 PL e

SILCL |3
PFH 6,48E-09 Kategoria |3
(6,48 FIT)
HFT 1 MTTFd 470 vuotta
SFF 91% DC 99%
Lyhenteita
Lyhenne Ohjearvo Kuvaus
CCF EN/ISO 13849-1 |Diagnostic Coverage Average, yhteisvikaantuminen (%)
DC EN/ISO 13849-1 |Diagnostic Coverage, diagnostiikan kattavuus
Liite E, taulukko
E.1
FIT Failure In Time, ajallinen vikataajuus: 1E-9 tuntia
HFT IEC 61508 Hardware Fault Tolerance, laitteiden vikasietoisuus
MTTFd EN/ISO 13849-1 |Mean Time To dangerous Failure, keskimaarainen
vaarallinen vikaantumisaika: (kayttdyksikdiden
kokonaismaara) / (vaarallisten, havaitsemattomien
vikojen maara) tietyn mittausaikavalin aikana
maaritetyissa olosuhteissa.
PFHd IEC 61508 Probability of Dangerous Failures per Hour, vaarallisen
vikaantumisen todennakoisyys tuntia kohden
PL EN/ISO 13849-1 |Performance Level, suoritustaso: Vastaa SlL-tasoja a-e
SFF IEC 61508 Safe Failure Fraction (%), turvallisen vikaantumisen
osuus
SIL IEC 61508 Safety Integrity Level, turvallisuuden eheyden taso
STO SFS-EN 61800-5- | Safe Torque Off
2
Huolto

Testaa STO-toiminnon toiminta ja reaktio vuosittain.
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Kestomagneettimoottorit

Yleista

Tassa luvussa annetaan perusohjeet ACS355-taajuusmuuttajan parametrien
asettamiseen, kun kaytetaan kestomagneettimoottoreita. Lisaksi tassa luvussa
annetaan moottorin suorituskykya parantavia saatovihjeita.

Parametrien maarittaminen

Kestomagneettimoottoreissa taytyy kiinnittaa erityistd huomioida siihen, etta
moottorin nimellisarvot syStetdan oikein parametriryhmaan 99 KAYTT.OTTOTIEDOT.
On aina suositeltavaa kayttaa vektorisaatdoa. Jos moottorin Back-EMF-nimellisarvoa
ei ole saatavilla, suorita taysi ID-ajo suorituskyvyn parantamiseksi.



432 Liite: Kestomagneettimoottorit

Seuraavassa taulukossa luetellaan kestomagneettimoottoreilla tarvittavat
perusparametriasetukset.

Nro Nimi Arvo Kuvaus

9903 MOOTTORI- |2 Kestomagneettimoottori
TYYPPI

9904 MOOTT. 1 VEKTORI:NOP.

OHJAUS- 2 VEKTORI:MOM.

TAFA Huomaa: Skalaarisadatétila (3) voidaan myds valita, mutta sita ei
suositella, koska skalaarisaatotilassa kestomagneettimoottori
voi toimia epavakaasti ja vahingoittaa muuta laitteistoa, mootto-
ria tai taajuusmuuttajaa.

9905 MOOTT. Huomaa: Jos moottorin Back-EMF-jannitetta ei ole saatavilla,

NIM.JANN. aseta tdhan nimellisarvo ja suorita ID-ajo. Jos jannite on annettu
suhteellisena arvona, esimerkiksi 103 V /1 000 rpm 3
000 rpm:n moottorilla, aseta tdhan 309 V. Joskus arvo annetaan
huippuarvona. Jaa tassa tapauksessa arvo kahden nelijuurella
(1,41).

Huomaa: On suositeltavaa kayttaa Back-EMF-jannitetta. Jos se
ei ole kaytodssa, taytyy suorittaa taysi ID-ajo.
9906 MOOTT.NIM. Moottorin nimellisvirta. Al& kayta huippuarvoa.
VIRTA
9907 MOOTT.NIM. Moottorin sdhkdn nimellistaajuus. Jos taajuutta ei ole ilmoitettu

TAAJ. moottorin arvokilvessa, se lasketaan seuraavalla kaavalla:

taajuus [Hz] = nopeus [rpm] x (napaparien maara) / 60
9908 MOOTT.NIM. Moottorin nimellinen mekaaninen nopeus. Jos nopeutta ei ole

NOP. annettu, se voidaan laskea seuraavan kaavan avulla:
nopeus [rpm] = taajuus [Hz] x 60 / (napaparien maara)

9909 MOOTT.NIM. Moottorin nimellisteho. Jos nopeutta ei ole annettu, se voidaan

TEHO laskea seuraavan kaavan avulla:

Teho [kW] = Nimellismomentti [Nm] x 2 x pi x nimellisnopeus
[rpm] / 60 000
2102 PYSAYTYS- |[HIDAS- |Kestomagneettimoottorin kanssa on suositeltavaa kayttaa
TAPA TAEN |ramppipysaytysta.
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Kaynnistystapa

Parametrin 2707 KAYNNISTYSTAPA oletusarvo on 1 (AUTO). Useimmissa
tapauksissa tama asetus on sopiva pyorimisen aloittamiseksi. Jos tarvitaan nopea
kaynnistys, jossa on pieni hitausmomentti, on suositeltavaa asettaa parametrin 2701
KAYNNISTYSTAPA arvoksi 2 (DC MAGN).

Pehmea kaynnistys

Pehmeaa kaynnistystoimintoa voidaan kayttaa, jos moottori ei lahde kayntiin tai
pyorimista matalilla nopeuksilla taytyy parantaa. Seuraavassa taulukossa on lueteltu
tarvittavat parametriasetukset.

Nro Nimi Arvo Kuvaus Oletus
2621 PEHMEA |0 Pois kaytosta 0
KAYNN. |4 Aina kaytossa
2 Vain kaynnistys
2622 PEHM 10...100% |[Moottoriin syodtetty virta, kun pehmea kaynnistys on [50%
KAYNN aktiivinen. Virran suurentaminen helpottaa kaynnis-
VIRTA tysta, kun moottori on kuormitettu tai hitausmomentti

on suuri. Virran pienentaminen voi estaa roottoria
pyOrimasta vaaraan suuntaan kaynnistyksen aikana.

2623 PEHM 2...100% |Aseta pehmean kaynnistyksen taajuusalue mahdolli- | 10%
KAYNN simman pieneksi. Taajuusalue tulee saataa siten,
TAAU. etta pyoriminen on vakaata koko nopeusalueella.

Nopeussaatimen kaytto

Vektorisaatotilassa on suositeltavaa saataa nopeutta nopeussaatimella.
Automaattisaatoa voidaan kayttaa sovelluksissa, joissa moottori voi pyoria vapaasti.
Lisatietoja on parametrissa 2305 AUTOM. VIRITYS.

Tavallisesti riittaa, kun nopeussaatimen suhteellista vahvistusta (parametri 2301
VAHVISTUS) saadetaan suurempaan arvoon. Oletusarvo on viisi, mika on melko
perinteinen nopeusohjauksen saato. Suurenna suhteellista arvoa viiden yksikon
askelin, kunnes suorituskyky on sopiva. Jos sovelluksesta tulee epavakaa, jaa
viimeisin vahvistuksen arvo kahdella. Talldin nopeussaaté on melko vakaa.

Huomaa: On suositeltavaa kayttaa anturin takaisinkytkentaa, jos tarvitaan tarkkaa
momenttisaatda, suurta momenttia tai varmaa toimintaa pienilla nopeuksilla (alle 20
% moottorin nimellisnopeudesta).
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Lisatietoja
Tuotteita ja palveluita koskevat tiedustelut

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

Tuotekoulutus

Lisatietoja ABB:n tuotekoulutuksesta saat Internet-osoitteesta www.abb.com/drives
valitsemalla Training courses.

ABB Drivesin kayttooppaita koskeva palaute

Otamme mielellamme vastaan kayttooppaitamme koskevaa palautetta. Siirry
Internet-osoitteeseen www.abb.com/drives ja valitse Document Library. Palautteen
voi jattaa valitsemalla linkin Manual feedback form (LV AC drives).

Internetin asiakirja-arkisto (Document Library)

Voit hakea oppaita ja muita tuotetietoja Internetistda PDF-muodossa. Siirry
osoitteeseen www.abb.com/drives ja valitse Document Library. Voit selata kirjastoa
tai syottaa hakukenttaan valintakriteereja, esimerkiksi asiakirjan koodin.



www.abb.com/drives
www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
www.abb.com/drives

Ota yhteytta

www.abb.com/drives
www.abb.com/drivespartners
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	DC-pito
	Asetukset

	Nopeuskompensoitu pysäytys
	Asetukset

	Vuojarrutus
	Asetukset

	Vuon optimointi
	Asetukset

	Kiihdytys- ja hidastusajat
	Asetukset

	Kriittiset nopeudet
	Asetukset

	Vakionopeudet
	Asetukset

	Käyttäjän määrittämä U/f-suhde
	Asetukset
	Vianhaku

	Nopeussäätimen viritys
	Asetukset
	Vianhaku

	Nopeussäädön suoritusarvot
	Momenttisäädön suoritusarvot
	Skalaarisäätö
	Asetukset

	Skalaarisäädetyn taajuusmuuttajan IR-kompensointi
	Asetukset

	Ohjelmoitavat suojaustoiminnot
	AI<Min
	Asetukset

	Paneelivika
	Asetukset

	Ulkoinen vika
	Asetukset

	Jumisuoja
	Asetukset

	Moottorin lämpövalvonta
	Asetukset

	Alikuormitussuoja
	Asetukset

	Maasulkuvalvonta
	Asetukset

	Kaapelointivika
	Asetukset

	Syötön vaihekatkos
	Asetukset


	Valmiiksi ohjelmoidut viat
	Ylivirta
	DC-ylijännite
	DC-alijännite
	Taajuusmuuttajan lämpötila
	Oikosulku
	Sisäinen vika

	Toimintarajat
	Asetukset

	Tehoraja
	Automaattinen viankuittaus
	Asetukset
	Vianhaku

	Valvonnat
	Asetukset
	Vianhaku

	Parametrilukko
	Asetukset

	PID-säätö
	Prosessin PID1-säätäjä
	Ulkoinen/Trim-säätäjä PID2
	Lohkokaaviot
	Asetukset
	Vianhaku

	Prosessin PID-säädön (PID1) nukkumistoiminto
	Esimerkki
	Asetukset
	Vianhaku

	Moottorin lämpötilan mittaus vakio-I/O-kortilla
	Asetukset
	Vianhaku

	Mekaanisen jarrun ohjaus
	Esimerkki
	Jarrun ohjauksen aikakaavio
	Jarrun ohjauksen tilakaavio
	Asetukset

	Jog-toiminto
	Asetukset
	Vianhaku

	Reaaliaikakello ja ajastintoiminnot
	Reaaliaikakello
	Ajastintoiminnot
	Ajastintoimintojen konfigurointi

	Esimerkki
	Asetukset

	Ajastin
	Asetukset
	Vianhaku

	Laskuri
	Asetukset
	Vianhaku

	Sekvenssiohjelmointi
	Asetukset
	Vianhaku
	Tila vaihtuu
	Esimerkki 1
	Esimerkki 2

	STO (Safe torque off) -toiminto

	Oloarvot ja parametrit
	Yleistä
	Termit ja lyhenteet
	Kenttäväyläosoitteet
	Kenttäväylävastine
	Parametrien tallentaminen
	Makrojen oletusarvot
	E- ja U-tyypin taajuusmuuttajien oletusarvojen erot
	9905
	MOOTT. NIM.JÄNN.

	9907
	MOOTT.NIM.TAAJ.

	9909
	MOOTT.NIM. TEHO

	1105
	OHJE 1 MAX

	1202
	VAKIONOPEUS 1
	VAKIONOPEUS 2
	VAKIONOPEUS 3
	VAKIONOPEUS 4
	VAKIONOPEUS 5
	VAKIONOPEUS 6
	VAKIONOPEUS 7

	2002
	MAKSIMINOPEUS

	2008
	MAKSIMITAAJUUS


	Oloarvot
	01 KÄYTTÖTIEDOT
	0101
	NOPEUS & SUUNTA

	0102
	NOPEUS

	0103
	LÄHTÖ- TAAJUUS

	0104
	VIRTA

	0105
	MOMENTTI

	0106
	TEHO

	0107
	DC-JÄNNITE

	0109
	LÄHTÖJÄNNITE

	0110
	KÄYTÖN LÄMPÖTILA

	0111
	ULKOINEN OHJE 1

	0112
	ULKOINEN OHJE 2

	0113
	OHJAUSPAIKKA

	0114
	KÄYNTIAIKA (R)

	0115
	kWh LASKURI

	0120
	AI 1

	0121
	AI 2

	0124
	AO 1

	0126
	PID 1 LÄHTÖ

	0127
	PID 2 LÄHTÖ

	0128
	PID 1 OHJEARVO

	0129
	PID 2 OHJEARVO

	0130
	PID 1 OLOARVO

	0131
	PID 2 OLOARVO

	0132
	PID 1 EROARVO

	0133
	PID 2 EROARVO

	0134
	KOMM RO SANA

	0135
	KOMM ARVO 1

	0136
	KOMM ARVO 2

	0137
	PROSESSI MUUT.1

	0138
	PROSESSI MUUT.2

	0139
	PROSESSI MUUT.3

	0140
	KÄYNTIAIKA

	0141
	MWh LASKURI

	0142
	KIERROSLUKU LASK

	0143
	PÄÄLLÄAIKA YL

	0144
	PÄÄLLÄAIKA AL

	0145
	MOOTT.LÄMPÖTILA

	0146
	MEK KULMA

	0147
	MEK KIERR

	0148
	Z PLS HAVAITTU

	0150
	OHJ K LÄMPÖTILA

	0158
	PID KOMM ARVO 1

	0159
	PID KOMM ARVO 2

	0160
	DI 1-5 TILA

	0161
	TAAJUUS TULO

	0162
	RO TILA

	0163
	TO TILA

	0164
	TO TAAJUUS

	0165
	AJASTINARVO

	0166
	LASKURIARVO

	0167
	SEKV OHJ TILASAN

	0168
	SEKV OHJ TILA

	0169
	SEKV OHJ AJASTIN

	0170
	SEKV OHJ AO ARVO

	0171
	SEKV OHJ LASKURI

	0172
	ABS TORQUE

	0173
	RO 2-4 TILA

	0179
	JARR.MOM.M UISTI

	0180
	ENK. SYNKRONOITU

	0181
	LAAJ. MODUULIN TILA


	03 FB OLOARVOT
	0301
	KV KOMENTOSANA 1

	0302
	FB CMD SANA 2

	0303
	KENTTÄV TILAS 1

	0304
	FB STS SANA 2

	0305
	VIKASANA 1

	0306
	VIKASANA 2

	0307
	VIKASANA 3

	0308
	HÄLYTYSSANA 1

	0309
	HÄLYTYSSANA 2


	04 VIKAHISTORIA
	0401
	VIIMEISIN VIKA

	0402
	VIKA-AIKA 1

	0403
	VIKA-AIKA 2

	0404
	VIKAT. NOPEUS

	0405
	VIKAT. TAAJUUS

	0406
	VIKAT. JÄNNITE

	0407
	VIKAT. VIRTA

	0408
	VIKAT. MOMENTTI

	0409
	VIKATILA

	0412
	EDELLINEN VIKA 1

	0413
	EDELLINEN VIKA 2

	0414
	VIKAT. DI 1-5



	Parametrit
	10 KÄY/SEIS/SUUNTA
	1001
	ULK1 KÄSKYT
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI1,2
	DI1P,2P
	DI1P,2P,3
	DI1P,2P,3P
	PANEELI
	DI1F,2R
	KOMM
	AJASTIN 1
	AJASTIN 2
	AJASTIN 3
	AJASTIN 4
	DI5
	DI5,4
	AJASTIN PYS
	AJASTIMEN KÄYNN
	LASKURI PYS
	LASKURI KÄYN
	SEKV OHJ

	1002
	ULK2 KÄSKYT

	1003
	SUUNTA
	ETEEN
	TAAKSE
	PYYNNÖSTÄ

	1010
	JOG-VALINTA
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KOMM
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)


	11 OHJEARVON VALINTA
	1101
	PANEELIOHJE
	OHJ1 (Hz/rpm)
	OHJ2(%)

	1102
	ULK1/ULK2 VAL
	ULK1
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	ULK2
	KOMM
	AJASTIN 1
	AJASTIN2
	AJASTIN 3
	AJASTIN 4
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	1103
	OHJE 1 VALINTA
	PANEELI
	AI1
	AI2
	AI1/ JOYST
	AI2/JOYST
	DI3U,4D(R)
	DI3U,4D
	KOMM
	KOMM+AI1
	KOMM*AI1
	DI3U,4D (RNC)
	DI3U,4D (NC)
	AI1+AI2
	AI1*AI2
	AI1-AI2
	AI1/AI2
	PAN. (RNC)
	PAN. (NC)
	DI4U,5D
	DI4U,5D(NC)
	TAAJ TULO
	SEKV OHJ
	AI1+SEKV OHJ
	AI2+SEKV OHJ

	1104
	OHJE 1 MIN

	1105
	OHJE 1 MAX

	1106
	OHJE 2 VALINTA
	PANEELI
	AI1
	AI2
	AI1/JOYST
	AI2/JOYST
	DI3U,4D(R)
	DI3U,4D
	KOMM
	KOMM+AI1
	KOMM*AI1
	DI3U,4D(RNC)
	DI3U,4D(NC)
	AI1+AI2
	AI1*AI2
	AI1-AI2
	AI1/AI2
	PID1LÄHTÖ
	PAN. (RNC)
	PAN. (NC)
	DI4U,5D
	DI4U,5D(NC)
	TAAJ TULO
	SEKV OHJ
	AI1+SEKV OHJ
	AI2+SEKV OHJ

	1107
	OHJE 2 MIN

	1108
	OHJE 2 MAX


	12 VAKIONOPEUDET
	1201
	VAKIONOP VALINTA
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	DI1,2
	DI2,3
	DI3,4
	DI4,5
	DI1,2,3
	DI3,4,5
	AJASTIN 1
	AJASTIN2
	AJASTIN 3
	AJASTIN 4
	AJASTIN 1&2
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	DI1,2(INV)
	DI2,3(INV)
	DI3,4(INV)
	DI4,5(INV)
	DI1,2,3(INV)
	DI3,4,5(INV)

	1202
	VAKIONOPEUS 1

	1203
	VAKIONOPEUS 2

	1204
	VAKIONOPEUS 3

	1205
	VAKIONOPEUS 4

	1206
	VAKIONOPEUS 5

	1207
	VAKIONOPEUS 6

	1208
	VAKIONOPEUS 7

	1209
	AJASTIN TILA VAL
	ULK/VN1/2/3
	VN1/2/3/4


	13 ANALOGIATULOT
	1301
	MINIMI AI1

	1302
	MAKSIMI AI1

	1303
	AI1 SUODATUS

	1304
	MINIMI AI2

	1305
	MAKSIMI AI2

	1306
	AI2 SUODATUS


	14 RELELÄHDÖT
	1401
	RELELÄHTÖ 1
	EI KÄYTÖSSÄ
	VALMIS
	KÄY
	VIKA(-1)
	VIKA
	VAROITUS
	SUUN.VAIHTO
	KÄYNNISTETTY
	VALV.1 YLI
	VALV.1 ALI
	VALV.2 YLI
	VALV.2 ALI
	VALV.3 YLI
	VALV.3 ALI
	OHJE- ARVOSSA
	VIKA (RST)
	VIKA/ HÄLYTYS
	ULK. OHJAUS
	ULK 2 VAL
	VAKIO- TAAJUUS
	OHJE PUUTTUU
	YLIVIRTA
	YLIJÄNNITE
	KÄYTÖN LÄMP
	ALIJÄNNITE
	AI1 PUUTTUU
	AI2 PUUTTUU
	MOOTT.LÄMP
	JUMI
	ALIKUORMA
	PID NUKKUU
	VUO VALMIS
	KÄYT.MAKRO 2
	KOMM
	KOMM(-1)
	AJASTIN 1
	AJASTIN 2
	AJASTIN 3
	AJASTIN 4
	PUH.LASKURI
	KIER.LASKURI
	KÄYN.LASKURI
	MWH LASKURI
	SEKV OHJ
	MEK.JARRU
	JOG AKT.
	STO
	STO(-1)

	1402
	RELELÄHTÖ 2

	1403
	RELELÄHTÖ 3

	1404
	RO 1 VETOVIIVE

	1405
	RO 1 PÄÄSTÖVIIVE

	1406
	RO 2 VETOVIIVE

	1407
	RO 2 PÄÄSTÖVIIVE

	1408
	RO 3 VETOVIIVE

	1409
	RO 3 PÄÄSTÖVIIVE

	1410
	RELELÄHTÖ 4

	1413
	RO 4 VETOVIIVE

	1414
	RO 4 PÄÄSTÖVIIVE


	15 ANALOGIALÄHDÖT
	1501
	AO1 SISÄLTÖ

	1502
	AO1 SISÄLTÖ MIN

	1503
	AO1 SISÄLTÖ MAX

	1504
	MINIMI AO1

	1505
	MAKSIMI AO1

	1506
	AO1 SUODATUS


	16 SYSTEEMIOHJAUS
	1601
	KÄYNNINESTO
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KOMM
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	1602
	PARAMETRILUKKO
	LUKITTU
	AVOIN
	EI TALLET.

	1603
	SALASANA

	1604
	VIANKUITTAUS
	PANEELI
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KÄY/SEIS
	KOMM
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	1605
	KÄYTT.PAR VAIHTO
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	DI1,2
	DI2,3
	DI3,4
	DI4,5
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI1,2(INV)
	DI2,3(INV)
	DI3,4(INV)
	DI4,5(INV)

	1606
	PAIKALLISLUKKO
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	PÄÄLLÄ
	KOMM
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	1607
	PARAM TALLENNUS
	VALMIS
	TALLETA...

	1608
	KÄYNN. ESTO 1
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KOMM
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	1609
	KÄYNN. ESTO 2

	1610
	NÄYTÄ HÄLYT.
	EI
	KYLLÄ

	1611
	PAR NÄYTTÖ
	OLETUSARVO
	FLASHDROP

	1612
	JÄÄHD PUH OHJAUS
	AUTO
	PÄÄLLÄ

	1613
	FAULT RESET
	NO RESET
	RESET NOW


	18 TAAJUUSTULO JA TRANSISTORI- LÄHTÖ
	1801
	TAAJ TULO MIN

	1802
	TAAJ TULO MAX

	1803
	TAAJ TULO SUODAT

	1804
	TO MOODI
	DIGITAALINEN
	TAAJUUS

	1805
	DO SIGNAALI

	1806
	DO VETOVIIVE

	1807
	DO PÄÄSTÖVIIVE

	1808
	FO SISÄLLÖN VAL

	1809
	FO SISÄLTÖ MIN

	1810
	FO SISÄLTÖ MAX

	1811
	MINIMI FO

	1812
	MAKSIMI FO

	1813
	FO SUODATUS


	19 AJASTIN & LASKURI
	1901
	AJASTIMEN VIIVE

	1902
	AJASTIMEN KÄYNN
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KÄYNNISTYS

	1903
	AJASTIMEN KUITT
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KÄYNNISTYS
	KÄYNN (INV)
	KUITTAUS

	1904
	LASKURI PÄÄLLÄ
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	POIS
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	PÄÄLLÄ

	1905
	LASKURIN RAJA

	1906
	LASKURIN TULO
	PLS TULO DI5
	ENK ILM SUUN
	ENK+SUUNTA
	SUOD. DI5

	1907
	LASK. ASETUS
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	RAJALLA
	KÄY/SEIS
	K/S(INV)
	KUITTAUS

	1908
	LASK. ASET. ARVO

	1909
	LASKURIN JAKAJA

	1910
	LASKURIN SUUNTA
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	YLÖS
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	ALAS

	1911
	LASK. KÄY/SEIS
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	PID KÄYNNISTYS


	20 RAJAT
	2001
	MINIMINOPEUS

	2002
	MAKSIMINOPEUS

	2003
	MAKSIMI VIRTA

	2005
	YLIJÄNNITESÄÄTÖ
	POIS
	PÄÄLLÄ

	2006
	ALIJÄNNITESÄÄTÖ
	POIS
	PÄÄLLÄ AIKA
	PÄÄLLÄ

	2007
	MINIMITAAJUUS

	2008
	MAKSIMITAAJUUS

	2013
	MIN MOMENTIN VAL
	MIN MOMENT.1
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KOMM
	EXT2
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	2014
	MAX MOMENTIN VAL
	MAX MOMENTTI 1
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KOMM
	ULK2
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	2015
	MIN MOMENT.1

	2016
	MIN MOMENTTI 2

	2017
	MAX MOMENTTI 1

	2018
	MAX MOMENTTI 2

	2020
	JARRUKATKOJA
	SIS. RAK.
	ULKOINEN

	2021
	MAKS NOP LÄHDE
	PAR 2002
	ULK OHJ 1


	21 KÄYNNISTYS/ PYSÄYT.
	2101
	KÄYNNISTYSTAPA
	AUTO
	DC MAGN
	MOM.MAKS.
	SKAN.KÄYNN
	SKAN+ MOM

	2102
	PYSÄYTYSTAPA
	VAPAASTI
	RAMPPI
	NOP KOMP
	NOP KOMP ET.
	NOP KOMP T.

	2103
	DC MAGN.AIKA

	2104
	DC-PITO
	EI KÄYTÖSSÄ
	DC PITO
	DC JARRUTUS

	2105
	DC-PITO NOPEUS

	2106
	DC-PITO VIRTA

	2107
	DC JARRUTUSAIKA

	2108
	VAH.KÄYNN.E STO
	POIS
	PÄÄLLÄ

	2109
	HÄTÄSEIS VAL
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	2110
	MOM.MAX.VIR TA

	2111
	PYS.SIGN.VIIV E

	2112
	NOLLANOP. VIIVE
	0,0 = EI KÄYTÖSSÄ


	22 KIIHDYTYS/ HIDASTUS
	2201
	KIIHD/HID AIKA
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KOMM
	SEKV OHJ
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	2202
	KIIHDYTYSAIKA 1

	2203
	HIDASTUSAIKA 1

	2204
	RAMPIN MUOTO 1
	0,0 = LINEAARINEN

	2205
	KIIHDYTYSAIKA 2

	2206
	HIDASTUSAIKA 2

	2207
	RAMPIN MUOTO 2
	0,0 = LINEAARINEN

	2208
	HÄTÄSEIS HID.AIKA

	2209
	RAMPIN PAKOTUS 0
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KOMM
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)


	23 NOPEUSSÄÄTÖ
	2301
	VAHVISTUS

	2302
	INTEGROINTIAIKA

	2303
	DERIVOINTIAIKA

	2304
	KIIHT. KOMPEN.

	2305
	AUTOM. VIRITYS
	POIS
	PÄÄLLÄ


	24 MOMENTTISÄÄTÖ
	2401
	RAMP AIKA YLÖS

	2402
	RAMP AIKA ALAS


	25 KRIITTISET NOP.
	2501
	KRIIT NOP VAL
	POIS
	PÄÄLLÄ

	2502
	KRIIT NOP 1 MIN

	2503
	KRIIT NOP 1 MAX

	2504
	KRIIT NOP 2 MIN

	2505
	KRIIT NOP 2 MAX

	2506
	KRIIT NOP 3 MIN

	2507
	KRIIT NOP 3 MAX


	26 MOOTTORISÄÄTÖ
	2601
	VUON OPTIMOINTI
	POIS
	PÄÄLLÄ

	2602
	VUOJARRUTUS
	POIS
	RAJOITETTU
	TÄYSI

	2603
	IR-KOMP JÄNNITE

	2604
	IR-KOMP TAAJUUS

	2605
	U/F SUHDE
	LINEAARINEN
	NELIÖLLINEN
	KÄYT. ASETUS

	2606
	KYTKENTÄTAAJUUS

	2607
	KYTK.TAAJ OHJ
	PÄÄLLÄ
	ON (LOAD)

	2608
	JÄTTÄMÄN KOMP.

	2609
	MOT.ÄÄNEN VAIMEN
	POIS
	PÄÄLLÄ

	2610
	KÄYTT.ASETUS U1

	2611
	KÄYTT.ASETUS F1

	2612
	KÄYTT.ASETUS U2

	2613
	KÄYTT.ASETUS F2

	2614
	KÄYTT.ASETUS U3

	2615
	KÄYTT.ASETUS F3

	2616
	KÄYTT.ASETUS U4

	2617
	KÄYTT. ASETUS F4

	2618
	KH JÄNNITE

	2619
	DC STABILISAATT.
	POIS
	PÄÄLLÄ

	2621
	PEHMEÄ KÄYNN.
	EI
	AINA
	KÄYNNIST.

	2622
	PEHM KÄYNN VIRTA

	2623
	PEHM KÄYNN TAAJ.

	2624
	PEHM KÄYNN AIKA


	29 HUOLTOLASKURIT
	2901
	JÄÄHD.PUH.LA SK

	2902
	JÄÄHD.PUH.O LO

	2903
	KIERROSLUKU LASK

	2904
	KIERROSLUKU OLO

	2905
	KÄYNTIAIKA LASK

	2906
	KÄYNTIAIKA OLO

	2907
	KÄYT. MWh LASK

	2908
	KÄYT. MWh OLO


	30 VIKAFUNKTIOT
	3001
	AI<MIN FUNKTIO
	EI KÄYTÖSSÄ
	VIKA
	VAKIONOP 7
	VANHA NOPEUS

	3002
	PANEELI KOM VIKA
	VIKA
	VAKIONOP 7
	VANHA NOPEUS

	3003
	ULKOINEN VIKA 1
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	3004
	ULKOINEN VIKA 2

	3005
	MOOTT.LÄMP. VALV
	EI KÄYTÖSSÄ
	VIKA
	VAROITUS

	3006
	MOOT.LÄMPÖAIKAV

	3007
	MOOT KUORMITETT.

	3008
	TYHJÄKÄYN. KUORMA

	3009
	RAJATAAJUUS

	3010
	MOOTT. JUMISUOJA
	EI KÄYTÖSSÄ
	VIKA
	VAROITUS

	3011
	JUMITAAJUUS

	3012
	JUMIAIKA

	3013
	ALIKUORMITUSVALV
	EI KÄYTÖSSÄ
	VIKA
	VAROITUS

	3014
	ALIKUORMITUSAIKA

	3015
	ALIKUORM. KÄYRÄ

	3016
	SYÖTTÖVAIHE
	VIKA
	RAJA/HÄLYTYS
	HÄLYTYS

	3017
	MAASULKU
	POIS
	PÄÄLLÄ
	KÄYNNIST.

	3018
	KOMM MOD VIKA
	EI KÄYTÖSSÄ
	VIKA
	VAKIONOP 7
	VANHA NOPEUS

	3019
	KOMM VIKA- AIKA

	3021
	AI1 VIKARAJA

	3022
	AI2 VIKARAJA

	3023
	KAAPELOINTIVIKA
	POIS
	PÄÄLLÄ

	3025
	STO TOIMINTA
	VAIN VIKA
	VAROITUS
	VIKA
	VAIN. VAR

	3026
	SYÖTTÖ PUUTTUU
	VAROITUS
	VIKA
	EI

	3027
	LISÄV. TIEDONSIIRTO
	POIS
	PÄÄLLÄ


	31 AUTOM. VIANKUITTAUS
	3101
	YRITYSTEN LKM

	3102
	YRITYSAIKA

	3103
	VIIVEAIKA

	3104
	YLIVIRTA
	POIS
	PÄÄLLÄ

	3105
	YLIJÄNNITE
	POIS
	PÄÄLLÄ

	3106
	ALIJÄNNITE
	POIS
	PÄÄLLÄ

	3107
	AI<MINIMI
	POIS
	PÄÄLLÄ

	3108
	ULKOINEN VIKA
	POIS
	PÄÄLLÄ


	32 VALVONTA
	3201
	VALVONTA 1

	3202
	VALV 1 ALARAJA

	3203
	VALV 1 YLÄRAJA

	3204
	VALVONTA 2

	3205
	VALV 2 ALARAJA

	3206
	VALV 2 YLÄRAJA

	3207
	VALVONTA 3

	3208
	VALV 3 ALARAJA

	3209
	VALV 3 YLÄRAJA


	33 TIEDOTUKSET
	3301
	OHJELMAVERSIO

	3302
	LATAUSPAK VERSIO

	3303
	KOESTUSPÄIVÄ

	3304
	NIMELLISARVOT

	3305
	PARAMETRITAULU


	34 PANEELINÄYTTÖ
	3401
	SIGNAL 1 PARAM
	0 = ei käytössä

	3402
	SIGNAL 1 MINIMI

	3403
	SIGNAL 1 MAKSIMI

	3404
	NÄYTTÖ 1 MUOTO
	+/-0
	+/-0,0
	+/-0,00
	+/-0,000
	+0
	+0,0
	+0,00
	+0,000
	PYLVÄSNÄYTTÖ
	SUORA

	3405
	NÄYTTÖ 1 YKSIKKÖ
	EI YKSIKKÖÄ
	A
	V
	Hz
	%
	s
	h
	rpm
	kh
	°C
	lb ft
	mA
	mV
	kW
	W
	kWh
	°F
	hv
	MWh
	m/s
	m3/h
	dm3/s
	bar
	kPa
	GPM
	PSI
	CFM
	ft
	MGD
	inHg
	FPM
	kb/s
	kHz
	ohm
	ppm
	pps
	l/s
	l/min
	l/h
	m3/s
	m3/m
	kg/s
	kg/m
	kg/h
	mbar
	Pa
	GPS
	gal/s
	gal/m
	gal/h
	ft3/s
	ft3/m
	ft3/h
	lb/s
	lb/m
	lb/h
	FPS
	ft/s
	inH2O
	in wg
	ft wg
	lbsi
	ms
	Mrev
	d
	inWC
	m/min
	Nm
	Km3/h
	%ref
	%act
	%dev
	% LD
	% SP
	%FBK
	Iout
	Vout
	Fout
	Tout
	Vdc

	3406
	NÄYTTÖ 1 MINIMI

	3407
	NÄYTTÖ 1 MAKSIMI

	3408
	SIGNAL 2 PARAM
	0 = ei käytössä

	3409
	SIGNAL 2 MINIMI

	3410
	SIGNAL 2 MAKSIMI

	3411
	NÄYTTÖ 2 MUOTO

	3412
	NÄYTTÖ 2 YKSIKKÖ

	3413
	NÄYTTÖ 2 MINIMI

	3414
	NÄYTTÖ 2 MAKSIMI

	3415
	SIGNAL 3 PARAM
	0 = ei käytössä

	3416
	SIGNAL 3 MINIMI

	3417
	SIGNAL 3 MAKSIMI

	3418
	NÄYTTÖ 3 MUOTO

	3419
	NÄYTTÖ 3 YKSIKKÖ

	3420
	NÄYTTÖ 3 MINIMI

	3421
	NÄYTTÖ 3 MAKSIMI


	35 MOOTT. LÄMPÖTILA
	3501
	ANTURIN TYYPPI
	EI KÄYTÖSSÄ
	1 x PT100
	2 x PT100
	3 x PT100
	PTC
	TERMIST. (0)
	TERMIST. (1)

	3502
	TULON VALINTA
	AI1
	AI2
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5

	3503
	HÄLYTYSRAJA

	3504
	VIKARAJA

	3505
	AO VAKIO VIRTA
	POIS
	PÄÄLLÄ


	36 AJASTINTOIMINNOT
	3601
	AJASTIMIEN KÄYNN
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	PÄÄLLÄ
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	3602
	KÄYNN.AIKA 1

	3603
	PYSÄYTYSAIKA 1

	3604
	KÄYNN.PÄIVÄ 1
	MAANANTAI
	TIISTAI
	KESKIVIIKKO
	TORSTAI
	PERJANTAI
	LAUANTAI
	SUNNUNTAI

	3605
	PYSÄYTYSPÄIVÄ 1

	3606
	KÄYNN.AIKA 1

	3607
	PYSÄYTYSAIKA 2

	3608
	KÄYNN.PÄIVÄ 2

	3609
	PYSÄYTYSPÄIVÄ 2

	3610
	KÄYNN.AIKA 3

	3611
	PYSÄYTYSAIKA 3

	3612
	KÄYNN. PÄIVÄ 3

	3613
	PYSÄYTYSPÄIVÄ 3

	3614
	KÄYNN.AIKA 4

	3615
	PYSÄYTYSAIKA 4

	3616
	KÄYNN.PÄIVÄ 4

	3617
	PYSÄYTYSPÄIVÄ 4

	3622
	TEHOSTETTU KÄYTT
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	3623
	TEHOSTETTU AIKA

	3626
	AJASTIN- TOIMINTO1
	EI KÄYTÖSSÄ
	T1
	T2
	T1+T2
	T3
	T1+T3
	T2+T3
	T1+T2+T3
	T4
	T1+T4
	T2+T4
	T1+T2+T4
	T3+T4
	T1+T3+T4
	T2+T3+T4
	T1+T2+T3+T4
	TEHOSTUS
	T1+B
	T2+B
	T1+T2+B
	T3+B
	T1+T3+B
	T2+T3+B
	T1+T2+T3+B
	T4+B
	T1+T4+B
	T2+T4+B
	T1+T2+T4+B
	T3+T4+B
	T1+T3+T4+B
	T2+T3+T4+B
	T1+2+3+4+B

	3627
	AJASTIN- TOIMINTO2

	3628
	AJASTIN- TOIMINTO3

	3629
	AJASTIN- TOIMINTO4


	40 PID SÄÄTÖ 1
	4001
	VAHVISTUS

	4002
	INTEGROINTIAIKA

	4003
	DERIVOINTIAIKA

	4004
	DERIV. SUODATUS

	4005
	EROARVON KÄÄNTÖ
	EI
	KYLLÄ

	4006
	YKSIKKÖ

	4007
	YKSIKÖN SKAALA

	4008
	0% ARVO

	4009
	100% ARVO

	4010
	OHJEARVON VALINT
	PANEELI
	AI1
	AI2
	KOMM
	KOMM+AI1
	KOMM*AI1
	DI3U,4D(RNC)
	DI3U,4D(NC)
	AI1+AI2
	AI1*AI2
	AI1-AI2
	AI1/AI2
	SISÄINEN
	DI4U,5D(NC)
	TAAJ TULO
	SEKV OHJ LÄH

	4011
	SIS. OHJEARVO

	4012
	OHJEARVO MINIMI

	4013
	OHJEARVO MAKSIMI

	4014
	OLOARVON VALINT
	OLO1
	OLO1-OLO2
	OLO1+OLO2
	OLO1*OLO2
	OLO1/OLO2
	MIN(A1,A2)
	MAX(A1,A2)
	sqrt(A1-A2)
	sqA1+sqA2
	sqrt(ACT1)
	KOMM FBK 1
	KOMM FBK 2

	4015
	OLOARVON KERR.

	4016
	OLO1 TULO
	AI1
	AI2
	VIRTA
	MOMENTTI
	TEHO
	KOMM OLO 1
	KOMM OLO 2
	TAAJ TULO

	4017
	OLO2 TULO

	4018
	OLO1 MINIMI

	4019
	OLO1 MAKSIMI

	4020
	OLO2 MINIMI

	4021
	OLO2 MAKSIMI

	4022
	NUKKUMISTOIMINTO
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	SISÄINEN
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	4023
	PID NUKK.TASO

	4024
	PID NUKK.VIIVE

	4025
	HERÄÄMISTASO

	4026
	HERÄÄMISVIIVE

	4027
	PID 1 PARAMETRIT
	ASETUKSET 1
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	ASETUKSET 2
	AJASTIN 1
	AJASTIN2
	AJASTIN 3
	AJASTIN 4
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)


	41 PID SÄÄTÖ 2
	4101
	VAHVISTUS

	4102
	INTEGROINTIAIKA

	4103
	DERIVOINTIAIKA

	4104
	DERIV.SUODATUS

	4105
	EROARVON KÄÄNTÖ

	4106
	YKSIKKÖ

	4107
	YKSIKÖN SKAALA

	4108
	0% ARVO

	4109
	100% ARVO

	4110
	OHJEARVON VALINT

	4111
	SIS. OHJEARVO

	4112
	OHJEARVO MINIMI

	4113
	OHJEARVO MAKSIMI

	4114
	OLOARVON VALINT

	4115
	OLOARVON KERR.

	4116
	OLO1 TULO

	4117
	OLO2 TULO

	4118
	OLO1 MINIMI

	4119
	OLO1 MAKSIMI

	4120
	OLO2 MINIMI

	4121
	OLO2 MAKSIMI

	4122
	NUKKUMISTOIMINTO

	4123
	PID NUKK.TASO

	4124
	PID NUKK.VIIVE

	4125
	HERÄÄMISTASO

	4126
	HERÄÄMISVIIVE


	42 ULK / TRIM PID
	4201
	VAHVISTUS

	4202
	INTEGROINTIAIKA

	4203
	DERIVOINTIAIKA

	4204
	DERIV.SUODATUS

	4205
	EROARVON KÄÄNTÖ

	4206
	YKSIKKÖ

	4207
	YKSIKÖN SKAALA

	4208
	0% ARVO

	4209
	100% ARVO

	4210
	OHJEARVON VALINT

	4211
	SIS. OHJEARVO

	4212
	OHJEARVO MINIMI

	4213
	OHJEARVO MAKSIMI

	4214
	OLOARVON VALINT

	4215
	OLOARVON KERR.

	4216
	OLO1 TULO

	4217
	OLO2 TULO

	4218
	OLO1 MINIMI

	4219
	OLO1 MAKSIMI

	4220
	OLO2 MINIMI

	4221
	OLO 2 MAKSIMI

	4228
	PID KÄYNNISTYS
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KÄYNN.AIKAN A
	PÄÄLLÄ
	AJASTIN 1
	AJASTIN2
	AJASTIN 3
	AJASTIN 4
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	4229
	PID ALKUARVO

	4230
	TRIMMAUS
	EI KÄYTÖSSÄ
	SUHTEELLINEN
	SUORA

	4231
	TRIMM.KERROIN

	4232
	KORJAUKSEN LÄHDE
	PID2 OHJE
	PID2 LÄHTÖ

	4233
	TRIMM. VALINTA
	NOP/TAAJ
	MOMENTTI


	43 MEK. JARRUN OHJAUS
	4301
	JARRUN AUK.VIIVE

	4302
	JARRUN AUK.TASO

	4303
	JARRUN SULK.TASO

	4304
	PAKOT. AUK.TASO
	0,0 = EI KÄYTÖSSÄ

	4305
	JARRU MAGN.VIIVE
	0 = EI KÄYTÖSSÄ

	4306
	AJON TAAJ TASO
	0,0 = EI KÄYTÖSSÄ

	4307
	KÄYNN MOMENT VAL
	PAR 43,02
	MUISTI


	50 PULSSIANTURI
	5001
	PULSSIEN LKM

	5002
	ANTURI KÄYTÖSSÄ
	POIS
	PÄÄLLÄ

	5003
	PULSSIANT. VIKA
	VIKA
	VAROITUS

	5010
	Z PLS KÄYTÖSSÄ
	POIS
	PÄÄLLÄ

	5011
	ASEMAN ASETUS
	POIS
	PÄÄLLÄ


	51 ULK KOMM.MODUULI
	5101
	KENTTÄV. TYYPPI
	EI MÄÄR
	PROFIBUS-DP
	CANopen
	DEVICENET

	5102
	KENTTÄV. PAR 2

	…
	5126
	KENTTÄV. PAR 26

	5127
	KV. PAR VIRK.
	VALMIS
	VIRKISTÄ

	5128
	TIED CPI FW REV

	5129
	TIED ASETUS ID

	5130
	TIED ASETUS REV

	5131
	KENTTÄV TILA
	IDLE
	EXECUT.INIT
	TIME OUT
	CONFIG ERROR
	OFF-LINE
	ON-LINE
	KUITTAUS

	5132
	KV CPI FW REV

	5133
	KV SOVEL FW REV


	52 PANEELI KOMM.
	5201
	ASEMA- NUMERO

	5202
	VÄYLÄN NOPEUS
	1,2 kb/s
	2,4 kb/s
	4,8 kb/s
	9,6 kb/s
	19,2 kb/s
	38,4 kb/s
	57,6 kb/s
	115,2 kb/s

	5203
	PARITEETTI
	8N1
	8N2
	8E1
	8O1

	5204
	OIKEITA SANOMIA

	5205
	PARITEETTIVIRH.

	5206
	MUOTOVIRHEET

	5207
	PUSKURIN YLITYS

	5208
	CRC-VIRHEET


	53 EFB PROTOKOLLA
	5302
	SKV ASEMANUMERO

	5303
	SKV VÄYLÄN NOP.
	1,2 kb/s
	2,4 kb/s
	4,8 kb/s
	9,6 kb/s
	19,2 kb/s
	38,4 kb/s
	57,6 kb/s
	115,2 kb/s

	5304
	SKV PARITEETTI
	8N1
	8N2
	8E1
	8O1

	5305
	SKV OHJ PROFIILI
	ABB DRV LIM
	DCU PROFILE
	ABB DRV FULL

	5306
	SKV OIKEITA SAN.

	5307
	SKV CRC-VIRHEET

	5310
	SIS KV PAR 10

	5311
	SIS KV PAR 11

	5312
	SIS KV PAR 12

	5313
	SIS KV PAR 13

	5314
	SIS KV PAR 14

	5315
	SIS KV PAR 15

	5316
	SIS KV PAR 16

	5317
	SIS KV PAR 17

	5318
	SIS KV PAR 18

	5319
	SIS KV PAR 19

	5320
	SIS KV PAR 20


	54 KENTTÄV TULO
	5401
	KENTTÄV TULO 1

	5402
	KENTTÄV TULO 2

	…
	5410
	KENTTÄV TULO 10


	55 KENTTÄV LÄHTÖ
	5501
	KENTTÄV LÄHTÖ 1

	5502
	KENTTÄV LÄHTÖ 2

	…
	5510
	KENTTÄV LÄHTÖ 10


	84 SEKV.OHJELMOINTI
	8401
	SEKV OHJ PÄÄLLÄ
	POIS
	ULK2
	ULK1
	ULK1&ULK2
	AINA

	8402
	SEKV OHJ KÄYNN
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KÄYTÖN KÄYN
	AJASTIN 1
	AJASTIN2
	AJASTIN 3
	AJASTIN 4
	KÄYNNISSÄ

	8403
	SEKV OHJ KESKEYT
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KESKEYTETTY

	8404
	SEKV OHJ KUITT
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	KUITTAUS

	8405
	SEKV TILAN PAKOT
	TILA 1
	TILA 2
	TILA 3
	TILA 4
	TILA 5
	TILA 6
	TILA 7
	TILA 8

	8406
	SEKV LOOG.ARVO 1
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	VALV.1 YLI
	VALV.2 YLI
	VALV.3 YLI
	VALV.1 ALI
	VALV.2 ALI
	VALV.3 ALI
	AJASTIN 1
	AJASTIN 2
	AJASTIN 3
	AJASTIN 4

	8407
	SEKV LOOG.TOIM 1
	EI KÄYTÖSSÄ
	AND
	OR
	XOR

	8408
	SEKV LOOG.ARVO 2

	8409
	SEKV LOOG. TOIM 2
	EI KÄYTÖSSÄ
	AND
	OR
	XOR

	8410
	SEKV LOOG.ARVO 3

	8411
	SEKV ARVO 1 MAX

	8412
	SEKV ARVO 1 MIN

	8413
	SEKV ARVO 2 MAX

	8414
	SEKV ARVO 2 MIN

	8415
	JAKSOLASK TOIM
	EI KÄYTÖSSÄ
	TILA1 SEUR
	TILA2 SEUR
	TILA3 SEUR
	TILA4 SEUR
	TILA5 SEUR
	TILA6 SEUR
	TILA7 SEUR
	TILA8 SEUR
	T1 TILAAN N
	T2 TILAAN N
	T3 TILAAN N
	T4 TILAAN N
	T5 TILAAN N
	T6 TILAAN N
	T7 TILAAN N
	T8 TILAAN N

	8416
	JAKSOLASK KUITT
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	TILA 1
	TILA 2
	TILA 3
	TILA 4
	TILA 5
	TILA 6
	TILA 7
	TILA 8
	SEK OHJ KUIT

	8420
	TILA1 OHJE VAL
	KOMM
	AI1/AI2
	AI1-AI2
	AI1*AI2
	AI1+AI2
	DI4U,5D
	DI3U,4D
	DI3U,4DR
	DI4
	DI3
	AI2
	AI1
	PANEELI

	8421
	TILA1 KÄSKYT
	KÄYTÖN PYS
	KÄYNN ETEEN
	KÄYNN TAAKSE

	8422
	TILA1 RAMPPI

	8423
	TILA1 LÄHTÖ SÄÄT
	R=0,D=1,AO=0
	R=1,D=0,AO=0
	R=0,D=0,AO=0
	RO=0,DO=0
	RO=1,DO=1
	DO=1
	RO=1
	AO=0

	8424
	TILA1 MUUT.VIIVE

	8425
	TILA1 TILAAN 2
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	EI KÄYTÖSSÄ
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	AI 1 LOW 1
	AI 1 HIGH 1
	AI 2 LOW 1
	AI 2 HIGH 1
	AI1 TAI 2LO1
	AI1LO1AI2HI1
	AI1LO1TAIDI5
	AI2HI1TAIDI5
	AI 1 LOW 2
	AI 1 HIGH 2
	AI 2 LOW 2
	AI 2 HIGH 2
	AI1 TAI 2LO2
	AI1LO2AI2HI2
	AI1LO2TAIDI5
	AI2HI2TAIDI5
	AJASTIN 1
	AJASTIN 2
	AJASTIN 3
	AJASTIN 4
	MUUTOSVIIVE
	DI1 TAI VIIV
	DI2 TAI VIIV
	DI3 TAI VIIV
	DI4 TAI VIIV
	DI5 TAI VIIV
	AI1HI1 TAI V
	AI2LO1 TAI V
	AI1HI2 TAI V
	AI2LO2 TAI V
	VALV.1 YLI
	VALV.2 YLI
	VALV.3 YLI
	VALV.1 ALI
	VALV.2 ALI
	VALV.3 ALI
	V1YLI TAI V
	V2YLI TAI V
	V3YLI TAI V
	V1ALI TAI V
	V2ALI TAI V
	V3ALI TAI V
	LASKURI YLI
	LASKURI ALI
	LOOG.ARVO
	OHJARV ALUE
	OHJE- ARVOSSA
	AI1 L1 & DI5
	AI2 L2 & DI5
	AI1 H1 & DI5
	AI2 H2 & DI5
	AI1 L1 & DI4
	AI2 L2 & DI4
	AI1 H1 & DI4
	AI2 H2 & DI4
	VIIVE JA DI1
	VIIVE JA DI2
	VIIVE JA DI3
	VIIVE JA DI4
	VIIVE JA DI5
	VIIVE&AI2 H2
	VIIVE&AI2 L2
	VIIVE&AI1 H1
	VIIVE&AI1 L1
	KOMM ARV1 #0
	KOMM ARV1 #1
	KOMM ARV1 #2
	KOMM ARV1 #3
	KOMM ARV1 #4
	KOMM ARV1 #5
	KOMM ARV1 #6
	KOMM ARV1 #7
	AI2H2DI4SV1O
	AI2H2DI5SV1O
	STO
	STO(-1)

	8426
	TILA1 TILAAN N

	8427
	TILA1 TILA N
	TILA 1
	TILA 2
	TILA 3
	TILA 4
	TILA 5
	TILA 6
	TILA 7
	TILA 8

	8430
	TILA2 OHJE VAL

	…
	8497
	TILA8 TILA N


	98 OPTIOT
	9802
	KOMM PROT VAL
	EI KÄYTÖSSÄ
	STD MODBUS
	ULK FBA
	MODBUS RS232


	99 KÄYTT.OTTOTIEDOT
	9901
	KIELI
	ENGLISH
	ENGLISH (AM)
	DEUTSCH
	ITALIANO
	ESPAÑOL
	PORTUGUES
	NEDERLANDS
	FRANÇAIS
	DANSK
	SUOMI
	SVENSKA
	RUSSKI
	POLSKI
	TÜRKÇE
	CZECH
	MAGYAR
	ELLINIKA

	9902
	SOVELLUS- MAKRO
	VAKIO- OHJAUS
	PULSSI- OHJAUS
	VAIHTO-OHJ.
	MOOTTORIPOT.
	KÄSI/ AUTO
	PID-SÄÄTÖ
	MOMENTTI- SÄÄT
	AC500 MODBUS
	KUOR FD ASET
	PAL.MAKRO 1
	TAL.MAKRO 1
	PAL.MAKRO 2
	TAL.MAKRO 2
	PAL.MAKRO 3
	TAL.MAKRO 3

	9903
	MOOTTORI- TYYPPI
	AM
	PMSM

	9904
	MOOTT. OHJAUSTAPA
	VEKTORI: NOP.
	VEKTORI: MOM.
	SKALAAR: TAAJ

	9905
	MOOTT. NIM.JÄNN.

	9906
	MOOTT.NIM.VI RTA

	9907
	MOOTT.NIM.TA AJ.

	9908
	MOOTT.NIM. NOP.

	9909
	MOOTT.NIM. TEHO

	9910
	ID-AJO
	POIS
	PÄÄLLÄ

	9912
	MOOTT.NIM. MOM.

	9913
	MOT NAPA- PARILUKU

	9914
	VAIHE INVERSIO
	EI
	KYLLÄ
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