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Johdanto

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan tdman oppaan kayttétarkoituksesta ja kohderyhmasta.
Luvussa on my@s perustiedot tdman oppaan sisallésta ja luettelo oppaista, joista
I6ytyy asiaan liittyvia lisatietoja.

Sovellettavuus

Tama on ACS480-vakio-ohjausohjelman (ASDKA-versio 2.09 tai uudempi)
kayttdopas.

Voit tarkistaa kdytdssa olevan ohjausohjelman laiteohjelmiston version
ohjauspaneelin jarjestelmatiedoista (valitse Valikko — Jarjestelmatiedot —
Taajuusmuuttaja) tai parametrista 07.05 Ohjelmistoversio (katso sivu 792).

Yhteensopivuus

Tama kayttdopas on yhteensopiva ACS-AP-x-assistant-ohjauspaneelin, laiteversion
C tai uudemman ja paneeliohjelmistoversion 5.02 tai uudemman kanssa.

Kuvat ja ohjeet perustuvat assistant-ohjauspaneeliin, jota kdytetdan vakio-
ohjausohjelmaa kayttavassa ACS480-taajuusmuuttajassa.
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Turvaohjeet

Noudata kaikkia turvaohjeita

» Lue kaikki turvaohjeet taajuusmuuttajan Laiteoppaasta ennen taajuusmuuttajan
asennusta, kayttéonottoa ja kayttoa.

* Lue ohjelmiston toimintokohtaiset varoitukset ja huomautukset, ennen kuin
muutat parametriarvoja. Varoitukset ja huomautukset 16ytyvéat luvun Parametrit
parametrikuvauksista sivulta 775.

Kohderyhma

Oppaan lukijan oletetaan hallitsevan sahkotekniikan perusteet ja tavalliset sdhkotyot
seka tuntevan elektroniikkakomponentit ja sdhkopiirustukset.

Opas on tarkoitettu kaytettdvaksi maailmanlaajuisesti. Oppaassa kaytetdan
pelkastaan Sl-yksikéita. Yhdysvalloissa suoritettavia asennuksia varten on erilliset
ohjeet.

Kayttooppaan tehtava

Tassa kayttboppaassa annetaan taajuusmuuttajajarjestelman suunnitteluun,
kayttdonottoon ja kayttdoon tarvittavia tietoja.

Sisallys

Tama opas sisaltaa seuraavat luvut:

» Johdanto (tama luku, sivu 13) siséltaa tietoja tdman oppaan kayttdtarkoituksesta,
kohderyhmasta ja sisallésta. Luvun lopussa on luettelo termeisté ja lyhenteista.

*  Kéyttéonotto, ohjaus I/0:n kautta ja ID-ajo (sivu 19) sisaltaa tietoja
taajuusmuuttajan kayttdonotosta, moottorin kdynnistdmisestd, pysayttdmisesta ja
pyorimissuunnan muuttamisesta sekd moottorin nopeuden saatamisesta I/O-
litdnnan kautta.

» Ohjauspaneeli (sivu 39) sisaltda ohjeita Assistant-ohjauspaneelin irrottamiseen ja
paikalleen asentamiseen ja kuvaa lyhyesti sen naytét, painikkeet ja pikavalinnat.

* Ohjauspaneelin asetukset, I/O ja vianmdéritys (sivu 45) kuvaa Assistant-
ohjauspaneelin yksinkertaistetut asetukset ja diagnostiikkatoiminnot.

» Ohjausmakrot (sivu 73) sisaltéda lyhyet kuvaukset makrojen toiminnasta seka
kytkentdkaaviot. Makrot ovat valmiiksi maaritettyja sovelluksia, jotka nopeuttavat
taajuusmuuttajan konfigurointia.

» Ohjelmiston ominaisuudet (sivu 105) sisaltaa tietoja ohjelman ominaisuuksista ja
luettelon ohjelmaan liittyvista kayttajan asetuksista, oloarvoista seka vika- ja
varoitusilmoituksista.

» Parametrit (sivu 175) sisaltaa kuvaukset taajuusmuuttajan ohjelmoinnissa
kaytettavistd parametreista.
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» Parametrien lisétiedot (sivu 407) sisaltaa lisatietoja parametreista.

» Kenttdvayldohjaus sisdédnrakennetun kenttévayléliitdénnan kautta (SKV) (sivu 465)
sisaltdd kuvauksen tiedonsiirrosta kenttavaylaverkossa taajuusmuuttajan
sisaanrakennetun kenttavaylaliitannan kautta Modbus RTU -protokollalla.

» Kenttdvayldohjaus kenttévéylasovittimen kautta (sivu 495) sisaltda kuvauksen
tiedonsiirrosta kenttavaylaverkossa lisdvarusteena saatavan
kenttavaylasovitinmoduulin avulla.

» Vianetsinta (sivu 441) sisaltaa luettelon varoitus- ja vikailmoituksista seka niiden
mahdolliset syyt ja korjaustoimenpiteet.

» Ohjausketjukaaviot (sivu 513) sisaltaa taajuusmuuttajan sisdisen
parametrirakenteen kuvauksen.

» Lisétietoja (takakannen sisapuoli, sivu 529) sisaltaa tietoja tuote- ja
palvelukyselyjen tekemisesta, tuotekoulutustietojen saamisesta, palautteen
antamisesta ABB Drives -oppaista seka asiakirjojen hakemisesta Internetista.

Luokittelu runkokoon mukaan

Taajuusmuuttajia valmistetaan useiden runkokokojen mukaan. Runkokoot ilmoitetaan
muodossa RN, jossa N on kokonaisluku. Jotkin tiedot koskevat vain tiettyja
runkokokoja, jolloin ne on merkitty runkokoon symbolilla (RN).

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

Tyyppikilpi.

Aiheeseen liittyvat oppaat

Lisatietoja on kohdassa Kéyttéopasluettelo sivulla 2 (etukannen sisdpuolella).
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Termit ja lyhenteet

Termil/lyhenne

Selitys

ACS-BP-S Basic-ohjauspaneeli, kayttajan peruspaneeli tiedonsiirtoon
taajuusmuuttajan kanssa

ACX-AP-x Assistant-ohjauspaneeli, edistynyt kayttdjan paneeli tiedonsiirtoon
taajuusmuuttajan kanssa.

ACS480 tukee tyyppeja ACS-AP-I, ACS-AP-S ja ACS-AP-W (Bluetooth-
litannalla).

Al Analogiatulo; analogiatulosignaalien liitanta

AO Analogialahto; analogialahtdsignaalien liitanta

BIO-01 Eteen asennettava 1/0O-laajennusmoduuli. Voidaan kayttaa
samanaikaisesti kenttavaylasovitinmoduulin kanssa.

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

Jarruvastus Muuttaa jarrukatkojan johtaman taajuusmuuttajan ylimaaraisen
jarrutusenergian lammoksi. Jarrupiirin olennainen osa. Lisatietoja on
taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvussa Jarrukatkoja.

BREL-01 Valinnainen sivulle asennettava relelahtdlaajennusmoduuli.

Ohjauskortti Piirikortti, jossa ohjausohjelma toimii.

Ohjausyksikk® Koteloon rakennettu ohjauskortti.

CDPI-01 Tiedonsiirtosovitinmoduuli

CCA-01 Konfigurointisovitin

CHDI-01 Valinnainen 115/230 V:n digitaalitulolaajennusmoduuli

Tasajannitevalipiiri

Tasasuuntaajan ja vaihtosuuntaajan valinen tasajannitepiiri

Tasajannitevalipiirin

Energiavarasto, joka stabiloi tasajannitevalipiirin jannitteen.

kondensaattorit

DI Digitaalitulo; digitaalitulosignaalien liitanta

DO Digitaalilahtd; digitaalilahtdsignaalien liitanta

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

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

Taajuusmuuttaja Taajuusmuuttajakayttd, jolla ohjataan vaihtovirtamoottoreita.

SKV Sisdanrakennettu kenttavayla

FBA Kenttavaylasovitin

FECA-01 Valinnainen EtherCAT-sovitinmoduuli

FENA-21 Valinnainen Ethernet-sovitinmoduuli EtherNet/IP-, Modbus TCP- ja
PROFINET IO -protokollia varten

FEPL-02 Ethernet POWERLINK -sovitinmoduuli

FMBT-21 Valinnainen Modbus/TCP-sovitinmoduuli

FPBA-01

Valinnainen PROFIBUS DP -sovitinmoduuli
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Termil/lyhenne

Selitys

Runko(koko) Viittaa taajuusmuuttajan fyysiseen kokoon. Runkokoko nakyy
taajuusmuuttajaan kiinnitetyssa tyyppikilvessa. Lisatietoja on
taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Toimintaperiaate ja laitekuvaus
kohdassa Tyyppikilpi.

FSCA-01 Valinnainen RSA-485-sovitinmoduuli

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

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor; janniteohjattu puolijohde

Valipiiri Katso kohta Tasajénnitevélipiiri.

Vaihtosuuntaaja

Muuntaa tasavirran ja -jannitteen vaihtovirraksi ja -jannitteeksi.

110

Input/Output = tulo/I&htd

LSW Vahiten merkitseva sana

Makro Ennalta méaéaritetyt parametrien oletusarvot taajuusmuuttajan
ohjausohjelmassa. Jokainen makro on tarkoitettu tiettya sovellusta
varten. Lisatietoja on luvussa Ohjausmakrot sivulla 73.

NETA-21 Etéavalvontatytkalu

Network control

Kenttavaylaprotokollat, jotka perustuvat Common Industrial Protocol

(CIP™) _protokollaan, kuten DeviceNet ja Ethernet/IP, iimaisevat

taajuusmuuttajan ohjausta ODVA AC/DC -taajuusmuuttajaprofiilin Net

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

seuraavissa oppaissa:

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

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

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

PID-saadin Verrannollisuus-intergaali-derivaatta-saadin. Taajuusmuuttajan
nopeussaatd perustuu PID-algoritmiin.

PLC Ohjelmoitava logiikkaohjain

PROFIBUS, Pl - PROFIBUS & PROFINET Internationalin rekisterdidyt tavaramerkit

PROFIBUS DP,

PROFINET IO

PTC Positiivinen lampdtilakerroin. Termistori, jonka resistanssi muuttuu
lampdtilan mukaan.

R1, ... Runko(koko)

RI10-01 Eteen asennettava vakio-1/O-laajennus. Ei voida kayttaa
samanaikaisesti kenttadvaylasovittimen kanssa.

RO Relelahto; digitaalilahtdsignaalin litdnta. Toteutetaan releella.

Tasasuuntaaja Muuntaa vaihtovirran ja -jannitteen tasavirraksi ja -jannitteeksi.

STO Safe torque off -toiminto. Lisatietoja on taajuusmuuttajan Laiteoppaan

luvussa Safe torque off -toiminto.



www.odva.org
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Kyberturvallisuutta koskeva vastuuvapauslauseke

Tuote on suunniteltu kytkettavaksi verkkoliitantdan, jonka kautta sen tiedonsiirto
tapahtuu. On asiakkaan yksinomaisella vastuulla tuottaa ja jatkuvasti varmistaa
turvallinen liitdnta tuotteen ja asiakkaan verkon tai muun verkon valilla. Asiakas ottaa
kayttoon ja toteuttaa tarvittavat toimenpiteet tuotteen, verkon, jéarjestelmiensa ja
lityntdjensa suojaamiseen erilaisilta tietoturvarikkomuksilta, luvattomalta kaytolta,
hairinnalta, tunkeutumiselta, vuodoilta ja/tai tietovarkauksilta esimerkiksi asentamalla
palomuureja, ottamalla kayttéon kayttdoikeuksien tarkistuksen, salaamalla tiedot ja
asentamalla virustorjuntaohjelmiston. ABB ja sen kanssa samaan konserniin
kuuluvat yhtiot eivat vastaa mainitunlaisiin tietoturvarikkomuksiin, luvattomaan
kayttdon, hairintaan, tunkeutumiseen, vuotoon ja/tai tietovarkauteen liittyvista
vahingoista tai tappioista.

Katso my6s kohta Kéyttédjalukitus sivulla 174.
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Kayttoonotto, ohjaus 1/O:n
kautta ja ID-ajo

Yieista @

Té&ssa luvussa kuvataan

+ kayttdonotto

» kaynnistys, pysaytys, pyérimissuunnan vaihto ja moottorin nopeudensaatoé 1/0-
litdnnan kautta

+ taajuusmuuttajan ID-ajon suorittaminen.
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Taajuusmuuttajan kayttoonotto

Taajuusmuuttajan kayttoonotto Assistant-ohjauspaneelin
ensimmaisen kaynnistyksen assistantin avulla

Turvallisuus

c Vain ammattitaitoinen sédhkdasentaja saa tehda taajuusmuuttajan kayttéonoton.

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

Tarkista asennus. Lisatietoja on taajuusmuuttajan laiteoppaassa olevassa asennuksen
tarkistuslistassa.

0 A Varmista, ettad kdynnistys ei ole aktiivinen (DI1 tehdasasetuksilla eli ABB-vakio-
ohjausmakrossa). Taajuusmuuttaja kdynnistyy automaattisesti jannitteen
kytkemisen yhteydessa, jos ulkoinen kay-komento on valittuna ja taajuusmuuttaja

on kauko-ohjauksessa.

Varmista, ettd moottorin kdynnistyminen ei aiheuta vaaraa.

Kytke kaytettava laite irti,

 jos vaara pyorimissuunta voi aiheuttaa vahinkoa tai

* jos taajuusmuuttajan kayttéonoton yhteydessa on suoritettava normaali tunnistusajo,
kuormamomentti on suurempi kuin 20 prosenttia tai laitteisto ei kesta tunnistusajon
aikana esiintyvaa nimellismomenttia.

Vihjeita Assistant-ohjauspaneelin kaytt66n

Nayton alareunan kaksi komentoa (oikealla
olevassa kuvassa Valinnat ja Valikko) osoittavat
nayton alla olevien kahden valintapainikkeen ;
ja toiminnot. Valintapainikkeilla [Localo ¢ ACsesl  200mpm
annettavat komennot vaihtelevat tilanteen Ourpu fraquancy
mukaan. ;Z

otor cUrment
Painikkeilla (), (»), (4] ja (v) voidaan siirtaz [A
kohdistinta ja/tai muuttaa arvoja aktiivisessa
nakymassa.

lotor wrque
%

Options

Painike @ nayttaa tilannekohtaisen ohjesivun.

Lisatietoja on oppaassa ACS-AP-x assistant
control panels user’s manual (3AUA0000085685
[englanninkielinen]).

1 — Ensimmadisen kdynnistyksen assistantin ohjatut asetukset:
Kieli, pdivdmaara ja aika sekd moottorin nimellisarvot

0 Varmista, ettd moottorin arvokilven tiedot ovat
saatavilla.

Kytke taajuusmuuttajan virta.
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Ensimmaisen kaynnistyksen assistantti opastaa —
sinut ensimmaisen kaynnistyksen lapi. Detch

Toiminto kaynnistyy automaattisesti. Odota, Suomi

kunnes ohjauspaneeliin aukeaa oikealla nakyva Erancais

nak.yma. o . ) Italiano

Valitse haluamasi kieli korostamalla se (jos se ei Medarlands

jo ole korostettuna) ja painamalla (OK) - Syenska

painiketta.

Huomautus: Kun olet valinnut kielen, OK*»

kielitiedoston latautuminen ohjauspaneeliin
kestdd muutaman minuutin.

Valitse Aloita kiyttédnotto ja paina Fakal & (¥ ACCAED 0 H:
(Seuraava) -painiketta.

Kiyttidnottoassistantti 1

Haluatko suonittaa tasjuusmuuttajan
kayttnotan?

Alaita kaytianatto

Lopeta, &l3 ngyta uudestaan

Ei nyt
11:28 Seuraava
Valitse lokalisointi, jota haluat kayttaa, ja paina Paikal & ™ 405400 =010 Hz
(Seuraava) -painiketta. PSS

fksikoiden oletusarvot

Kansainvalinen [3)
‘hdysvaltain vakio [Imperial]

Takaisin 15:52 Seuraava
Muuta tarvittaessa paneelissa nakyvia yksikoita. Fakal @ (% ACS400 =00 Hz
 Voit siirtya valitun rivin muokkaustilaan Yksikiit —

painamalla (»)-painiketta.

Muuta néytettivia vksikaita tarvittaessa.
- Voit selata tekstia (4)- ja (v)-painikkeilla. i . .

Teho: 44
Voit siirtyd seuraavaan ndkymaan painamalla Lampatila; [
(Seuraava) -painiketta. Momentt N

Yaluuta: ELR»

Takaisin 15:53 Seuraava
Aseta paivamaara, aika seka paivamaaran ja ajan Pakal & (™ ACS400 <00 Hz
esitysmuodot. ' ——

Paivamairi ja kellonaika B——

Anna tamanhetkinen paivamaars ja
kellonaika.

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

» Voit selata tekstia @-ja @-painikkeilla. .

Voit siirtyd seuraavaan nakymaan painamalla Alea - 155404 »

(Seuraava) -painiketta.

Pawamaaran nayar., paiva kuuka.. »

T;a.kaisin 1554 l Seu.raa\ra
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I:‘ Muokkausnakymassa: Paikal ¢ ™ ACS480 “0 0 Hz
« Siirr4 kohdistinta vasemmalle ja oikealle (- ja Paivays
(»)-painikkeilla.
+ Muuta arvoa (4)- ja [v)-painikkeilla. Paiwa Kuuk.  Yuosi
» Voit hyvaksya uuden asetuksen painamalla 07 201 4
(Tallenna) -painiketta tai palata ' S
edelliseen nakymaan tekeméttd muutoksia Perjantai
painamalla (Peruuta) -painiketta.
Peruuta 15:54 Tallenna
Voit antaa taajuusmuuttajalle nimen, joka nakyy Paikal & ™ ACS400 =00 Hz
ylimpana, painamalla (»)-painiketta. - - —
Jos et halua muuttaa oletusnimes (ACS480), Taajuusmuuttajan nimi ]
jatka suoraan moottorin nimellisarvojen Mimi nakyy ohjauspaneelingytin
asettamiseen painamalla (=) (Seuraava) - (| YefEunases. Tama aumes nokemaan,
painiketta. ohjaa.

SMuUUTtajan nimi

[Takaisin 15:54 Seuraava |

Nimen syéttaminen:

« Valitse merkkitila (pienet kirjaimet / isot kirjaimet
/ numerot / erikoismerkit) painamalla @-
painiketta, kunnes symboli «» on korostettuna,
ja valitse sitten tila (- ja (»)-painikkeilla.
Taman jalkeen voit aloittaa merkkien
lisdamisen. Tila pysyy valittuna, kunnes valitset
toisen tilan.

» Voit lisata merkin korostamalla sen @-ja @-
painikkeilla ja painamalla sitten (>)-painiketta.

+ Voit poistaa merkin painamalla (<)-painiketta.

» Voit hyvaksya uuden asetuksen painamalla
(Tallenna) -painiketta tai palata
edelliseen nakymaan tekematta muutoksia
painamalla (Peruuta) -painiketta.

Falkal ¢ ™ ALC5480
Taajuusmuuttajan nimi

¥ abc [EEI 123 17

+0.0 Hz

z
acsaso

& Pituus: 7/32
Peruuta 15:54 Tallenna
Paikal & (™ ACS480 +0.0 Hz
Taajuusnluuttaian nimi

z abc

3
acs480 ||}

a

] Pituus: 7/32
Peruuta 15:54 Tallenna
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Tarkista seuraavat moottorin nimellisarvojen asetukset moottorin arvokilvesta. Sy6ta arvot
tarkalleen moottorin arvokilvessa kuvatulla tavalla.

Esimerkki induktiomoottorin arvokilvesta:

(& ABB Motors C€ oy

3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [~
\ No
[Ins.cl. F IP 55
v Hz [kW [ vmin | A |cos ®|IAIN|tE/s

690Y 50 |30 1475 | 32.5 | 0.83
400D 50 | 30 [1475 | 56 [0.83
660 Y 50 | 30 [1470 | 34 0.83
380D 50 [ 30 [1470 | 59 [0.83
415D 50 | 30 |1475 | 54 0.83
440D 60 35 1770 | 59 0.83
Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 m  6210/C3 [ 180 kg

@ IEC 34-1 -@

[ | Valitse moottorin tyyppi. Palkal ® (™ ACS480 =00 H:
Tarkista, ettd moottorin tiedot ovat oikein. Arvot on Moottorin nimellisarvot  ES——
méaaritetty ennalta taajuusmuuttajan koon Ersi arvor maottorin arvokilvesta ja
perusteella, mutta tulee tarkistaa, ettd ne sytitd ne tahdn:

vastaavat moottoria. .

. Lo - P Ep:§t::1htirru:u:utr.n:uri *
Aloita moottorin nimellisvirrasta. Virta: 18w
Jos arvoa tarvitsee muuttaa, siirry valitun rivin Jannite: 4000w
muokkausnakymaan painamalla (»}-painiketta e —
(kun tdma symboli nakyy rivin lopussa). Takaisin 15:56 Seuraava
[] | Aseta oikea arvo: Pakal® ™ ACS4E0 200 Hz
« Siirra kohdistinta vasemmalle ja oikealle (- ja Virta:
(»)-painikkeilla.

Voit hyvaksya uuden asetuksen painamalla
(Tallenna) -painiketta tai palata edelliseen

« Muuta arvoa (4)- ja (v)-painikkeilla. 1 @
HOW
¥

nakymaan tekematta muutoksia painamalla 0

5.2

(Peruuta) -painiketta.
Peruuta 15:56 Tallenna
O Jatka nimellisarvojen tarkistamista/muokkaamista Paikal & ¥ ALS4a =00 Hz

ja valitse skalaari- tai vektoriohjaustila.
Moottorin nimellinen cos ® ja nimellismomentti
ovat valinnaisia.

Vieritéd nayttoa alaspain @-painikkeella, jotta
naet nakyman viimeisen rivin.

Moottorin nimellisarvot EEE———

Etsi arvot moottorin arvokilvestd ja
syitd ne tahan:

Cos o [walinnainen): 000w
Momentu [valinnainen): 000 Mrmw

Kun olet muokannut viimeista rivia, paneeli siirtyy
seuraavaan nayttoon.

Voit siirtyd suoraan seuraavaan nayttoon 15:58 Seuraava
painamalla (Seuraava) -painiketta.
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Suuntatesti on valinnainen, ja se vaatii moottorin
pyérittamista. Al tee tata, jos siitéd voi aiheutua
vaaratilanne tai jos mekaaninen kokoonpano ei
salli sita.

Voit tehda suuntatestin valitsemalla Pyorita

moottoria -vaihtoehdon ja painamalla
(Seuraava) -painiketta.

Paikal ¢ (™ ACS480 +0.0Hz

Suuntatesti? [ m—

Tarkistetaanko suunta pyéricérnalla
moottoria’?

Ei nyt

Pydrita mootonia

Takaisin 15:58 Seuraava

0 Kaynnista taajuusmuuttaja painamalla paneelin Faikal & ™ ALSAED =50 Hz
kaynnist iniketta | ©@17.

aynnistyspainietia Valitse Kiynnisti L

Waroitus! Ennen kuin kayttaonotto on
suoritetty, turvatoiminnot et ole
kaytissd ja moottorin nopeus on 5 Hz.

Pytirayta moottoria valitsernalla
Kaynnistd ja tarkista siteen

Takaisin

15:59 |

Tarkista moottorin pydrimissuunta.

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

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

Suunta eteenpain Suunta taaksepain

Paikal> T ACS480 =50 Hz

Onko suunta eteenpiiin? N

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

4, MOotton pyini ere

Ei, korjaa suunta

Takaisin 15:54 Seuraava

Jos haluat varmuuskopioida jo tehdyt asetukset,
valitse vaihtoehto Ota varmuuskopio ja paina
(Seuraava) -painiketta.

Jos et halua ottaa varmuuskopiota, valitse
vaihtoehto Ei nyt ja paina (Seuraava) -
painiketta.

Paikal & (™ ACS480 =0.0 Hz

Tehddanko varmuuskop.., I

Kopioi kaikki asetukser
ohjauspaneelin tallennettuun
varmuuskopiotiedostoon. Palautus:
Walikko = Varmuuskopior.

EC

Cita varminelonin

Takaisin 16:00 Seuraava
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Ensimmainen kaynnistys on nyt valmis ja

Paikal. &> (™ ACS480 =0.0Hz

taajuusmuuttaja on valmis kaytettavaksi.

Palaa aloitusnéyttéon painamalla (Valmis)-
painiketta.

Ensimmiiinen kiynnisty...
Taajuusmuuttaja on kayttivalmis.

Kaynnistapysava: oI
Suunta: DIz
Ohjearvo [taajuus): Al skaalamu
Takaisin 16:00 Yalmis
Paneelissa nakyy aloitusnaytto, jossa valvotaan Pakal® (% ALSAA0 =10 Hz

valittujen signaalien arvoja.

Lahtitaajuus

0.00

Hz
Moottarin virta
< 0.00p
Muoottarin maomentt
o 0.0
Yalinnat 16:00 Yalikko
2 — Lisaasetukset Ensisijaiset asetukset -valikossa
Voit maarittaa tarvittavat lisdsaadot, kuten Paikal & ¥ ACS480 =00 Hz
makron, ramppien ja rajojen asetukset Paavalikko
aloittamalla paavalikosta. Siirry paavalikkoon —
painamalla (Valikko) -painiketta. E! Ensisijaiset asetukset  »
Valitse Ensisijaiset asetukset ja paina ie 1/0 .
(Valitse) -painiketta (tai (»)). F:
ABB suosittelee, ettd maaritat ainakin seuraavat A Vianmddritys .
lisdasetukset: [ = NV e . .
+ Valitse erikseen makron tai asetuksen Lopeta 16:00 Valitse
kaynnistys-, pysaytys- ja ohjearvot. Pakal$ (™ ALS480 +0.0 Hz

* Rampit

* Rajat

Ensisijaiset asetukset -valikossa voit saataa
myds moottoriin, PID-ohjaukseen, kenttavaylaan,
lisatoimintoihin, kelloon, alueeseen ja nayttéon
liittyvia asetuksia. Liséksi valikossa on vaihtoehto
paneelin aloitusnaytdn palauttamiseen.

Ensisijaiset asetukset

Maoottari

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

-
Kaynnistys, pysaytys, ohje -
Rampit -
Rajat 3
Takaisin 16:00 Yalitse
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2 — Lisaasetukset: Makro

Valitse Makro: ja paina (Valitse) -painiketta
(tai ().

Pakal® (™ ACS480 +0.0Hz

Ensisijaiset asetukset

Moatton

Kaynnistys, pysdytys, ohje
Rampit

Rajat

¥ ¥ rv¥rwr

Takaisin 600 “Valitse

Voit vaihtaa kaytdssa olevan makron valitsemalla
uuden makron ja painamalla (Valitse) -
painiketta tai palata tekemattd muutoksia
painamalla (Takaisin) -painiketta.
Huomautuksia:

» Makron vaihtaminen palauttaa kaikki asetukset
valitun makron oletusasetuksiin moottorin
tietoja lukuun ottamatta.

» Kun vaihdat makron, muutat samalla myés 1/O-
signaalien kayton taajuusmuuttajassa.
Varmista, etta todelliset 1/0-kytkennét ja 1/0O-
signaalien kayttd ohjausohjelmassa vastaavat
toisiaan. Voit tarkistaa voimassa olevan |/O-
signaalien kaytdn paavalikon 1/O-valikosta
(katso sivu 28).

Saat tietoja valitusta makrosta painamalla [%—
painiketta. Ohjesivulla nékyy signaalien ja I/O-
litdntojen kaytto. Tarkat 1/0O-kytkentakaaviot
ovat luvussa Ohjausmakrot sivulla 73.

Voit selata sivua @-ja @-painikkeilla.

Voit palata Qhjausmakro-alivalikkoon
painamalla (Poistu) -painiketta.

» Kaikki makrot ABB-vakio-ohjausmakroa
(vektori) lukuun ottamatta kayttavat
oletusarvoisesti moottorin skalaarisdatoa.
Ensimmaisen kaynnistyksen yhteydessa voit
valita kayttéon skalaari- tai
vektorimoottorisaadon. Jos haluat mydhemmin
muuttaa valintaa, valitse Valikko - Ensisijaiset
asetukset - Moottori - Ohjaustila ja seuraa
ohjeita.

Huomautus: Useimmat makrot kayttavat 1/0-

toimintoja, jotka on maaritetty vain, jos

jarjestelmaan on asennettu I/0O-moduuli. Jos
kaytossa ei ole I/0O-moduulia, valitse ABB:n
rajoitettu makro tai muuta I/O-oletustoimintoja
parametriasetuksilla.

Faikal ¢ ™ ACS4R0 =0.0Hz

Ohjausmakro

Paina [7], jos haluat nahda
kaapeloinnin kuvaukset.
WARDITUS: Palauttaa kaikki asetukser.

Kolmijohdin

Ml
Takaisin 16:01 Yalitse
Paikal ¢ ™ ALS480 S00Hz

e ABB vakio-ohjaus

Yksi signaali o
kaynnistysta/pysaytysta ja toinen
suunnan valintaa warten. Tama on
tehdasasetus.

| Q-kytkennat tatd ohjausmakroa

Lopeta 16:01

Faikal® (™ ACS480 =0.0Hz

e ABB vakio-ohjaus

[ /0-kytkennat tata ohjausmakroa
warten:

OI7: Kaynnistys /pysaytys

DIZ: Eteen/taakse

013: Yakionopeuden valinta

Dl4: Yakionopeuden valinta

Lopeta 16:02
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2 — Lisaasetukset: Kaynnistys-, pysédytys- ja ohjearvot

Jos et halua kayttda makroa, maarita asetukset Faikal < ¥ ACS480 =00 M2
kaynnistysta, pysaytysta ja ohjetta varten:

Valitse Kdynnistys, pysaytys, ohje ja paina
(Valitse) -painiketta (tai (»)).

Kiynnistys, pysiytys, ohje

Chjearvon lzhde: A1 suaraan By
All-skaalaus 3
Kaynn /pysaytSsuun._: DIT kaynnis...
Toissijainen ohjauspaikka Pois pa.»

Wakiotaajuudet Paallaw

Takaisin 16:02 Muokkaa
Saada parametreja tarpeen mukaan. Pakal & o ACSAAD *00H:
Valitse parametri ja paina (Valitse) - Ensisijaiset asetukset
painiketta. A Makro: ABB vakio-ohjaus
Kun muutat asetuksia, muutat samalla my6s 1/O- || Maorari .
signaalien kaytt6a taajuusmuuttajassa. Varmista, Kavnni .
etta todelliset 1/0O-kytkennat ja I/O-signaalien Hapit ; -
kaytté ohjausohjelmassa vastaavat toisiaan. Voit Rajat .

tarkistaa voimassa olevan I/O-signaalien kayton - -
paavalikon 1/O-valikosta (katso sivu 28). Takaisin 16:02 Valitse
Kun olet tehnyt haluamasi saadot, palaa
Ensisijaiset asetukset -valikkoon painamalla

(Takaisin) -painiketta.

2 — Lisaasetukset: Rampit
(moottorin kiihdytys- ja hidastusajat)

Valitse Rampit ja paina (Valitse) -painiketta |[Foaid ¥ ACSIAD =00h:
(tai (). Ensisijaiset asetukset
A Makra: ABB vakio-ohjaus
Mootar 3
Kaynnistys, pysiytys, ohje >
Rampit (3
Rajat 3
Takaisin 18:02 Yalitse
S4&adéa parametreja tarpeen mukaan. Pakal® (= ALS4E0 =00 Hz
Valitse parametri ja paina (Muokkaa) - Rampit
painiketta. .
Kun olet tehnyt haluamasi s&adoét, palaa Hidastusaika: 20000 s
Ensisijaiset asetukset -valikkoon painamalla Taajuuden skaalaus ramp.... 50.00 Hz
(Takaisin) -painiketta. Pyiinstyksen aika: 0100 =

Pysaytystapa: Wapaasti pyirien

Takaisin 11:25 Muokkaa
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2 — Lisaasetukset: Rajat

Valitse Rajat ja paina (Valitse) -painiketta
(tai (»)).

Paikal.$ (™ ACS480

=0.0Hz

Rajat

Minimitaajuus: 5000 Hz
Maksimitaajus: 50.00 Hz
Maksimivira: 324 A
Takaisin 16:03 Muokkaa
0 Séaada parametreja tarpeen mukaan. Falkal ® €% ALSAA0 =00 Hz

Valitse parametri ja paina (Valitse) -

Ensisijaiset asetukset

painiketta. A Makro: ABB vakio-ohjaus
Kun olet tehnyt haluamasi saadét, palaa Moottar -
Ensisijaiset asetukset -valikkoon painamalla Kaynnistys, pysaytys, ohje -
(Takaisin) -painiketta. Rampit .
[Takaisin 16:02 Valitse
3 - I/0-valikko
0 Kun olettehpytliséséédbt, var‘mista,‘ettéfodglllliset Faikal.® % ACS480 =00 H:z
I/O-kytkennat vastaavat 1/0-signaalien kaytt6a —
; . Pasvalikko
ohjausohjelmassa. L
Valitse paivalikosta l/O ja paina sitten Ee] Ensisiiaiset asetukset  »
(Valitse) -painiketta, niin 1/0-valikko avautuu. i:: 1/0 ,
L
EE Yianmiaritys 8
Lopeta 16:03 Yalitse
Valitse liitdntd, jonka haluat tarkistaa, ja paina Paikal & ¥ ACSE80 =00H:
O (Valitse) -painiketta (tai (»)). 70 :
s e
Diz: 4 Suunta
O13: 0 Kaytety useassa pakassaw
D40 Kaytetry useassa paikassaw
0I5 0 Vahda ramppiasetuksesn 2w
Takaisin 16:03 Yalitse
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Néet sellaisen parametrin tiedot, jota ei voi saétéa |[Faikal o % ACS400 =00 Hz
1/0-valikon kautta, kun painat (Nakyma) - DIt
painiketta. e .

Kaytetaan: Kaynnistys/pysaytys

Lisga kayta
Takaisin 16:04 MNiikymi
Voit sdataa parametrin arvoa painamalla ensin Paikal < ¥ ALGAR0 =0 Hz
(Muokkaa) -painiketta, saatamalla arvoa DIT:
kayttamalla (4)-, (v)-, (O- ja ()-painikkeita ja )

Oloarva: 0

painamalla lopuksi (Tallenna) -painiketta.
Huomaa, etta todellisten kytkentdjen taytyy
vastata uutta arvoa.

Voit palata padvalikkoon painamalla
(Takaisin) -painiketta toistuvasti. Takaisin 16:04 Muckkaa

Paikal ¢ ™ ACS480 s00H:z
Lisds kytto

Ei kgytemy

OIT kaynnistys #pysaytys
OIT kaynnistys/pys
DI eteen, DIZ taakse
OITP kaynnistys, DIZ pysayiys
Peruuta 16:04 Tallenna

4 — Vianmadritys-valikko

Kun oIet"tehnyt I.isésé?idétj'e';\"ta_rkistangt 1/0- Paikal. & 4 ACS4a0 <00 Hz
kytkennat, varmista Vianmaaritys-valikon avulla, Pasvalikko
etta kokoonpano toimii oikein. L

Valitse padvalikosta Vianmairitys ja paina E: Ensisijaiset asetukset  »
(Valitse) -painiketta (tai (»)). ig 170 .

EE Vianmédaritys
[a ]

Lopeta ] 13;04 Yalitse
Valitse diagnostiikkavaihtoehto, jonka haluat Faikal & ¥ ACSAE0 =00 H:z
nahda, ja paina (Valitse) -painiketta. Vianmaaritys

Palaa Vianmaaritys-valikkoon painamalla
(Takaisin) -painiketta.

Rajatla . -

Takaisin 1604 Valitse
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5 — Varmuuskopiointi

0 ABB suosittelee varmuuskopion tekemista, kun
kayttéonotto on valmis.

Valitse paavalikosta Varmuuskopiot ja paina

(Valitse) -painiketta (tai (»)).

Paikal© (™ ACS480 +0.0 Hz

Pidvalikko
-

ﬂ Jirjestelmitiedot S
g Energiatehokkuus -

Lopeta 16:05 Yalitse

0 Aloita varmuuskopiointi painamalla (Valitse)
-painiketta.

Pakal.® (™ ACS480 +0.0rpm

Yarmuuskopiot

Luo varmuuskopio

ACS480 (3) 16.12.2018 autcha... »
ACS480 19.12.2016 .
3 ACS480 (2) 18.12.2018

Takaisin 18:36 Yalitse
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Taajuusmuuttajan ohjaus I/O-liitannan kautta

Seuraavassa taulukossa kuvataan, kuinka taajuusmuuttajaa ohjataan digitaali- ja

analogiatulojen kautta, kun
* moottorin kayttdonotto on tehty ja

» ABB-vakio-ohjausmakron oletusparametriasetukset ovat kaytdssa.

Alustavat asetukset

Jos pyodrimissuuntaa on vaihdettava, tarkista, etta rajat
sallivat suunnan asettamisen taaksepain. Siirry
kohtaan Valikko - Ensisijaiset asetukset - Rajat ja
varmista, ettd minimirajalla on negatiivinen arvo ja
maksimirajalla positiivinen arvo.

Varmista, ettd ohjausliitannat on tehty ABB-vakio-
ohjausmakron liitdntdkaavion mukaan.

Huomautus: Useimmat makrot kayttavat 1/O-
toimintoja, jotka on maaritetty vain, jos jarjestelmaan
on asennettu I/O-moduuli. Jos kaytdssa ei ole 1/0O-
moduulia, valitse ABB:n rajoitettu makro tai muuta I/O-
oletustoimintoja parametriasetuksilla.

Varmista, etta taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa.
Voit vaihtaa kauko-ohjauksen ja paikallisohjauksen

vélilld painamalla (LocRem)-painiketta.

Katso kohta ABB:n vakio-
ohjausmakro sivulla 75.

Kauko-ohjauksessa paneelin nayton
vasemmassa ylakulmassa nakyy
teksti Kauko-ohjaus.

Moottorin kdynnistiminen ja nopeudensaato
Kytke ensin digitaalitulo DI1 p&alle. Fauko T ALSAEN 703 Az
Nuoli alkaa py6ria. Nuoli nakyy katkoviivana, kunnes Lahtotaajuus
asetusarvo on saavutettu. Hz 1 4 20‘
Muuta taajuusmuuttajan lahtétaajuutta (moottorin Woottonn vita
nopeutta) séatdmalla analogiatulon Al1 jannitetta. A U . 3 9 ‘)
Moottorin momentt
% 1.4
Yalinnat 13:51 Yalikko
Moottorin pyérimissuunnan vaihtaminen
Taaksepain: Kytke digitaalitulo DI2 paalle. Fauko T ACS480 03 Hz
Eteenpain: Kytke digitaalitulo DI2 pois paalta. Lahtotaajuus
" -14.90]
Moottonin virta
(. 0.39)
Moottorin momentt
o -0.9]
¥Yalinnat 14:03 Yalikko
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Moottorin pysayttaminen

Kytke digitaalitulo DI1 pois paalta. Nuolen pydrimisliike
pysahtyy.

Kauko 7y ACE8D

-20.3 He

Lahtitaajuus

Hz

0.00

Moottonin virta

s

0.00p

Maottarin momentti

%

0.0

¥alinnat 13:52

Yalikko
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ID-ajon suoritus

Taajuusmuuttaja arvioi moottorin ominaisuudet automaattisesti kayttamalla
Paikallaan-1D-ajoa, kun taajuusmuuttaja kaynnistetdan ensimmaisen kerran
vektoriohjauksessa ja aina, kun jotain moottorin parametria (ryhma 99 Moottorin
tiedot) muutetaan. Nain tapahtuu, kun

* parametrin 99.13 Tunnistusajo pyydetty valintana on Paikallaan ja

* parametrin 99.04 Moottorisdéatétapa valintana on Vektori.

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

jos

» kaytetaan vektoriohjausta (parametrin 99.04 Moottorisédatétapa arvoksi on
asetettu Vektori) ja

+ kaytetdan kestomagneettimoottoria (parametrin 99.03 Moottorin tyyppi arvoksi on
asetettu Kestomagneettimoottori),

» kaytetdan synkronista reluktanssimoottoria (SynRM, parametrin 99.03 Moottorin
tyyppi arvoksi on asetettu SynRM),

+ taajuusmuuttaja toimii 1ahelld nollanopeusohjeita tai

+ tarvitaan toimintaa moottorin nimellismomentin ylittdvalld momenttialueella
laajalla nopeusalueella.

Suorita ID-ajo ID-ajo-assistantilla valitsemalla Valikko - Ensisijaiset asetukset -
Moottori - ID-ajo (katso sivu 34) tai parametrilla 99.13 Tunnistusajo pyydetty (katso
sivu 36).

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

Huomautus: Jos olet jo maarittanyt sovelluksen parametrit kayttamalla moottorin

skalaariohjausta (parametrin 99.04 Moottorisédététapa arvona on Skalaari) ja

moottorin ohjaustilan arvoksi taytyy muuttaa Vektori,

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

tai
» Aseta parametrin 99.04 Moottorisdéatétapa arvoksi Vektori ja

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

*  Momenttisdaddlla ohjatun taajuusmuuttajan tapauksessa tarkista myés ryhman
26 Momenttiohjeketju parametrit.
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ID-ajon vaiheet

ID-ajo-assistantin avulla

Ennakkotarkistus

2 2 VAROITUS! ID-ajon aikana moottori toimii 50...80 %:n nopeudella

nimellisnopeudesta. Moottori pyérii eteenpain. Varmista ennen ID-ajoa, etta
moottorin kdyttdminen on turvallista.

Al4 suorita ID-ajoa py®érivilld moottorilla. Ennen ID-ajon aloittamista
varmista, ettd moottori on pysahdyksissa.

[J | Kytke moottori irti kaytettavasta laitteesta.

[ | Tarkista, ettd moottorin tietojen parametriarvot vastaavat moottorin arvokilven tietoja.

[ | Tarkista, ettd STO-piiri on suljettu.

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

O | Miniminopeus < 0 rpm

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

O | Maksimivirta > 0,5 x moottorin nimellisvirta

O | Maksimimomentti > 50 %

0 Varmista, ettd paneeli on paikallisohjaustilassa (vasemmassa ylakulmassa nakyy teksti
"Paikall.”). Voit vaihtaa paikallisohjauksen ja kauko-ohjauksen vélilla painamalla foc/Ren-
painiketta.

ID-ajo
Siirry paavalikkoon painamalla kotinaytossa Palkal @ €= 405480 =00 Hz

U (Valikko) -painiketta. Ptvalikko :
Valitse Ensisijaiset asetukset ja paina —

(Valitse) -painiketta (tai (3)). E: Ensisijaiset asetukset -
mS 1/0 >
EE Yianmiaritys .

Lopeta 16:00 Valitse

[] | Valitse Moottori ja paina (Valitse) - Pakal® (9 ALSIAD O

painiketta (tai ().

Ensisijaiset asetukset

A Makro: ABB vakio-ohjaus
Moottan

Kaynnistys, pysaytys, ohje -
Rampit -
Rajar -

Takaisin 1600 “Valitse
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Valitse ID-ajo (ndkyvissa vain, kun
taajuusmuuttaja on vektoriohjaustilassa) ja paina

(Valitse) -painiketta (tai (»)).

Paikal 6 (™ AC3480 0.0 rpm
Moottori
A 0hjaustila Yektori

A Nimellisarvat
D30

Valmis

Lampiisuojaus - arvioitu 20°Cw

Lampiisuojaus - mitattu -
Takaisin 1600 Valitse
Valit.se suorit‘etltavan IDTajon tyyppi ja paina Pakal® €= ACS480 =00 pm
(Valitse) -painiketta (tai (»)). D-ajo? p—

Yalitse haluamasi 10-ajon tyyppi.
Lisatietoja saat valitsemalla [7].

Paikallaan 10-ajo
Marmaali 1D-ajo

Supistettu 10-ajo

Takaisin 16:03 Seuraava

Ylareunassa nakyy varoitusilmoitus
Tunnistusajo muutaman sekunnin ajan.
Paneelin LED-valo alkaa vilkkua vihredna
aktiivisen varoituksen merkiksi.

Tarkista paneelissa nakyvat moottorin rajat. Jos
tarvitset muita rajoja ID-ajon aikana, voit sy6ttaa
ne tassa. Alkuperaiset rajat palautetaan ID-ajon
jalkeen.

Paina (Seuraava) -painiketta.

Paikal ¢ ™ ACS480 0.0 rpm

Tilapiiiset moottorin rajat EEE———
Jos tarvitset entyisia rajoja 10-ajon
aikana, saada arvoja nyt. Nykyiset
arvot palautetaan |D-ajon jalkeen.
-1500.00 rprm -
1360.00 rpm »

Sod b

Minimino peus
Maksiminopeus

RA_1_

Takaisin 16:03 Seuraava

Kaynnista ID-ajo painamalla kaynnistyspainiketta
(&3)

ABB suosittelee, ettd ohjauspaneelin painikkeita
ei paineta ID-ajon aikana. ID-ajo voidaan
kuitenkin keskeyttaa milloin vain painamalla
pysaytyspainiketta ( ).

Toiminnon etenemisnayttd nakyy ID-ajon aikana.
Kun ID-ajo on suoritettu loppuun, teksti ID-ajo
valmis tulee nayttéon. LED-valo lakkaa
vilkkumasta.

Jos ID-ajo epéonnistuu, vika FF61 ID-ajo
naytetaan. Lisatietoja on luvussa Vianetsinté
sivulla 441.

Pakal. & ™ ACS480 =00 rprm

Valitse |ID-ajo: Kiynnisti M

Moottorin syitetdan tasavirtaa
minuutin ajan ja akseli voi pyira puoli
kierrosta.

|0-ajon jélkeen taajuusmuutta)a

pysahtyy.

Takaisin 1415

Pakal® ™ ACS4R0 =0.0 rpm

ID-ajo kiynnissi
Tamé vol kestda muutaman minuutn.

Moottorin nopeus 1320.83 rpm
Mootorin vira 0.98 4
Muoottarin momentti oo %

16:04
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Parametrilla 99.13 Tunnistusajo pyydetty

Ennakkotarkistus

2 2 VAROITUS! ID-ajon aikana moottori toimii 50...80 %:n nopeudella

nimellisnopeudesta. Moottori pydrii eteenpain. Varmista ennen ID-ajoa, etta
moottorin kdyttdminen on turvallista.

Al suorita ID-ajoa pyérivilla moottorilla. Ennen ID-ajon aloittamista
varmista, ettd moottori on pysahdyksissa.

[ | Kytke moottori irti kaytettavasta laitteesta.

[ | Tarkista, ettd moottorin tietojen parametriarvot vastaavat moottorin arvokilven tietoja.

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

Jos parametriarvoja (ryhméat 70 Vakio DI, RO ... 99 Moottorin tiedot) muutetaan ennen
ID-ajoa, tarkista, ettd uudet arvot tayttavat seuraavat ehdot:

[ | 30.11 Miniminopeus < 0 rpm

O | 30.12 Maksiminopeus = moottorin nimellisnopeus (Normaali ID-ajotoiminto edellyttaa,
ettd moottoria kaytetdan 100 %:n nopeudella.)

O | 30.17 Maksimivirta > 0,5 x moottorin nimellisvirta

O | 30.20 Maksimimomentti 1 > 50 % tai 30.24 Maksimimomentti 2 > 50 % sen mukaan, mika
momenttiraja-asetus on otettu kayttdén parametrilla 30.18 Mom.rajan val..

Tarkista, etta

O | salli kaynti (parametri 20.12 Kéyntilupa 1 I&dhde) on aktiivinen

[ | salli kdynnistys (parametri 20.19 Kaynnistyslupa) on aktiivinen

O | pyOrityslupa (parametri 20.22 Pydrityslupa) on aktiivinen.

0 Varmista, etta paneeli on paikallisohjaustilassa (vasemmassa ylakulmassa nakyy teksti
"Paikall.”). Voit vaihtaa paikallisohjauksen ja kauko-ohjauksen vélilla painamalla foc/Ren-
painiketta.

ID-ajo
0 Siirry paavalikkoon painamalla kotinaytéssa Fakal® €% ACS400 =010 1z

(Valikko) -painiketta. Padvalikko

Paina |4]. .
@ E: Ensisijaiset asetukset -

-]
mS 1/0 ,
EE Vianmiaritys -
| = |

Lupeta.“ . 1EDD . Valitse
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Valitse Parametrit ja paina (Valitse) -
painiketta (tai ().

Falkal & ™ ACS480 =0.0 rpm
Pidvalikko
| = *
g Energiatehokkuus -
Yarmuuskopiot -

g! Parametrit 3

Lopeta 16:00 Yalitse
Valitse Téydellinen luettelo ja paina Pakal® (¥ ACSIE0 =00 rpm
(Valitse) -painiketta (tai (»)). p—
Taydellinen luettelo
suosikic -
Muokattu -
Takaisin 16:00 Valitse
Vierita siyua @"-ja @-paini_kke_illa, ve'alitse. Paikal. & ™ ACS400 <00 rpm
parametriryhma 99 Moottorin tiedot ja paina Tavdell Inettel
(Valitse) -painiketta (tai (»)). dydellinen fuettelo -
95 Laitreiston konfiguraint -
86 Jarjestelma -
97 Moottoris&ats -
98 Kayred)jan moottoriparametrit 3

orin tiedot

Takaisin 16:00 Yalitse

Vierita sivua [4)- ja [v]-painikkeilla, valitse
parametri 99.13 Tunnistusajo pyydetty (99.73
Tunnistusajo pyydetty) ja paina (Valitse) -
painiketta (tai ().

Pakal & (™ ACS480 0.0 rpm

99 Moottorin tiedot

99.09 Moorranin nimellisnop... 1360 rpm
8910 Moortorin nimellisteho 018 kW

99.17 Moortanin nimellinen cos ¢ 0.71
8912 Mootonin nimellisma... 0.000 Mm
3913 Tunnistusajo pyydetty [

Takaisin 16:01 Muokkaa

Valitse ID-ajon tyyppi ja paina (Tallenna) -
painiketta (tai ().

Paikal.© (™ ACS480 ~0.0 rpm

9813 Tunnistusajo pyydetty
[0] Ei

[1] Warmaali
[2] Supistettu
[3] Paikallaan
[6] Kehittynyt

Peruuta 16:01 Tallenna
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0 Paneeli palaa edelliseen nayttdon ja 25 Tunnistusajo
varoitusilmoitus Tunnistusajo nakyy ylareunassa 09 Moottorin tiedot
muutaman sekunnin ajan. T
Paneelin LED-valo alkaa vilkkua vihreana 34.09 Mnottor!n n!mell!snnp... 1360 rpm
aktiivisen varoituksen merkiksi (AFF6). 89.10 Moomorin nimellisteha 018 k'
AFF6-varoitusnéytts tulee nékyvin, jos mitaan (|2 | Meoterin nimelinen cos ¢ 0.00
painiketta ei paineta minuutin aikana. Jos g_ MDDD”” nimellismo.__0.000 N
painiketta (Korjausohje) painetaan, etty Mormaal
nakyviin tulee teksti, jonka mukaan ID-ajo Takaisin 16:02 Muokkaa
suoritetaan seuraavan kaynnistyksen Palkal©@  (® ALS480 200 rpm
yhteydessa. Voit piilottaa varoitusnakyman Varors AFFG
painamalla painiketta (Piilota). Aukood: 0000 0000

L o L o Tunnistusajo 13:05:10

Kaynnista |D-ajo painamalla kdynnistyspainiketta Maottorin |D-ajo alkamassa
(€23)
ABB suosittelee, ettd ohjauspaneelin painikkeita
ei paineta ID-ajon aikana. ID-ajo voidaan — - -
kuitenkin keskeyttéa milloin vain painamalla Piilota 1802 Korjausohje
pyséaytyspainiketta ( ).

0 ID-ajon aikana nuoli pydrii ylareunassa. Palkal.& X ALS400 <00 rpm

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

Jos ID-ajo epdonnistuu, vika FF61 ID-ajo
naytetaan. Lisatietoja on luvussa Vianetsinté
sivulla 441.

99 Moottorin tiedot

89.09 Moottorin nimellisnop... 1360 rpm
99.10 Maoortorin nimellisteho 018 kWY
89.17 Moottorin nimellinen cos ¢ 0.00
0.000 Nm
I ali
Muokkaa
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Ohjauspaneeli

Yleista

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

Ohjauspaneelin irrottaminen ja paikalleen asentaminen

Irrota ohjauspaneeli painamalla yldosan kiinnityspidiketta (1a) ja vetamalla paneelia
ylareunasta eteenpain (1b).
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Asenna ohjauspaneeli takaisin paikalleen asettamalla ensin sen alareuna paikalleen
(1a), painamalla sitten yldosan kiinnityspidiketta (1b) ja tyéntdmalla paneeli
paikalleen ylareunasta (1c).

1 | Ohjauspaneelin ndytén osat 6 | Nuolipainikkeet

2 | Vasemmanpuoleinen valintapainike 7 | Pysaytys (katso Start ja Stop)

3 | Oikeanpuoleinen valintapainike 8 | Kaynnistys (katso Start ja Stop)

4 | Tilan LED-valo (katso luvun Huolto ja 9 | Paikallisohjaus/kauko-ohjaus (katso
laitteen vianhaku kohta LED- Loc/Rem)
merkkivalot taajuusmuuttajan
Laiteoppaasta)

5 | Ohje 10 | USB-liitin
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Ohjauspaneelin nayton osat

Useimmissa nakymissa naytdssa nakyvat seuraavat elementit:

o X\ [ o

F'eukal & EE—.g. {™* ACS480 2144 Hz

oo 1749
O 0.66)

@—<

p Moattarin virta

A,

[Maoottarin momentt; ]

. 9.9
Yalinnat 10:07 ¥Yalikko

o—" o 0

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

» Ei tekstia: Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, mutta sitd ohjataan
toisesta laitteesta kasin. Ylareunassa nakyvat kuvakkeet ilmaisevat, mitka
toiminnot ovat sallittuja:

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

+ Paikall.: Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, ja sitd ohjataan tasta
ohjauspaneelista kasin. Ylareunassa nakyvat kuvakkeet ilmaisevat, mitka
toiminnot ovat sallittuja:

Teksti/kuvakkeet | Kdynnistys tasta Pysaytys tasta Ohjearvon
ohjauspaneelista ohjauspaneelista antaminen tasta
paneelista
Paikalli- g & | Saliittu Sallittu Sallittu

nen
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+ Kauko: Taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa, eli sitéd ohjataan 1/0:n tai
kenttavaylan kautta. Ylareunassa nakyvat kuvakkeet ilmaisevat, mitka
toiminnot ovat sallittuja ohjauspaneelin kautta:

Teksti/kuvakkeet | Kaynnistys tasta Pyséytys tasta Ohjearvon
ohjauspaneelista ohjauspaneelista antaminen tasta

paneelista

Kauko- Ei sallittu Ei sallittu Ei sallittu

ohjaus

Kauko- ¢, Sallittu Sallittu Ei sallittu

ohjaus

Kauko- % | Ei sallittu Sallittu Sallittu

ohjaus

Kauko- & | Sallittu Sallittu Sallittu

ohjaus

2. Ohjauspaneelin vayla: limaisee, ettad tahan paneeliin on kytketty useita
taajuusmuuttajia. Voit vaihtaa toiseen taajuusmuuttajaan siirtymalla kohtaan
Valinnat - Valitse taajuusmuuttaja.

3. Tilakuvake: lImaisee taajuusmuuttajan ja moottorin tilan. Nuolen suunta ilmaisee
py6rimissuunnan (eteenpain eli myotapaivaan tai taaksepain eli vastapaivaan).

Tila-kuvake | Animaatio Taajuusmuuttajan tila

e - Pysaytetty

[ - Pysaytetty, kaynnistys estetty

[ Vilkkuu Pysaytetty; kdynnistyskomento annettu mutta

kaynnistys estetty. Katso ohjauspaneelin kohta
Valikko - Vianmaaritys.

Sl ] Vilkkuu Virhe

e Vilkkuu Kay, asetusarvossa, mutta ohjearvo on 0
(e Pyorii Kay, ei asetusarvossa

e Pyorii Kay, asetusarvossa

i1} - Esilammitys (moottorin Iammitys) aktiivinen
Z, - PID-lepotila aktiivinen

4. Taajuusmuuttajan nimi: Jos nimi on annettu, se nakyy ylareunassa. Oletusarvo
on "ACS480”. Voit muuttaa ohjauspaneelissa nakyvan nimen valitsemalla Valikko
- Ensisijaiset asetukset - Kello, alue, naytto (katso sivu 62).

5. Ohjearvo: Nopeus, taajuus jne. ndytetdan yhdesséa yksikdn kanssa. Tietoja
ohjearvon muuttamisesta Ensisijaiset asetukset -valikossa on sivulla 46.

6. Siséltoéalue: Nakyman varsinainen sisaltd nakyy talla alueella. Sisaltd vaihtelee
eri ndkymissa. Sivulla 47 nakyva esimerkkindkyma on ohjauspaneelin
paanakyma, jota kutsutaan kotinaytdksi.
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7. Valintapainikkeiden valinnat: Nayttd4 valintapainikkeiden (=’ ja (&)
toiminnot tietyssa tilanteessa.

8. Kello: Kello nayttaa kuluvan ajan. Voit muuttaa ohjauspaneelin kellonajan ja ajan
esitysmuodon valitsemalla Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kello, alue, naytto
(katso sivu 62).

Voit sdataa ohjauspaneelin ndyton kontrastia ja taustavalon toimintaa valitsemalla
Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kello, alue, ndytto (katso sivu 62).

Painikkeet

Ohjauspaneelin painikkeet on kuvattu alla.

Loc/Rem

Vasemmanpuoleinen valintapainike

Vasemmanpuoleista valintapainiketta (=) kaytetaan tavallisesti toiminnosta
poistumiseen ja toiminnon peruuttamiseen. Sen toiminto tietyssa tilanteessa nakyy
naytdn vasemmassa alakulmassa olevassa valintapainikkeen valinnassa.

Kun pidat (—’-painiketta painettuna, poistut kustakin naytésta vuorollaan, kunnes
olet taas kotindytdssa. Tama toiminto ei toimi erikoisnaytoissa.

Oikeanpuoleinen valintapainike

Oikeanpuoleista valintapainiketta ((—)) kaytetaan tavallisesti valitsemiseen,
hyvaksymiseen ja vahvistamiseen. Valintapainikkeen toiminto tietyssa tilanteessa
nakyy naytdn oikeassa alakulmassa olevassa valintapainikkeen valinnassa.

Nuolipainikkeet

Yl4- ja alanuolipainikkeita ([4] ja (v)) kaytetdan valintojen korostamiseen valikoissa ja
valintaluetteloissa, tekstisivujen vierittdmiseen ylds- ja alaspain seka arvojen
saatamiseen esimerkiksi aikaa asetettaessa, salasanaa syo6tettdessa tai parametrin
arvoa muutettaessa.

Vasenta ja oikeaa nuolipainiketta () ja (»)) kaytetdan kohdistimen siirtdmiseen
oikealle ja vasemmalle parametria muokattaessa seka eteen- ja taaksepain
siirtymiseen assistanteissa. Valikoissa () ja (»] toimivat samalla tavalla kuin ja

<.

Ohje

Ohjepainike ( ) avaa ohjesivun. Ohjesivu on tilannekohtainen, eli sivun sisalto liittyy
kulloinkin naytosséa olevaan valikkoon tai nakymaan.
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Start ja Stop

Paikallisohjauksessa kaynnistyspainike ((<>]) ja pyséytyspainike (@)
kaynnistavat ja pysayttavat taajuusmuuttajan.

Loc/Rem

Paikanvalintapainikkeella () ohjauspaikkaa vaihdetaan ohjauspaneelin
(paikallinen) ja etdyhteyksien (kauko-ohjaus) valilla. Kun ohjaus vaihdetaan kauko-
ohjauksesta paikalliseksi taajuusmuuttajan ollessa kaynnissa, taajuusmuuttaja jatkaa
toimintaa samalla nopeudella. Kun siirrytaan paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen,
etdohjauspaikan tila otetaan kayttéon.

Painikkeiden pikavalinnat

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

Pikavalinta

Kaytettavissa

Vaikutus

=+
+¢

Missa tahansa
naytéssa

Nayttokuvan tallentaminen. Ohjauspaneelin muistiin voi
tallentaa viisitoista kuvaa.

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

Liséohjeita on oppaassa ACX-AP-x assistant control
panels user’s manual (3AUA0000085685
[englanninkielinen]).

+ @ Missé tahansa Taustavalon kirkkauden saatadminen.
+[y) |néytdssa

+ @, Missa tahansa Naytdn kontrastin sdatadminen.

+[y) |naytdssa

—
<

Kotinaytéssa

Ohjearvon saataminen.

Parametrin muok-
kausnakymissa

Muokattavan parametrin palauttaminen
oletusarvoonsa.

+

@ ®®
@@@

Nakymassa, jossa
nakyy luettelo
parametrin
valinnoista

Valintojen tunnusnumeroiden nayttaminen tai
piilottaminen.

U

(pida
painettuna)

Missa tahansa
naytossa

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

Yleista

Tassa luvussa annetaan tarkat tiedot ohjauspaneelin Ensisijaiset asetukset-, I/O- ja

Vianmadritys-valikoista.

Paaset Ensisijaiset asetukset-, I/0- tai Vianmaaritys-valikkoon kotindytdsta
valitsemalla ensin Valikko, jolloin Paavalikko avautuu. Valitse sitten Paavalikosta
Ensisijaiset asetukset, I/O tai Vianmaaritys.

Paikal. ¢ (™ ACS480

=0.0 Hz

Paikal ¢ (™ ACS480

+0.0Hz

Lahtitaajuus
Hz

0.00]

Muoottorin virta

A

4

0.00p

Muoottorin momentt
%

0.0

Yalinnat 16:00

Yalikko

Piavalikko

E] Ensisijaiset asetukset 3

ig 1/0

EE Vianmidaritys
| = |

3

3

aneta.“ . 1BDD .

Yalitse
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Ensisijaiset asetukset -valikko
Paikal$ _ (* ACS4B0 200 Hz

Ensisijaiset asetukset
A Makra:

Moottori

Kaynnistys, pysaytys, ohje
Rampit

Rajat

¥ ¥ rr

Takaisin 600 “Valitse

Paaset Ensisijaiset asetukset -valikkoon kotindytdsta valitsemalla Valikko -
Ensisijaiset asetukset.

Ensisijaiset asetukset -valikossa voit sdataa ja maarittda taajuusmuuttajassa
kaytettyja lisdasetuksia.

ABB suosittelee, ettd maaritat ainakin seuraavat lisdasetukset, kun olet tehnyt ohjatut
asetukset ensimmaisen kdynnistyksen aputoiminnon avulla:

» Valitse Makro tai aseta kohdan Kaynnistys, pysaytys, ohje -arvot
*  Rampit
* Rajat

Ensisijaiset asetukset -valikossa voit sdatdd myds moottoriin, PID-ohjaukseen,
kenttavaylaan, lisatoimintoihin, kelloon, alueeseen ja nayttoon liittyvia asetuksia.
Lisaksi voit kuitata vika- ja tapahtumalokit, palauttaa paneelin kotindytdn, muut kuin
laitteistoon liittyvat parametrit, kenttéavayldasetukset, moottorin tiedot ja tunnistusajon
tulokset, kaikki parametrit tai loppukayttajan tekstit seka palauttaa kaiken
tehdasasetuksiin. Huomaa, etta Ensisijaiset asetukset -valikon kautta on
mahdollista muokata vain joitakin asetuksia; edistynyt konfigurointi tehdaan
parametrien avulla. Valitse Valikko - Parametrit. Lisatietoja eri parametreista on
luvussa Parametrit sivulla 175.

Asetukset-valikossa nakyva ¢My-symboli ilmaisee useita kytkettyja signaaleja/para-
metreja. ,-symboli iimaisee, ettd asetukseen liittyy assistantti, jonka avulla paramet-
reja voi muuttaa.

Saat lisatietoja Ensisijaiset asetukset -valikon valinnoista avaamalla ohjesivun [?|-
painikkeella.



Ohjauspaneelin asetukset, I/O ja vianmééritys 47

Alla olevasta kuvasta nakyy, kuinka Ensisijaiset asetukset -valikossa liikutaan.
Faikal & (¥ ACS480 $00H:

[t 0.00]

Moottorin virta
{ 0.00p
Moottorin moment
: 0.0
Yalinnat 16:00 Yalikko
Faikal & (™ ACS480 +0.0 Hz
Padvalikko ——————
L
m 10 .
EE Vianmairitys [
Lopeta 16:00 Yalitse
v
Paikal ™ ACS480 +0.0Hz
Ensisijaiset asetukset
Paikal & (™ ACS480 $0.0He
Moottari | Ensisijaiset asetukset ————|
Kaynnistys ,¥‘Makrg;|Pa\ka|.® ™ ACS480 F00Hz e Paikal > (™ ACS480 0.0 rpm @
lluilyl Ensisijaiset asetukset — Ensisijaiset asetukset
ﬁ.alat Kéynn.lsty }‘,Makr.u. ABB vakio-ohjaus Purnpun ja twul. ohjaus B kaytossd » @
Takaisin Hamplt Moottrl ; > Kentuavayla Pois paald »
ialat d Kehittyneet toirminnot .
Takaisin | AMPI * Kello, alue, néyta 3
Rajat -
Takaisin 1602 Valitse Takaisin 14:14 Valitse

= =

Faikal ©@ (™ ACS480 $0.0 He|

Kiynnistyd Pakal & €= ACS480 $0.0 He ]
Kaynnistyd Paikal & (™ ACS480 $0.0 He

All-skaala{ Ohjearvon [Kaynmistys Paikal & €= ACS4AD $0.0 He |

Kaynn./pyy | Ohjearvon || Kaynn./py{Paikal ¢ (™ AC3480 300 He

Taissijainer Kaynn./pys All-skaala @
Vakiotaajud Toissijaine |
— Yakiotaaju

I

Eivalitu | Kdynn./pysiiyt./suunnan lihde:
] Ei valittu
DIT kaynnistys/pyséytys

Takaisin

Takaisin IU'IS_S'IE”?E" Kenttavayll DIl kaynnistys/pysaytys, DI2 suunta
Takaisin Sisaanrak{ [ yla
Peruuta Sisaanrakennetw kenttavayla

Peruuta 16:02 Tallenna

N v
Paikal. ¢ (™ ACS480 +0.0 Hz
Kiynnistys, pysiytys, ohje

Ohjearvon lahde: Al suoraan &
A7 -skaalaus 3

Toissijainen ohjauspaikka Pois pa. »
/]\ Takaisin 1502 Muokkaa /t

= =
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Edempana olevissa kappaleissa on esitetty tarkat tiedot Ensisijaiset asetukset -
valikon eri alivalikoiden sisall6sta.

Makro

Paikal® (™ ACS480 +0.0Hz

Ohjausmakro

Paina [7], jos haluat nahd
kaapeloinnin kuvaukset,
VAROITUS: Palauttaa kaikki asetukser.

Kaolmijohdin
mlim}

Takaisin 16:01 Yalitse

Makro-alivalikon avulla voit nopeasti maarittaa taajuusmuuttajan ohjauksen ja
ohjearvojen lahteen valitsemalla haluamasi ennalta maéaritetyista
kytkentédkokoonpanoista.

Huomautus: Tarkat tiedot kdytettavissa olevista makroista ovat kohdassa
Ohjausmakrot sivulla 73.

Jos et halua kayttad makroa, maaritd manuaalisesti asetukset Kaynnistys,
pysaytys, ohje -kohtaan. Huomaa, ettd vaikka valitset makron kaytén, voit myos
muokata muita asetuksia tarpeen mukaan.

Moottori

Faikal® (™ ACS480 200 Hz| |Paikal® ™ ACS480 +0.0 rpm
Moottori Moottori

A% Ohjaustila Skalaari A% 0hjaustila

A Mimellisaryot A Nimellisarvat

Lampisuojaus - arvioitu 20°Cw AlD-ajn Yalmis
Lampiisuojaus - mitattu - Lampisuojaus - arvioitu 20°Cw
Kaynnistystapa: Mormaali Lampisuojaus - mitattu -

Takaisin 16:00 Valitse| |Takaisin 16:00 ‘H’élitse

Moottori-alivalikon avulla voit saatda moottoriin liittyvia asetuksia, kuten
nimellisarvoja, ohjaustilaa tai lampdsuojausta.

Huomaa, ettd nékyvissa olevat asetukset maaraytyvat muiden valintojen mukaan,
kuten vektori- tai skalaariohjaustilan, kdytetyn moottorin tyypin tai valitun
kaynnistystavan mukaan.

Kaytettavissa on kolme assistanttia: Ohjaustila, Nimellisarvot ja ID-ajo (vain
vektoriohjaustilassa).
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Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Moottori-valikon sisaltamista asetuksista.

Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri

Ohjaustila

Valitsee, kaytetdanko skalaari- vai vektoriohjausti-
laa.

Tietoja skalaariohjaustilasta on kohdassa Nopeus-
kompensoitu pyséytys sivulla 152.

Tietoja vektoriohjaustilasta on kohdassa Ryntéys-
suoja sivulla 149.

99.04 Moottorisdéatdtapa

Nimellisarvot

Sy6ta moottorin nimellisarvot moottorin
arvokilvesta.

99.06 Moottorin
nimellisvirta ...
99.12 Moottorin
nimellismomentti

Lampdsuojaus -
arvioitu

Taman alivalikon asetukset suojaavat moottoria
ylikuumenemiselta laukaisemalla automaattisesti
vian tai varoituksen, kun tietty lampétila ylitetdan.
Moottorin ldmpétila-arvioon perustuva suojaus on
oletusarvon mukaan kaytossa. ABB suosittelee,
etta arvot tarkistetaan, jotta suojaus toimii oikein.
Lisatietoja on kohdassa Moottorin ldmpdvalvonta
sivulla 759.

35 Moottorin
ldmpdbsuojaus

Lampdsuojaus -
mitattu

Taman alivalikon asetukset suojaavat moottoria
ylikuumenemiselta lampétilan mittauksella
laukaisemalla automaattisesti vian tai varoituksen,
kun tietty [ampétila ylitetaan.

Lisatietoja on kohdassa Moottorin Id&mpévalvonta
sivulla 759.

35 Moottorin
ldmpd6suojaus

Kaynnistystapa:

Maarittda, miten taajuusmuuttaja kadynnistaa
moottorin (esimerkiksi kaytetdanko
esimagnetointia vai ei).

21 Kéy/seis-tapa

Vuojarrutus:

Maarittéda, kuinka paljon virtaa kaytetaan
jarrutukseen, eli kuinka moottori magnetoidaan
ennen kaynnistysta. Lisatietoja on kohdassa
Vuojarrutus sivulla 144.

97.05 Vuojarrutus

U/f-suhde:

Jannitteen ja taajuuden suhteen muoto
kentédnheikennyspisteen alapuolella.

97.20 U/f-suhde

IR-kompensointi:

Maarittda, kuinka paljon jannitetta tehostetaan
nollanopeudella. Kasvattamalla téta arvoa saat
aikaan suuremman lahtdmomentin. Lisatietoja on
kohdassa Skalaariohjatun moottorin IR-
kompensointi sivulla 141.

97.13 IR-kompensointi

Esilammitys

Ottaa esilammityksen kayttdon tai poistaa sen
kaytosta. Taajuusmuuttaja voi estaa tiivistymisen
pysaytetyssd moottorissa syottamalla sille kiintean
virran (prosenttiosuuden moottorin
nimellisvirrasta). Kayta tata kosteissa tai kylmissa
olosuhteissa tiivistymisen estamiseen.

21.14 Esildmmityksen

tulon Idhde

21.16 Esildmmitysvirta

Vaihejarjestys:

Jos moottori py6rii vadraan suuntaan, voit korjata
suunnan muuttamalla tata asetusta sen sijaan, etta

muuttaisit moottorikaapelin vaihejarjestysta.

99.16 Moottorin
vaihejérjestys
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Kaynnistys, pysaytys, ohje

Paikal.¢> (™ ACS480

+0.0 Hz

Ensisijaiset asetukset

A hlakra: ABB vakin-ohjaus
Moottor 3

[

Rarmpit -

Rajat 3

Takaisin 16:02 Yalitse

Kaynnistys, pysaytys, ohje -alivalikon avulla voit maarittda kaynnistys-
/pysaytyskomennot, ohjearvon ja niihin liittyvat ominaisuudet, kuten vakionopeudet ja

kayntiluvat.

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

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Ohjearvon lahde

Maarittaa taajuusmuuttajan ohjeen lahteen, kun
kaytossa on kauko-ohjaus (ULK1).

28.11 Ulk1 taajuusohje 1
tai

22.11 Ulk1 nopeusohje
1
12.19 Al1 skaalattu Al1
minimiin

Ohjearvoon liittyvat
asetukset (esimer-
kiksi Al-skaalaus,
Al2-skaalaus ja
moottoripotentiomet-
rin asetukset) valitun
ohjearvon mukaan.

Tuloon syotetty jannite tai virta muunnetaan
arvoksi, jota taajuusmuuttaja pystyy kayttdmaan
(esimerkiksi ohjeeksi).

12.20 Al1 skaalattu Al1
maksimiin

Kaynn./pysayt./suun-
nan lahde:

Maarittaad taajuusmuuttajan kaynnistys- ja
pysaytyskomentojen seka valinnaisten
suuntakomentojen lahteen, kun kaytdssa on
kauko-ohjaus (ULK1).

20.01 Ulk1 komennot

Toissijainen
ohjauspaikka

Toissijaisen kauko-ohjauspaikan (ULK2) asetukset.
Naihin asetuksiin kuuluvat ohjeen I&dhde seka
kaynnistyksen, pysaytyksen, suunnan ja
komennon lahteet ULK2-liitdntaa varten.

Oletusarvon mukaan ULK2 on Pois paalta.

19.11 Ulk1/Ulk2-valinta
28.15 Ulk2 taajuusohje
1 tai

22.18 Ulk2 nopeusohje
1
12.17 Al1 minimi

12.18 Al1 maksimi
12.27 Al2 minimi

12.28 Al2 maksimi
20.06 Ulk2 komennot
20.08 Ulk2 tulo 1 ldhde
20.09 UIk2 tulo 2 ldhde

20.10 UIK2 tulo 3 I&hde
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Vakionopeu-
det/vakiotaajuudet

Nama asetukset on tarkoitettu vakioarvon
kayttamiseen ohjearvona. Oletusarvon mukaan
tama asetus on Paalla. Lisatietoja on kohdassa
Vakionopeudet ja -taajuudet sivulla 122.

28.21
Vakiotaajuustoiminto tai
22.21
Vakionopeustoiminto
28.26 Vakiotaajuus 1
28.27 Vakiotaajuus 2
28.28 Vakiotaajuus 3
22.26 Vakionopeus 1
22.27 Vakionopeus 2
22.28 Vakionopeus 3

Jog-toiminto Naiden asetusten avulla voit kayttaa digitaalituloa 20.25 Jog-toiminto
moottorin lyhyeen kayttimiseen ennalta kaytton '
madritetylla nopeudella ja kiihdytys- 22.42 Jog 1 nopeusohje

. . . 22.43 Jog 2 nopeusohje
/hidastusrampeilla. Oletusarvon mukaan jog- - ;

L . i e s s s .o n. . |23.20 Kiihdytysaika Jog-
toiminto ei ole kéytosséa. Sité voidaan kayttéda vain |tpiminnossa
vektoriohjaustilassa. Lisatietoja on kohdassa Jog- |23.21 Hidastusaika Jog-
toiminto sivulla 149. toiminnossa

Kayntiluvat Asetukset, joilla estetdan taajuusmuuttajaa 20.12 Kéyntilupa 1

kaymasta tai kdynnistymasta silloin, kun tietyn
digitaalitulon arvo on pieni.

ldhde

20.11 Kdynninestotapa
20.19 Kéynnistyslupa
20.22 Pyérityslupa
21.05 Hatéapysaytyksen
ldhde

21.04 Hatépyséaytystapa
23.23 Hatapysaytyksen

aika
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Rampit

Faikal. ¢ (™ ALS480 0.0 Hz
Rampit

K. a 20,000 s
Hidastusaika: 20,000 =
Taajuuden skaalaus ramp... 50.00 Hz
Pytnistyksen aika: 0100 s
Pysaytystapa: Wapaasti pydrien
Takaisin 11:25 Muokkaa

Rampit-alivalikon avulla voit maarittaa kiihdytys- ja hidastusasetukset.

Huomautus: Ramppien maarittdminen edellyttdad parametrin 46.017 Nopeuden
skaalaus (nopeusohjaustilassa) tai 46.02 Taajuuden skaalaus (taajuusohjaustilassa)

asettamista.

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

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Kiihdytysaika:

Tama on paikallaanolon ja "skaalausnopeuden”
valinen aika oletusramppeja (sarjaa 1) kaytettaessa.

23.12 Kiihdytysaika 1
28.72 Taajuuden
kiihdytysaika 1

Hidastusaika:

Tama on paikallaanolon ja "skaalausnopeuden”
valinen aika oletusramppeja (sarjaa 1)
kaytettdessa.

23.13 Hidastusaika 1
28.73 Taajuuden
hidastusaika 1

Taajuuden skaalaus
rampeissa:

Tama on kiihdytysrampin nopeuden suurin nopeus-
tai taajuusarvo seka hidastusrampin nopeuden
alkuarvo. Arvo koskee molempia ramppisarjoja.

46.02 Taajuuden
skaalaus

Pyédristyksen aika:

Maarittda oletusramppien (sarjan 1) muodon.

23.32 Pydristyksen aika
1

28.82 Pydristyksen aika
1

Pysaytystapa:

Maarittaa, kuinka taajuusmuuttaja pysayttaa
moottorin.

21.03 Pyséytystapa

Kéayta kahta
ramppiasetusta

Asettaa kayttdon toisen kiihdytys-
/hidastusramppiasetussarjan. Jos tata ei ole valittu,
vain yhta ramppiasetussarjaa kaytetaan.

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

Ota kayttoon
ramppiasetus 2:

Voit vaihtaa ramppiasetussarjaa seuraavilla tavoilla:

+ kayttamalla digitaalituloa (alaraja = sarja 1;
ylaraja = sarja 2)

+ siirtyd automaattisesti sarjaan 2 tietyn
taajuuden/nopeuden ylapuolella.

23.11 Ramppiasetuksen
valinta

28.71 Taajuusrampin
asetus

Kiihdytysaika 2:

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

23.14 Kiihdytysaika 2
28.74 Taajuuden
kiihdytysaika 2

Hidastusaika 2:

Maarittda paikallaanolon ja “skaalausnopeuden”
valisen ajan ramppisarjaa 2 kaytettaessa.

23.15 Hidastusaika 2
28.75 Taajuuden
hidastusaika 2
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Pydristyksen aika 2:

Maarittda sarjan 2 ramppien muodon.

23.33 Pydristyksen aika
2

28.83 Pydristyksen aika
2

Rajat

Pakal® ™ ACS480

=0.0 Hz

Ensisijaiset asetukset

A Makro: ABB vakio-ohjaus
Moottor

Kaynnistys, pysaytys, ohje -
Rampit 3
Raj -
Takaisin 16:02 Valitse

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

Huomautus: Ramppien maarittdminen edellyttda parametrin 46.07 Nopeuden
skaalaus (nopeusohjaustilassa) tai 46.02 Taajuuden skaalaus (taajuusohjaustilassa)
asettamista. Nailla rajoitusparametreilla ei kuitenkaan ole vaikutusta ramppeihin.

Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Rajat-valikon sisaltamistd asetuksista.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Minimitaajuus

Maarittda pienimman toimintataajuuden. Vaikuttaa
vain skalaariohjaukseen.

30.13 Minimitaajuus

Maksimitaajuus

Maarittdd suurimman toimintataajuuden. Vaikuttaa
vain skalaariohjaukseen.

30.14 Maksimitaajus

Miniminopeus

Maarittda pienimman toimintanopeuden. Vaikuttaa
vain vektoriohjaukseen.

30.11 Miniminopeus

Maksiminopeus

Maarittda suurimman toimintanopeuden. Vaikuttaa
vain vektoriohjaukseen.

30.12 Maksiminopeus

Minimimomentti

Maarittda pienimman toimintamomentin. Vaikuttaa
vain vektoriohjaukseen.

30.19 Minimimomentti 1

Maksimimomentti

Maarittda suurimman toimintamomentin. Vaikuttaa
vain vektoriohjaukseen.

30.20 Maksimimomentti
1

Maksimivirta

Maarittda suurimman lahtdvirran.

30.17 Maksimivirta
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PID

Paikal.® (™ ACS480 S00Hz
PID

PID-ohja Ei valitty
PID-l3hts: 0.00 % w
Ylsikka: )
Eroarvo: 0.00 % w
Asetusarvo: 0.00 % w
Takaisin 16:02 Muokkaa

PID-alivalikko sisaltda prosessin PID-s&adoén asetuksia ja oloarvoja, joita kdytetédan
ohjattaessa useita pumppuja tai puhaltimia taajuusmuuttajan relelahtéjen kautta.

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

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

PID-ohjaukset:

Maarittada, mihin tarkoitukseen PID-laht6a
kaytetaan:

+ Ei valittu: PID ei ole kayt6ssa.

Taajuusohje (tai Nopeusohje
moottorisdatétavan mukaan): Kayttaa PID-
1aht6a taajuusohjeena (nopeusohjeena), kun
kauko-ohjaus (ULK1) on aktiivinen.

40.07 PID-s&é&dén
kayttotila

arvo.

PID-1ahto: Nayta prosessi-PID-lahddn arvo tai aseta sen alue.|40.01 PID-I&hdén
oloarvo
40.36 Sarja 1 1&hd6n
minimi
40.37 Sarja 1 1&hdén
maksimi
Yksikko: PID-asiakasyksikko. Maarittaa tekstin, joka
naytetdan asetusarvon, takaisinkytkennan ja
eroarvon yksikkona.
Eroarvo: Nayta tai kdanna PID-eroarvo. 40.04 PID-eroarvon
oloarvo
40.31 Sarja 1 eroarvon
invertointi
Asetusarvo: Nayta tai maarita PID:n asetusarvo eli 40.03 PID-ohjearvon
tavoiteprosessiarvo. oloarvo
\ e e . \ 40.16 Sarja 1 ohjearvon
Voit myGs kayttaa vakioasetusarvoa ulkoisen 1 I3hde
asetusarvon ldhteen sijaan (tai sen liséksi). Kun
vakioasetusarvo on aktiivinen, se korvaa normaalin
asetusarvon.
Takaisinkytkenta: Naytéa tai maaritd PID-takaisinkytkenta eli mitattu  |40.02 PID-

takaisinkytkenn. oloarvo
40.08 Sarja 1
takaisinkytk. 1 lahde
40.11 Sarja 1 tak.kytk.
suodat.aika
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

S&até

Saato-alivalikko sisaltaa asetuksia vahvistusta,
integrointiaikaa ja derivointiaikaa varten.

1. Varmista, ettd moottorin kdynnistaminen ja
varsinaisen prosessin suorittaminen on
turvallista.

. Kéynnistd moottori kauko-ohjauksessa.

. Muuta asetusarvoa vahan.

. Katso, kuinka takaisinkytkenta reagoi.

. Saada vahvistusta/integrointia/derivointia.

. Toista vaiheet 3-5, kunnes takaisinkytkenta
reagoi halutulla tavalla.

oo g~ WODN

40.32 Sarja 1 vahvistus
40.33 Sarja 1
integrointiaika

40.34 Sarja 1
derivointiaika

40.35 Sarja 1 deriv.
suodatusaika

Nukkumistoiminto

Nukkumistoiminnolla voidaan saastaa energiaa
pysayttamalla moottori silloin, kun tarve on
vahainen. Oletusarvon mukaan nukkumistoiminto
ei ole kaytdssa. Jos toiminto on kaytdssa, moottori
pysahtyy automaattisesti, kun tarve on vahainen, ja
kaynnistyy uudelleen, kun eroarvo kasvaa liian
suureksi. Tama saastaa energiaa silloin, kun
moottorin pydrittdminen hiljaisella nopeudella olisi
hyédytonta.

Katso kohta Prosessi-PID-sé&dén nukkumis- ja
tehostustoiminnot sivulla 129.

40.43 Sarja 1
nukkumistaso

40.44 Sarja 1
nukkumisviive

40.45 Sarja 1 nukkum.
tehostusaika

40.46 Sarja 1 nukkum.
tehost.ohje

40.47 Sarja 1
herddmisen eroarvo

40.48 Sarja 1
herdédmisviive
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Pumppu- ja p

uhallinohjaus

Paikal. & (™ ACS480

45.8°C

PFC

Konfiquroi PFC 170
Konfiguroi PFC-ohjaus
Konfigurol aut. muutos

Pumpun ja tuul. ohjaus

Ei valitu »

0g.20

Takaisin

Muokkaa

Pumpun ja tuul. ohjaus -alivalikko sisaltda pumppu- ja puhallinohjauslogiikan asetukset.
Pumppu- ja puhallinohjaus on tuettu vain ulkoisessa ohjauspaikassa ULK2.

Alla oleva taulukko siséltéda yksityiskohtaiset tiedot Pumpun ja tuul. ohjaus -
valikossa kaytettavissa olevista valinnoista.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

PFC-tila:

Katso kohta Pumpun ja puhaltimen ohjaus (PFC)
sivulla 131.

Valitsee PFC- tai SPFC-ohjauksen.

76.21 PFC-konfiguraatio

Konfiguroi PFC 1/0

Maarittdd PFC:n tai SPFC:N I/O-asetukset.
« Relelahdot
« Lukitukset

» Tarkista I/O-kokoonpano (katso kohta I/O-valikko
sivulla 65)

76.25 Moottorien mééréa
76.27 Moott. sallittu
enimm.méaréa

76.59 PFC-kontaktorin
viive

10.24 RO1 ldhde
10.27 RO2 ldhde
10.30 RO3 ldhde
76.81 PFC 1 -lukitus
76.82 PFC 2 -lukitus
76.83 PFC 3 -lukitus
76.84 PFC 4 -lukitus
76.85 PFC 5 -lukitus
76.86 PFC 6 -lukitus

Konfiguroi PFC-
ohjaus

Maarittaa PFC- tai SPFC-ohjauksen asetukset.

76.30 Aloitusnopeus 1
76.31 Aloitusnopeus 2
76.32 Aloitusnopeus 3
76.33 Aloitusnopeus 4
76.34 Aloitusnopeus 5
76.41 Pyséytysnopeus 1
76.42 Pyséytysnopeus 2|
76.43 Pysaytysnopeus 3|
76.44 Pyséytysnopeus 4
76.45 Pysdytysnopeus 5|
76.55 Kéynnistysviive
76.56 Pyséaytysviive

Konfiguroi aut.
muutos

Maarittaa automaattisen muutoksen asetukset.

76.70 Automaattinen
muutos

76.71 Autom. muut.
aikavali

76.72 Kulum. suurin
epasymm.

76.73 Autom. muut. taso
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Kenttavayla
Paikal. ¢ ™ ACS480 $00Hz| |Pakal® ™ ACS480 *00Hz
Kenttiviyla Kenttavayld
Kentcavaylan valinta: Ei valittu Kenttévaylan valinta:
nnettu Modbus RTU
Tiedonsirmasetukset -
Taajuusmuuttajan ohjausasetukset »
|sannastd saadut tedot -
Takaisin 16:00 Muokkaa| |Takaisin 16:02 Muokkaa

Kenttavayla-alivalikon asetuksilla voit kayttda taajuusmuuttajaa kenttavaylan avulla.
+ CANopen

+ ControlNet

+ DeviceNet™

» Ethernet POWERLINK

+ EtherCAT

+  Ethemet/IP™

* Modbus RTU

* Modbus (TCP)

+ PROFIBUS DP

* PROFINET IO

Voit maarittéa kaikki kenttdvaylaan liittyvat asetukset myds parametrien kautta
(parametriryhmat 50 Kenttavéylasovitin (KVS), 51 KVS A asetukset, 52 KVS A

datatulo, 53 KVS A dataldhté ja 58 Sisdénrakennettu kenttavéayla), mutta
Kenttavayla-valikon tarkoitus on helpottaa protokollakokoonpanojen maarittdmista.

Huomaa, etta vain Modbus RTU on sisdanrakennettu 1/0-moduuliin; muut
kenttavaylamoduulit ovat lisdvarusteena saatavia sovittimia. Valinnaisten moduulien
osalta seuraavat sovittimet vaaditaan tarvittavien protokollien kayttéonottoon:

» CANopen: FCAN-01

» ControlNet: FCNA-01

+ DeviceNet™: FDNA-01

« Ethernet POWERLINK: FEPL-02
« EtherCAT: FECA-01

+  Ethernet/IP™: FENA-21

+ Modbus/TCP: FMBT-21, FENA-21
+ PROFIBUS DP: FPBA-01

« PROFINET IO: FENA-21



58 Ohjauspaneelin asetukset, I/O ja vianmé&aritys

Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Kenttavayla-valikon sisaltamista
asetuksista. Huomaa, etta jotkin valinnoista tulevat aktiivisiksi vasta kun olet ottanut
kenttavaylan kayttéon.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Kenttavaylan valinta

Valitse tdma, jos haluat kayttaa taajuusmuuttajaa
kenttavaylan kanssa.

51.01 KVS A tyyppi
58.01 Protokolla
kaytossé

Tiedonsiirtoasetukset

Maarita tiedonsiirto taajuusmuuttajan ja
kenttavaylaisannan valilla maarittdamallad nama
asetukset ja valitsemalla sitten Kayta asetuksia
kenttavaylamoduulissa.

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

51.27 KVS A
parametrien péivitys
51.31 D2FBA A
tiedonsiirron tila
50.13 KVS A
ohjaussana

50.16 KVS A tilasana
58 Sisdénrakennettu
kenttévayla

58.01 Protokolla
kaytossé

58.03 Osoite

58.04 Véayldn nopeus
58.05 Pariteetti
58.25 Ohjausprofiili

Taajuusmuuttajan
ohjausasetukset

Maarittaa, kuinka kenttavaylaisanta voi ohjata tata
taajuusmuuttajaa ja kuinka taajuusmuuttaja reagoi,
jos kenttavaylan tiedonsiirto vikaantuu.

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

50.03 KVS A
tiedons.katk. viive

46.01 Nopeuden
skaalaus

46.02 Taajuuden
skaalaus

23.12 Kiihdytysaika 1
23.13 Hidastusaika 1
28.72 Taajuuden
kiihdytysaika 1

28.73 Taajuuden
hidastusaika 1

51.27 KVS A
parametrien pdivitys
58.14 Tiedonsiirtokat-
kostoiminto

58.15 Tiedonsiirtokat-
kostoiminto

58.16 Tiedonsiirtokat-
koksen aika
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Isdnnasta saadut
tiedot

Maarittaa, mita taajuusmuuttajan
kenttavaylamoduuli odottaa vastaanottavansa
kenttavaylaisannalta (PLC). Valitse naiden
asetusten muuttamisen jalkeen Kayta asetuksia
kenttavaylamoduulissa.

50.13 KVS A
ohjaussana

53 KVS A dataléhté
51.27 KVS A
parametrien péivitys
58.18 SKV:n
ohjaussana

03.09 SKV ohje 1

Laheta tietoja
isantaan

Maarittaa, mita taajuusmuuttajan

kenttavaylamoduuli 1dhettéda kenttavaylaisannalle.

Valitse ndiden asetusten muuttamisen jalkeen
Kayta asetuksia kenttdvaylamoduulissa.

50.16 KVS A tilasana
52 KVS A datatulo
51.27 KVS A
parametrien pdivitys
58.19 SKV:n tilasana

Kayta asetuksia

Ottaa muutetut asetukset kayttéon

51.27 KVS A

kenttavaylamoduu-  [kenttdvayldmoduulissa. Pafame{fienpéfvifys
lissa 58.06 Tiedonsiirron
ohjaus
Lisatoiminnot

Paikal ¢ (™ ACS480
Kehittyneet toiminnot

=0.0Hz

htumat
O Ylim&arainen vian kuittaus

Automaatunen vikojen kuittaus Po..»
WYalvonta 3

16:02

Takaisin Valitse

Kehittyneet toiminnot -alivalikko sisaltéa asetuksia kehittyneita toimintoja varten.
Naita ovat vikojen laukaiseminen tai kuittaaminen 1/O:n kautta, signaalin valvonta,
taajuusmuuttajan kayttdminen ajastetuilla toiminnoilla ja vaihtaminen kokonaisten

asetussarjojen valilla.

Alla olevassa taulukossa on tarkat tiedot Kehittyneet toiminnot -valikon siséltamista
asetuksista.

Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri

31.01 Ulkoisen

Ulkoiset tapahtumat

Voit maarittdéd mukautettuja vikoja tai varoituksia,
jotka voit laukaista digitaalitulon kautta. Naiden
ilmoitusten tekstit ovat mukautettavia.

tapahtuman 1 ldhde
31.02 Ulkoisen tapaht. 1
tyyppi

31.03 Ulkoisen
tapahtuman 2 l&dhde
31.04 Ulkoisen tapaht. 2
tyyppi

31.05 Ulkoisen
tapahtuman 3 ldhde
31.06 Ulkoisen tapaht. 3
tyyppi
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Ylimaarainen vian
kuittaus

Voit kuitata aktiivisen vian 1/O:n kautta. Nouseva
pulssi valitussa tulossa tarkoittaa kuittausta.

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

31.11 Vian kuittauksen
valinta

Kuittaus

nappaimistosta ja...

Maarita, mista kasin haluat kuitata vikoja
manuaalisesti. Huomaa, etta tdma alivalikko on
aktiivinen vain, jos olet valinnut vikojen
manuaalisen kuittauksen.

31.11 Vian kuittauksen
valinta

Automaattinen
vikojen kuittaus

Kuittaa viat automaattisesti. Lisatietoja on
kohdassa Automaattiset viankuittaukset sivulla
167.

31.12 Automaattinen
kuittaus

31.14 Yritysten maéré
31.15 Yritysaika
yhteensé

31.16 Viiveaika

Valvonta

Voit valita kolme valvottavaa signaalia. Jos signaali
on ennalta maaritettyjen rajojen ulkopuolella, vika
tai varoitus annetaan. Taydelliset asetukset on
kuvattu ryhméan 32 Valvonta kohdalla sivulla 294.

32.01 Valvontatila
32.05 Valvontatoiminto

32.06 Valvonnan 1
toiminto

32.07 Valvonnan 1
signaali

32.09 Valvonnan 1
alaraja

32.10 Valvonnan 1
yléraja

32.11 Valvonnan 1
hystereesi

32.25 Valvontatoiminto
3
32.26 Valvonnan 3
toiminto

32.27 Valvonnan 3
signaali

32.29 Valvonnan 3
alaraja

32.30 Valvonnan 3
yléraja

32.31 Valvonnan 3
hystereesi

Jumisuoja

Taajuusmuuttaja voi havaita moottorin jumin ja
mennd automaattisesti vikatilaan tai nayttaa
varoitusilmoituksen.

Jumitilanne havaitaan, kun seuraavat ehdot
tayttyvat:

Virta on suuri (yli tietyn prosenttiosuuden
moottorin nimellisvirrasta).

Lahtotaajuus (skalaariohjauksessa) tai moottorin
nopeus (vektoriohjauksessa) on tietyn rajan
alapuolella.

Edella olevat ehdot ovat tayttyneet tietyn
vahimmaiskeston ajan.

31.24 Moottorin
jumisuoja

31.25 Jumin virtaraja
31.26 Jumin nopeusraja
31.27 Jumin taajuusraja
31.28 Jumiaika
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Ajastintoiminnot

Voit kayttaa taajuusmuuttajaa ajastetuilla
toiminnoilla. Taydelliset asetukset on kuvattu
ryhman 34 Ajastetut toiminnot kohdalla sivulla 301.

34.100 Ajastettu
toiminto 1

34.101 Ajastettu
toiminto 2

34.102 Ajastettu
toiminto 3

34.11 Ajastimen 1
konfiguraatio
34.12 Ajastimen 1
kaynnistysaika
34.13 Ajastimen 1 kesto

34.44 Ajastimen 12
konfiguraatio

34.45 Ajastimen 12
kaynnistysaika

34.46 Ajastimen 12
kesto

34.111 Tehostusajan
aktivoinnin l&dhde
34.112 Lisédajan kesto

Kayttajan
parametrisarjat

Taman alivalikon avulla voit tallentaa useita
asetussarjoja, jotka on helppo vaihtaa kayttoon.
Lisatietoja kayttajan parametrisarjoista on
kohdassa Kéyttéjén parametrisarjat sivulla 172.

96.11 Kéyttdjan sarjan
tall./lataam.

96.10 Kéyttdjan param.
sarjan tila

96.12 Kéytt. sarjan I/O-
tilan tulo 1

96.13 Kéytt. sarjan I/O-

tilan tulo 2
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Kello, alue, nayttd

Pakal$ ™ ACS480

=0.0Hz

Kello, alue, niiytti

Paivamaars ja kellonaika -
Fhsikit

Taajuusrnuuttajan nimi
‘fhteystiedot vikanakymassa Pois . »

ACS480

Takaisin

16:02

VYalitse

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

Alla oleva taulukko sisaltaa yksityiskohtaiset tiedot Kello, alue, ndytto -valikossa
kaytettavissa olevista valinnoista.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Kieli

Vaihda ohjauspaneelin naytdossa kaytetty kieli.
Huomaa, etta kieli ladataan taajuusmuuttajasta,
joten tdma toiminto kestaa jonkin aikaa.

96.01 Kieli

Paivays ja aika

Aseta aika ja paivdmaara seka niiden esitysmuodot.

Yksikot

Valitse tehoa, lampétilaa ja momenttia varten
kaytetyt yksikot.

Taajuusmuuttajan
nimi:

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

Yhteystiedot
vikandkymassa

Maarita kiintea teksti, joka nakyy vikatilanteissa (esi-
merkiksi kehen tulee ottaa yhteys vikatilanteissa).
Jos vika ilmenee, nama tiedot nakyvat paneelin
naytossa (vikaan liittyvien tietojen lisaksi).

Nayton asetukset

Voit saataa paneelin nayton kirkkautta, kontrastia
ja virransaaston viivetta tai kdantaa valkoisen ja
mustan varin.

Nayta luetteloissa

Nayta tai piilota seuraavien tietojen numeeriset
tunnukset:

* parametrit ja ryhmat

+ valintaluettelon kohteet

* bitit

+ laitteet kohdassa Valinnat > Valitse
taajuusmuuttaja

Nayta eston
ponnahdusikkuna

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

on estetty.
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Palauta oletusarvot

Paikal. (™ ACS480

=0.0 Hz

AMax:]

ata
W Palauta koungyr

in asetelu
wWaFalauta ei-laiteistoparam.
W FPalauta kaikki kwaylan aset

WA Palauta moott. tiedot ja |D-ajon twl

okit

1602

Takaisin

Valitse

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

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Kuittaa vika- ja
tap.lokit

Tyhjentaa kaikki tapahtumat taajuusmuuttajan vika-
ja tapahtumalokeista.

96.51 Vika- ja
tapahtumamuistin
tyhjennys

Palauta kotinayton
asettelu

Palauttaa kotinaytdn asettelun niin, etta kaytéssa
olevan ohjausmakron maarittdmien
oletusparametrien arvot nakyvat.

96.06 Parametrin
palautus, valinta Palauta
kotinayttd

Palauta ei-
laitteistoparam.

Palauttaa kaikki muokattavat parametriarvot
oletusarvoihin, paitsi seuraavat:

moottoritiedot ja ID-ajon tulokset
1/0O-laajennusmoduulin asetukset

loppukayttajan tekstit, kuten mukautetut
varoitukset ja viat ja taajuusmuuttajan nimi

ohjauspaneelin/PC-tiedonsiirron asetukset
kenttavaylasovittimen asetukset

ohjausmakron valinta ja parametrien oletusarvot
parametri 95.01 Syéttéjannite

parametreilla 95.20 Lisévarustesana 1 ja 95.21
Lisédvarustesana 2 maaritetyt eriytetyt
oletusarvot.

kayttajalukituksen maaritysparametrit
96.700...96.102,

.

.

.

96.06 Parametrin
palautus, valinta Palauta
oletukset

Palauta kaikki
k.vaylan aset.

Palauttaa kaikki kenttavaylaan ja tiedonsiirtoon
liittyvat asetukset oletusarvoihin.

Huomautus: Kenttéavaylan, ohjauspaneelin ja PC-
tydkalun tiedonsiirto keskeytyy palautuksen aikana.

96.06 Parametrin
palautus, valinta Palauta
kaikki k.vaylén aset.

Palauta moottorin
tiedot ja ID-ajon
tulokset

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

96.06 Parametrin
palautus, valinta Palauta
moottorin tiedot
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Palauta kaikki
parametrit

Palauttaa kaikki muokattavat parametriarvot

oletusarvoihin, paitsi seuraavat:

 loppukayttajan tekstit, kuten mukautetut
varoitukset ja viat ja taajuusmuuttajan nimi

« ohjauspaneelin/PC-tiedonsiirron

« asetukset
ohjausmakron valinta ja parametrien oletusarvot

« parametri 95.01 Syéttéjénnite

» parametreilla 95.20 Lisévarustesana 1 ja 95.21
Lisévarustesana 2 maaritetyt eriytetyt
oletusarvot.

 kayttajalukituksen maaritysparametrit
96.100...96.102

* ryhman 49 Paneelin yhteyskatko parametrit.

96.06 Parametrin
palautus, valinta
Tyhjenné kaikki

Palauta
loppukayttajan tekstit

Palauttaa kaikki loppukayttajan tekstit
oletusarvoihin, mukaan lukien taajuusmuuttajan
nimen, yhteystiedot, mukautetut vika- ja
varoitustekstit, PID-yksikén ja valuutan.

96.06 Parametrin
palautus, valinta Palauta
loppukéayttéjan tekstit

Palauta kaikki
tehdasasetukset

Palauttaa kaikki taajuusmuuttajan parametrit ja

asetukset takaisin alkuperaisiin tehdasasetuksiin,

paitsi seuraavat:

« parametreilla 95.20 Lisévarustesana 1 ja 95.21
Lisédvarustesana 2 maaritetyt oletusarvot.

96.06 Parametrin
palautus, valinta Kaikki
tehdasasetuksiin
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I/0-valikko
Paikal ¢ (™ ACS480 00 H:z
1/0
10
DIz 1
DI3: 0 Kayerty useassa paikassaw

Dl4: 0 Kaytetty useassa paikassa »
D15 0 Waihda ramppiasetukseen 2 »

Takaisin 1603 Valitse

Paaset 1/0-valikkoon kotinaytosta valitsemalla Valikko - 1/O.

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

* Mihin kutakin tuloa kaytetaan?
* Mika on kunkin [ahddn merkitys?

Kukin 1/O-valikon rivi sisaltaa seuraavat tiedot:
+ Liittimen nimi ja numero

« Sahkdinen tila

» Taajuusmuuttajan looginen merkitys

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

65

Alla olevassa taulukossa on esitetty tarkat tiedot I/O-valikon eri alivalikoiden sisall6sta.

Valikon valinta Kuvaus
DI1 Tama alivalikko sisaltda toiminnot, joiden tulona on DI1.
DI2 Tama alivalikko sisaltaa toiminnot, joiden tulona on DI2.
DI3 Tama alivalikko sisaltaa toiminnot, joiden tulona on DI3.
Di4 Tama alivalikko sisaltéda toiminnot, joiden tulona on DI4.
DI5 Tama alivalikko sisaltda toiminnot, joiden tulona on DI5. Liitinta voidaan
kayttaa joko digitaali- tai taajuustulona.
DI6 Tama alivalikko sisaltaa toiminnot, joiden tulona on DI6.
Al1 Tama alivalikko sisaltda toiminnot, joiden tulona on Al1.
Al2 Tama alivalikko sisaltda toiminnot, joiden tulona on Al2.
RO1 Tama alivalikko sisaltaa relelahtoon 1 siirrettavat tiedot.
RO2 Tama alivalikko sisaltaa relelahtoon 2 siirrettavat tiedot.
RO3 Tama alivalikko sisaltaa relelahtoon 3 siirrettavat tiedot.
AO1 Tama alivalikko sisaltéda lahtoon AO1 siirrettavat tiedot.

AO2 Tama3 alivalikko sisaltéd4 1aht6on AO2 siirrettivat tiedot.
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Vianmaaritys-valikko

~0.0Hz

Paikal.® (™ ACS480

ohjeyhteenveto

Takaisin

608

Yalitse

Paaset Vianmaaritys-valikkoon kotinaytosta valitsemalla Valikko - Vianmaaritys.

Vianmaaritys-valikko sisaltaa diagnostiikkaan liittyvia tietoja, kuten viat ja
varoitukset, ja auttaa ratkaisemaan mahdollisia ongelmia. Valikon avulla voit
varmistaa, etta taajuusmuuttajakokoonpano toimii oikein.

Alla olevassa taulukossa on esitetty tarkat tiedot Vianmaaritys-valikon eri nakymien

sisallosta.

Valikon valinta

Kuvaus

Kaynnistys, Tassa nakymassa nakyy, mista taajuusmuuttaja kulloinkin ottaa
pysaytys, ohje - kaynnistys- ja pysaytyskomentonsa seka ohjearvonsa. Nakyma paivittyy
yhteenveto reaaliaikaisesti.
Jos taajuusmuuttaja ei kdynnisty tai pyséhdy odotetulla tavalla tai toimii
muulla kuin halutulla nopeudella, voit taméan nakyman avulla selvittaa,
mista ohjaus tulee.
Rajatila Tassa nakymassa kuvataan toimintaan kulloinkin vaikuttavat rajat.

Jos taajuusmuuttaja toimii muulla kuin halutulla nopeudella, voit tdméan
nakyman avulla selvittdd, onko aktiivisia rajoituksia kaytdssa.

Aktiiviset viat

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

Aktiiviset varoitukset

Tassa nakymassa nakyvat aktiivisena olevat varoitukset ja niiden
aiheuttajien korjausohjeet.

Aktiiviset estot

Tassa nakymassa nakyvat aktiiviset kdynnistyksen estot ja niiden
aiheuttajien korjausohjeet.

Vika- ja
tapahtumaloki

Tassa nakymassa nakyvat taajuusmuuttajassa tapahtuneet viat,
varoitukset ja muut tapahtumat.

Valitse Tiedot, jos haluat ndhda kunkin tallennetun vian vikakoodin, ajan
ja parametrien 05.80...05.88 (oloarvot ja tilasanat) arvot vian
tapahtuessa.

Kenttavayla

Tassa nakymassa nakyvat kenttavaylan tilatiedot seké lahetetty ja
vastaanotettu data vianmaaritysta varten.

Lataa profiili

Téssa nakymassa nakyy tilatietoja kuormituksen jaosta (kuinka paljon
taajuusmuuttajan kayntiajasta on kulunut kullakin kuormitustasolla) seka

kuormituksen huipputasoista.
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Jarjestelmatiedot-valikko

Paikal ¢ (™ ACS480 0.0 Hz
Jirjestelman tiedot —
Taajuusmuuttaja
Ohjauspaneeli -
0F code -
Takaisin 15:48 Valitse

Voit avata Jarjestelmatiedot-valikon kotinaytdsta valitsemalla Valikko —
Jérjestelmatiedot.

Jarjestelmatiedot-valikko nayttaa tietoja taajuusmuuttajasta ja ohjauspaneelista.
Ongelmatilanteissa voit pyytda taajuusmuuttajaa muodostamaan QR-koodin, jonka
avulla ABB:n huolto pystyy auttamaan sinua paremmin.

Jarjestelmatiedot-valikon eri ndkymat kuvataan seuraavassa taulukossa.

Valikon valinta Kuvaus Vastaava parametri
Taajuusmuuttaja Nayttaa taajuusmuuttajasta seuraavat tiedot: 07.05 Ohjelmistoversio
- 07.07 Lat: ketil
Pakal® (™ ACS48D 200 Hz Vo ausparetn
Taajuusmuuttaja —
Paneelivaylan osoite: 1
Tuotteen nimi: ALS480
Tuotetyyppi: ALCS480
Laiteahjelmiston wersio:
ASDEA v2.05.00
LP-wersio: ASDDA 20600
Warrnnnsknninn warsin: anntnnnn
Takaisin 15:48
Ohjauspaneeli Nayttda ohjauspaneelista seuraavat tiedot:
Paikal & ™ ACS480 +0.0Hz
Ohjauspaneeli
Tuotetyyppi: ALS-AP-S
Laitteistoversio: H
Flash AT32/E
Laiteohjelmiston versio:  GPAPS v5.70
Sarjanumero; H7170B555B
Walmistuspaiva: 15.06.2017
Takaisin 15:48
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

QR-koodi

Taajuusmuuttaja muodostaa QR-koodin tai QR-
koodisarjan, joka sisaltda taajuusmuuttajan
tunnistetiedot, tiedot viimeisimmista tapahtumista
seka tila- ja laskuriparametrien arvoja. Koodi
voidaan lukea mobiililaitteella, jossa on ABB:n
huoltosovellus. Sovellus lahettaa koodin ABB:lle

analysoitavaksi.




Ohjauspaneelin asetukset, I/O ja vianmaéritys 69

Energiatehokkuus-valikko

Paikal$ (™ ACS480
Energiatehokkuus

=50 Hz

etty energia 18

45,07 Sagstetty masra INEES
4510 Saastetty COZ yhtee.. 0.0 tonni
071.50 Kulwea tunt kK\Wh 0.00 kwih
01.57 Edellinen tunti kih 000 kb
15:50

Takaisin

MNikymi

Paaset Energiatehokkuus-valikkoon kotinaytdsta valitsemalla Valikko —

Energiatehokkuus.

Energiatehokkuus-valikko sisaltda energiatehokkuuteen liittyvia tietoja, kuten tietoja
saastyneesta energiasta ja energiankulutuksesta. Valikossa voidaan myds maarittaa
energiatehokkuuteen liittyvat laskenta-asetukset.

Energiatehokkuus-valikossa nakyvat energiatehokkuusarvot ja kayttajan
maaritettavat laskenta-asetukset luetellaan seuraavassa taulukossa.

Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Saastetty energia

Saastetty energia verkkojannitteeseen kytkettyyn
moottoriin verrattuna, kWh.

45.04 Saéstetty energia

Saastetty maara

Saastetty rahamaara verkkojannitteeseen
kytkettyyn moottoriin verrattuna.

Voit maarittda kaytettavan valuuttayksikon
kohdassa Konfigurointi.

45.07 Séaéstetty maéré

Saastetty CO2
yhteensa

Hiilidioksidipaastojen (CO2) vaheneminen
tonneina verkkojannitteeseen kytkettyyn moottoriin
verrattuna.

45.10 Saéastetty CO2
yhteensé

Kuluva tunti kWh

Kuluvan tunnin energiankulutus. Tdméa on
taajuusmuuttajan edellisten (ei valttamatta
jatkuvien) 60 kayttdminuutin energia, ei
kalenteritunnin energia.

01.50 Kuluva tunti kWh

Edellinen tunti kwWh

Edellisen tunnin energiankulutus. Arvo 01.571
Edellinen tunti kWh tallennetaan tédhan, kun arvo
on kertynyt 60 minuutin ajan.

01.51 Edellinen tunti
kWh

Kuluva paiva kWh

Kuluvan péivan energiankulutus. Tama on
taajuusmuuttajan edellisten (ei valttamatta
jatkuvien) 24 kayttdtunnin energia, ei
kalenteripaivan energia.

01.52 Kuluva péivd kWh

Edellinen paiva kWh

Edellisen paivan energiankulutus. Arvo 01.53
Edellinen pé&ivé kWh tallennetaan téhan, kun arvo
on kertynyt 24 tunnin ajan.

01.53 Edellinen péiva
kWh

Kokoonpano

Tassa alivalikossa voit maarittaa

energialaskentaan liittyvat asetukset.
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Valikon valinta

Kuvaus

Vastaava parametri

Energian optimointi

Ottaa kayttdéon / poistaa kaytdsta energian
optimointitoiminnon. Toiminto optimoi moottorin
vuon, jotta energian kokonaiskulutus ja moottorin
melutaso pienenevat moottorin toimiessa
nimelliskuormitusta pienemmalla kuormituksella.
Kokonaishyétysuhdetta (moottori ja
taajuusmuuttaja) voidaan parantaa 1...20 %
kuormitusmomentin ja nopeuden mukaan.

45.11 Energian
optimointi

Energiatariffi 1

Maarittaa energiatariffin 1 (energian hinta
kilowattituntia kohden). Parametrilla 45.14 Tariffin
valinta valitaan, kaytetdankd saastetyn
rahamaaran laskennassa tata arvoa vai parametria
45.13 Energiatariffi 2.

45.12 Energiatariffi 1

Energiatariffi 1

Maarittaa energiatariffin 2 (energian hinta
kilowattituntia kohden).

45.13 Energiatariffi 2

Tariffin valinta

Valitsee (tai maarittaa lahteen, joka valitsee), mita
ennalta maaritettya energiatariffia kaytetaan.

45.14 Tariffin valinta

CO2-muuntokerroin

Maarittaa kertoimen, jolla saastetty energiamaara
muunnetaan saastetyiksi hiilidioksidipaastoiksi
(kg/kWh tai tn/MWh).

45.18 CO2-
muuntokerroin

Vertailuteho Moottorin absorboima todellinen teho, kun moottori {45.19 Vertailuteho
on kytketty suoraan sdhkdverkkoon ja kayttaa
sovellusta. Tata arvoa kaytetdan ohjearvona
energiasaastdjen laskennassa.

Nollaa Nollaa saastolaskuriparametrit (esimerkiksi 45.04 |45.21 Nollaa

energialaskelmat

Sadstetty energia...45.10 Saéstetty CO2
yhteensa).

energialaskelmat

Valuutta

Maarittaa energialaskennassa kaytettavan
valuuttayksikon.




Ohjauspaneelin asetukset, I/O ja vianmdaritys 71

Varmuuskopiot-valikko

Pakal.® ™ ACS480 200rpm| |Paikal® (™ ACS480 0.0 rpm
Varmuuskopiot ACS480 19122016

Luo varmuuskopio

[i)
[a] ACS58017.01.2015 autom. var.. w %A Palauta kaikki parametric

[ ACs580 20.06.2014 3 Yalitse parametrien palautusry..  »
Yalitse kayttajan parametrisarjat =
Walitse totetietokohteet 3
Takaisin 16:32 Valitse| |Takaisin 16:33 ¥alitss

Paaset Varmuuskopiot-valikkoon kotindytdsta valitsemalla Valikko —
Varmuuskopiot.

Tietoja varmuuskopioinnista ja varmuuskopioiden palauttamisesta on kohdassa
Varmuuskopiointi ja palautus sivulla 171.
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Ohjausmakrot

Yleista

Té&ssa luvussa kuvataan sovelluksen kayttotarkoitukset, toiminta ja oletusarvoiset
ohjauskytkennat. Luvun lopussa on taulukoita, joissa nakyvat ne parametrien
oletusarvot, jotka eivat ole samat kaikilla makroilla.

Yleinen

Ohjausmakrot ovat parametrien oletusarvojen sarjoja, jotka sopivat tiettyyn
ohjauskokoonpanoon. Taajuusmuuttajaa kayttéonotettaessa kayttaja valitsee yleensa
aloituspisteeksi sopivimman ohjausmakron ja tekee sitten tarvittavat muutokset
asetusten saatamiseksi tarkoitukseen sopiviksi. Nain selvitdan yleensa paljon
vahemmilla muokkauksilla kuin ohjelmoitaessa taajuusmuuttajaa perinteisella tavalla.

Huomautus: Useimmat makrot kayttavat I/O-toimintoja, jotka on maaritetty vain, jos
jarjestelmaan on asennettu I/O-moduuli. Jos kaytdssa ei ole I/O-moduulia, valitse
ABB:n rajoitettu makro tai muuta I/O-oletustoimintoja parametriasetuksilla.

Ohjausmakrot voidaan valita Ensisijaiset asetukset -valikosta kohdasta Valikko -
Ensisijaiset asetukset - Makro tai parametrilla 96.04 Makron valinta (sivu 386).
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Huomautus: Kaikki makrot on tehty & Tunnistusajo

skalaariohjausta varten, paitsi ABB-vakio-
ohjaus, josta on kaksi versiota. Jos haluat
kayttda vektoriohjausta, toimi seuraavasti:

Tarkista moottorin rajat

Mama roottarirajat koskevat
vektoriohjausta. 5858d4 arvoja

+  Valitse makro. tarvitasssa;

» Tarkista moottorin nimellisarvot: Valikko - T'u'hrnrr|r...peu.-z; -1500.00 rprm »
Ensisijaiset asetukset - Moottori - [“]afs!m!”_n!:'eus 1EDD.DnDanarT "'
Nimellisarvot. Takaisin 16:02 Seuraava

* Muuta moottorin ohjaustilaksi vektoriohjaus:
Valikko - Ensisijaiset asetukset - Moottori - Ohjaustila. Seuraa sitten annettuja
ohjeita (katso oikealla puolella oleva kuva).
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ABB:n vakio-ohjausmakro

Tama makro on tehtaassa asetettu oletusmakro. Se sisaltaa yleiskayttdisen kahden
johtimen I/O-konfiguroinnin, jossa on kolme vakiotaajuutta. Yhta signaalia kaytetdan
moottorin kdynnistamiseen tai pysayttdmiseen ja toista suunnan valitsemiseen. ABB-
vakio-ohjausmakro kayttaa skalaariohjausta; kayta vektoriohjausta varten ABB-vakio-

ohjaus (vektori) -makroa (sivu 77).

Makro kayttaa I/O-toimintoja, jotka on maaritetty vain, jos jarjestelmaan on asennettu

1/0O-moduuli.

ABB-vakio-ohjausmakron oletusarvoiset ohjauskytkennat

Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdot Zgrzgt(e;:::':;a
1...10 kohm SCR _[Ohjauskaapelin suoja
Al1 Lahtotaajuuden ohjearvo: 0 ... 10V
AGND |[Analogiatulopiirin maa
+10 V__ | Ohjejénnite 10 VDC
A2 Ei maaritetty
AGND [Analogiatulopiirin maa
AO1 Lahtotaajuus: 0...20 mA
AO2 Moottorin virta: 0...20 mA
AGND | Analogialaht6piirin maa
Maks. Apujanniteldhtd ja ohjelmoitavat digitaalitulot
500 ohm +24 V_|Apujannitelshtd +24 V DC, enint. 250 mA X
DGND | Digitaalitulojen yhteinen apujannitelahto X
DCOM [Kaikille yhteinen digitaalitulo X
DI1 Seis (0) / Ky (1) X
DI2 Eteen (0) / Taakse (1) X
DI3  |Vakiotaajuuden valinta”
DI4  |Vakiotaajuuden valinta”
DI5 |Ramppiasetus 1 (0) / Ramppiasetus 2 (1)
DI6 Ei maaritetty
5) X6, X7, X8 Releldhtd
RO1C Kayttévalmis X
4 RO1A :: 250 VAC/30VDC X
KH RO1B [ 2A X
RO2C Kay
S RO2A :x 250 VAC /30 VDC
K RO2B [ 2A
RO3C Vika (-1)
P RO3A :1 250 VAC /30 VDC
—|<H:|— RO3B 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU
B+  |sisaanrakennettu Modbus RTU (EIA-485).
A— Katso luku Kenttévéyldohjaus sisé&nrakennetun
DGND | kenttévéylaliitinnan kautta (SKV) sivulla 465.
_ TERM | Sarjaliitinnén paatevastuksen valintakytkin
Safe torque off -toiminto
34 SGND Safe torque off -toiminto. Tehdaskytkenta. X
35 OUT | Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta taa- X
4) E 36 IN1 juusmuuttaja kaynnistyy. Katso taajuusmuutta- X
37 IN2 jan laiteoppaan luku Delete safe torque. X
Apujanniteldhto (vara)
Katso seuraavalla +24 V Apuj?nn!teléhté +24 V DC, enint. 250 mA
sivulla olevat DGND_|Apujannitemaa
huomautukset. DCOM _[Kaikille yhteinen digitaalitulo
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Liittimen koko: 0,14...1,5 mm?
Kiristysmomentti: 0,5 N

Huomautuksia:

1) Katso Valikko — Ensisijaiset asetukset — Kaynnistys, pysaytys, ohje —
Vakiotaajuudet tai parametriryhma 28 Taajuusohjeketju.

DI3 Di4 Toiminto/parametri
0 0 Taajuus Al1:sta

1 0 28.26 Vakiotaajuus 1

0 1 28.27 Vakiotaajuus 2

1 1 28.28 Vakiotaajuus 3

2) Katso Valikko — Ensisijaiset asetukset — Rampit tai katso parametriryhmé 28

Taajuusohjeketju.
DI5 [Ramppi-ryhma |Parametrit
0 |1 28.72 Taajuuden kiihdytysaika 1
28.73 Taajuuden hidastusaika 1
1 |2 28.74 Taajuuden Kiihdytysaika 2
28.75 Taajuuden hidastusaika 2

3) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn

maadoituspuristimeen.

4) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.

5 Kytke digitaalisignaalit kierretyilld parikaapeleilla.

Tulosignaalit

» Analoginen taajuusohje (Al1)

« Kaynnistyksen/pysaytyksen valinta (DI1)
» Eteen/taakse (DI2)

» Vakiotaajuuden valinta (DI3, DI4)

* Ramppiasetuksen valinta (DI5)

Lahtosignaalit

» Analogialahtd AO1: Lahtotaajuus
» Analogialahtd AO2: Moottorin virta
* Relelahtd 1: Kayttdvalmis

* Relelahtd 2: Kay
* Relelahtd 3: Vika (-1)
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ABB-vakio-ohjausmakro (vektori)

ABB-vakio-ohjaus (vektori) kayttaa vektoriohjausta. Muutoin se on samanlainen kuin
ABB-vakio-ohjausmakro; se sisaltda yleiskayttdisen kahden johtimen 1/0-
konfiguroinnin, jossa on kolme vakionopeutta. Yhta signaalia kaytetdan moottorin
kaynnistamiseen tai pysayttdmiseen ja toista suunnan valitsemiseen. Voit ottaa
makron kayttéon valitsemalla sen Ensisijaiset asetukset -valikosta tai asettamalla
parametrin 96.04 Makron valinta arvoksi ABB vakio-ohjaus (vektori).

Makro kayttaa I/O-toimintoja, jotka on maaritetty vain, jos jarjestelmaan on asennettu
I/O-moduuli.
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ABB-vakio-ohjaus (vektori) -makron oletusarvoiset ohjauskytkennit

1...10 kohm_

Ohjejannite ja analogiatulot ja -1ahdot

1/0 kaytettavissa
perusyksikossa

SCR Ohjauskaapelin suoja
Al1 Lihténopeuden ohjearvo: 0...10 V!
AGND | Analogiatulopiirin maa
+10V__ |Ohjejannite 10 VDC
AlI2 Ei méaritetty
AGND | Analogiatulopiirin maa
AO1 Lahtotaajuus: 0...20 mA
AO2 Moottorin virta: 0...20 mA
AGND | Analogialéht&piirin maa

Apujanniteldhto ja ohjelmoitavat digitaalitulot

+24 V| Apujanniteldhtd +24 V DC, enint. 250 mA X
DGND | Digitaalitulojen yhteinen apujannitelédhtd X
DCOM | Kaikille yhteinen digitaalitulo X
" DI1 Seis (0) / Kéy (1) X
" DI2 Eteen (0) / Taakse (1) X
—" DI3  [Vakionopeuden valinta 17
— DI4  [Vakionopeuden valinta 27
e DI5 [Ramppi 1 (0) / ramppi 2 (1)
DI6 Ei méaaritetty
RO1C Kayttovalmis X
ﬂ 250 VAC/30VDC X
- 2A X
Kay
{| 250 VAC /30 VDC
- 2A
Vika (-1)
{| 250 VAC/30VDC
RO3B 2A
EIA-485 Modbus RTU
29 B+ Sisainen Modbus RTU (EIA-485) (katso luku
30 A- Kenttévéyldohjaus sisdénrakennetun
31 DGND | kenttavayléliitinnén kautta (SKV) sivulla 465).
TERM | Sarjaliitdnnén paétevastuksen valintakytkin
X4 Safety torque off -toiminto
34 SGND __ | safety torque off -toiminto Tehdaskytkenta. X
35 ouT Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta taa- X
4) E 36 IN1 juusmuuttaja kdynnistyy. Katso taajuusmuutta- X
37 IN2 jan laiteoppaan luku Safe torque off -toiminto. X
X11 Apujanniteldahto (vara; runkokoot R0~R2)
42 +24 V| Apujanniteldhtd +24 V DC, enint. 250 mA
43 DGND | Apujannitemaa
44 DCOM | Kaikille yhteinen digitaalitulo
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Huomautuksia:

Liittimien koot: 0,14...1,5 mm?

Kiristysmomentit: 0,5 N

Liittimet DGND, AGND ja SGND on kytketty sisaisesti samaan viitepotentiaaliin.
Ohje integroidusta paneelista.

1) Katso Valikko — Ensisijaiset asetukset — Kaynnistys, pysaytys, ohje —
Vakionopeudet tai parametriryhma 22 Nopeusohjeen valinta.

Valitse haluttu ohjaustila Moottorin tiedot -naytdssa tai parametrilla 99.04
Moottoriséétotapa.

DI3 |Dl4 |Toiminto/parametri
0 0 Nopeus Al1:sta

1 0 22.26 Vakionopeus 1
0 1 22.27 Vakionopeus 2
1 1 22.28 Vakionopeus 3

2) Katso Valikko — Ensisijaiset asetukset — Rampit tai parametriryhma 23
Nopeusohjeen ramppi.

DI5 |Ramppi-ryhma |Parametrit

0 1 23.12 Kiihdytysaika 1
23.13 Hidastusaika 1
1 2 23.14 Kiihdytysaika 2

23.15 Hidastusaika 2

3) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn
maadoituspuristimeen. Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien
maadoitushyllyn maadoituspuristimeen.

4) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.

5) Kytke digitaalisignaalit kierretyilla parikaapeleilla.
Tulosignaalit

» Analoginen nopeusohje (Al1)

» Kaynnistyksen/pysaytyksen valinta (DI1)

» Eteen (0)/ Taakse (1) (DI2)

» Vakionopeuden valinta (DI3, DI4)

» Ramppiasetuksen 1 (0) / ramppiasetuksen 2 (1) valinta (DI5)
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Lahtosignaalit

Analogialahtd AO1: Lahtdtaajuus
Analogialahtd AO2: Moottorin virta
Relelahtd 1: Kayttévalmis
Relelahtd 2: Kay

Relelaht6 3: Vika (-1)
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ABB:n rajoitettu makro (2 johdinta)
Tama makro on tarkoitettu pelkan perusyksikon rajallisille 1/0O-toiminnoille.

Voit ottaa makron kaytt6on valitsemalla sen Ensisijaiset asetukset -valikosta tai
asettamalla parametrin 96.04 Makron valinta arvoksi ABB, rajoitettu (2 johdinta).

ABB:n rajoitetun (2 johdinta) makron oletusarvoiset

ohjauskytkennat
X2, X3 Apujéanniteldhto ja ohjelmoitavat digitaalitulot
+24 V Apujanniteldhté +24 V DC, enint. 200 mA
DGND Digitaalitulojen yhteinen apujannitelahtd
N DCOM Kaikille yhteinen digitaalitulo
—" DI1 Seis (0) / Kay (1)
—" DI2 Nopeuden (1) / taajuuden valinta (2)
X6, X7, X8 Releldhdot
P §81§ Releldhto 1
2 3 |:| ROIB 1 Ei vikaa [Vika (-1)]
X4 Safety torque off -toiminto
34 SGND Safety torque off -toiminto Tehdaskytkenta. Taajuus-
35 ouT muuttaja kaynnistyy vain, jos molemmat piirit ovat sul-
1 jettuna.
E 36 IN1 Katso taajuusmuuttajan laiteoppaan luku Safe torque
37 IN2 off -toiminto.
Huomautuksia:

Liittimien koot: 0,14...1,5 mm?

Kiristysmomentti: 0,5 N

Liittimet DGND ja SGND on kytketty sisaisesti samaan viitepotentiaaliin.
1) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.

2) Kytke digitaalisignaalit kierretyilla parikaapeleilla.

Tulosignaalit

» Kaynnistys / pysaytys (DI1)

+ Lahtdtaajuus tai moottorin nopeusohje (DI2)
Lahtosignaalit

* Relelahto 1: Vika (-1)
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Kolmijohdinmakro

Tata makroa kaytetdan, kun taajuusmuuttajaa ohjataan painikkeilla. Kayt6ssa on
kolme vakionopeutta. Voit ottaa makron kayttoon valitsemalla sen Ensisijaiset
asetukset -valikosta tai asettamalla parametrin 96.04 Makron valinta arvoksi

Kolmijohdin.

Kolmijohdinmakron oletusarvoiset ohjauskytkennit

Ohjejanni

te ja analogiatulot ja -lahdo6t

1/0 kaytetta-
vissé perusyk-

1...10 kohm SCR

Ohjauskaapelin suoja

All

Ulk. nopeus-/taajuusohje 1: 0...10 V1)

AGND

Analoginen tulopiiri, yhteiskaytté

+10V

Ohjejénnite 10 VDC

Al2

Ei maaritetty

AGND

Analogiatulopiirin maa

AO1

Léhtétaajuus: 0...20 mA

AO2

Moottorin virta: 0...20 mA

OWoO~NOOORWN=

AGND

Analogialdhtdpiirin maa

Maks.

X2 ja X3 Apujanniteldhto ja ohjelmoitavat digitaalitulot

500 ohm
+24 V

Apujannitelahté +24 V DC, enint. 250 mA

DGND

Digitaalitulojen yhteinen apujanniteléhté

DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo

DI1

Kaynnistys (pulssi £ )

DI2

Pysiytys (pulssi V)

XXX X |X

DI3

Eteen (0) / Taakse (1)

DI4

Vakionopeuden/-taajuuden valinta®)

DI5

Vakionopeuden/-taajuuden valinta®

DI6

Ei maaritetty

X6, X7, X8 Relelahto

RO1C
RO1A
RO1B

Kayttovalmis
250 VAC/30V DC
2A

x

RO2C
RO2A
RO2B

Kay
250 VAC /30 VDC
2A

RO3C
RO3A
RO3B

dldd

—

Vika (-1)
250 VAC / 30 VDC
2A

X5

EIA-485 Modbus RTU

B+
A—
DGND

Sisaanrakennettu Modbus RTU (EIA-485). Lisatietoja
on luvussa Kenttévéyldohjaus sisdénrakennetun
kenttavaylaliitinnan kautta (SKV) sivulla 465.

[STOONN TERV

Sarjaliitdnnan paatevastuksen valintakytkin

ue off -toiminto

Safe tor
d=

IN2

Safe torque off -toiminto. Tehdaskytkenta.
Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta taa-
juusmuuttaja kdynnistyy. Katso taajuusmuutta-
jan laiteoppaan luku Delete safe torque.

XX [X [X

Apujanni

teldhto (vara)

+24V

Apujannitelahté +24 V DC, enint. 250 mA

DGND

Apujannitemaa

SGND
Katso seuraavalla DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo

ouT
IN1

sivulla olevat

huomautukset.
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Liittimen koko: 0,14...1,5 mm?

Kiristysmomentti: 0,5

Huomautuksia:
R Analogiatuloa Al1 kaytetdan nopeusohjeena, jos valittuna on vektoriohjaus.

2)Skalaariohjauksessa (oletus): Katso Valikko — Ensisijaiset asetukset —
Kaynnistys, pysaytys, ohje — Vakiotaajuudet tai parametriryhma 28
Taajuusohjeketju.

Vektoriohjauksessa: Katso Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kdynnistys,
pyséytys, ohje - Vakionopeudet tai parametriryhma 22 Nopeusohjeen valinta.

DI4 |DI5 Toiminto/parametri
Skalaariohjaus (oletus) Vektoriohjaus

0 0 Taajuus Al1:sta Nopeus Al1:sta

1 0 28.26 Vakiotaajuus 1 22.26 Vakionopeus 1

0 1 28.27 Vakiotaajuus 2 22.27 Vakionopeus 2

1 1 28.28 Vakiotaajuus 3 22.28 Vakionopeus 3

3) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn
maadoituspuristimeen.

4) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.

5) Kytke digitaalisignaalit kierretyilla parikaapeleilla.

Tulosignaalit

» Analoginen nopeus-/taajuusohje (Al1)

» Kaynnistys, pulssi (DI1)

» Pysaytys, pulssi (DI2)

* Suunnan valinta (DI3)

» Vakionopeuden/-taajuuden valinta (DI4, DI5)

Lahtosignaalit

» Analogialdhtd AO1: Lahtdtaajuus
* Analogialahtd AO2: Moottorin virta
* Relelahtd 1: Kayttdévalmis

* Relelahto 2: Kay

* Relelahtd 3: Vika (-1)
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Vaihto-ohjausmakro

Tama makro sisaltaa 1/0-konfiguroinnin, jossa yksi signaali kaynnistda moottorin
eteenpain ja toinen signaali taaksepain. Voit ottaa makron kayttéon valitsemalla sen
Ensisijaiset asetukset -valikosta tai asettamalla parametrin 96.04 Makron valinta
arvoksi Vaihto-ohjaus.

Vaihto-ohjausmakron oletusarvoiset ohjauskytkennat

1
2
3
4
5
6
7
8
)

X6, X7, X8 Releldht

Ohjejénnite ja analogiatulot ja -lahdot

1/0 kéytettavissa
perusyksikdssa

SCR

Ohjauskaapelin suoja

All

Ulkoinen nopeus-/taajuusohje 1: 0 ... 10V

AGND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejannite 10 VDC

A2

Ei maaritetty

AGND

Analogiatulopiirin maa

AO1

Léhtétaajuus: 0...20 mA

AO2

Moottorin virta: 0...20 mA

AGND

Analogialahtdpiirin maa

+24V

Apujannitelédhtdé +24 V DC, enint. 250 mA

DGND

Digitaalitulojen yhteinen apujannitelahto

DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo

DI1

Kédynnistys eteen; jos DI1 = DI2: seis

DI2

Kay taakse

XXX X | X

DI3

Vakionopeuden/-taajuuden valinta”)

Dl4

Vakionopeuden/-taajuuden valinta”

DI5

Ramppiasetus 1 (0) / Ramppiasetus 2 (1)

DI6

Kaynti sallittu; jos 0, taajuusmuuttajan
kaytto on kielletty.

P

RO1C

Kéayttovalmis

RO1A

250 VAC/30VDC

RO1B

2A

x

s

RO2C

Kay

RO2A

250 VAC /30 VDC

RO2B

2A

NV

:

4

Katso seuraavalla
sivulla olevat
huomautukset.

)

RO3C

Vika (-1)

RO3A

250 VAC /30 VDC

RO3B

d|didl]

— 2A

X5

EIA-485

Modbus RTU

B+

Sisaanrakennettu Modbus RTU (EIA-485). Katso

A

luku Kenttévayldohjaus sisdédnrakennetun kentté-

X4

DGND

véyléliitdnnén kautta (SKV) sivulla 465.

[ ER

Sarjaliitdnnan esijannitysvastusten kytkin

Safe torque off -toiminto

SGND

Safe torque off -toiminto. Tehdaskytkenta.

ouTt

Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta

IN1

taajuusmuuttaja kaynnistyy. Lisatietoja on

35
E=
37

IN2

taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvussa Safe torque
off -toiminto.

XX | X X

X11
42
43
44

Apujanniteldhto (vara)

+24 V

Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA

DGND

Apujannitemaa

DCOM

Kaikkien yhteinen digitaalitulo
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Liittimen koko: 0,14...1,5 mm?2
Kiristysmomentti: 0,5 N
Huomautuksia:

")Skalaariohjauksessa (oletus): Katso Valikko — Ensisijaiset asetukset — Kiynnis-
tys, pysaytys, ohje — Vakiotaajuudet tai parametriryhma 28 Taajuusohjeketju.

Vektoriohjauksessa: Katso Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kdynnistys,
pyséytys, ohje - Vakionopeudet tai parametriryhma 22 Nopeusohjeen valinta.

DI3 |DI4 Toiminto/parametri
Skalaariohjaus (oletus) Vektoriohjaus

0 0 Taajuus Al1:sta Nopeus Al1:sta

1 0 28.26 Vakiotaajuus 1 22.26 Vakionopeus 1

0 1 28.27 Vakiotaajuus 2 22.27 Vakionopeus 2

1 1 28.28 Vakiotaajuus 3 22.28 Vakionopeus 3

2)skalaariohjauksessa (oletus): Katso Valikko - Ensisijaiset asetukset - Rampit tai
parametriryhma 28 Taajuusohjeketju.

Vektoriohjauksessa: Katso Valikko — Ensisijaiset asetukset — Rampit tai
parametriryhma 23 Nopeusohjeen ramppi.

DI5 |Ramppi- Parametrit
ryhma Skalaariohjaus (oletus) Vektoriohjaus
0 1 28.72 Taajuuden kiihdytysaika 1 | 23.12 Kiihdytysaika 1
28.73 Taajuuden hidastusaika 1 23.13 Hidastusaika 1
1 2 28.74 Taajuuden Kiihdytysaika 2 | 23.14 Kiihdytysaika 2
28.75 Taajuuden hidastusaika 2 | 23.15 Hidastusaika 2

3) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn
maadoituspuristimeen.

4) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.

5) Kytke digitaalisignaalit kierretyilla parikaapeleilla.

Tulosignaalit

Analoginen nopeus-/taajuusohje (Al1)
Moottorin kaynnistys eteenpain (DI1)
Moottorin kaynnistys taaksepain (DI12)
Vakionopeuden/-taajuuden valinta (DI3, DI4)
Ramppiasetuksen (1 tai 2) valinta (DI5)

Salli kaynti (D16)

Lahtosignaalit

Analogialdhtd AO1: Lahtotaajuus
Analogialahtd AO2: Moottorin virta
Relelahté 1: Kayttévalmis
Releléhto 2: Kay

Relelahto 3: Vika (-1)
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Moottoripotentiometrimakro

Taman makron avulla nopeutta voidaan sdataa kahdella painikkeella tai kayttaa
kustannustehokasta liittymaa, jossa moottorin nopeutta ohjataan kayttaen vain
digitaalisia signaaleja kayttavia ohjelmoitavia logiikkaohjaimia. Voit ottaa makron
kayttéon valitsemalla sen Ensisijaiset asetukset -valikosta tai asettamalla
parametrin 96.04 Makron valinta arvoksi Moottoripotentiometri.

Moottoripotentiometrimakron oletusarvoiset ohjauskytkennit

OWoO~NOOOEAWN=

X6, X7, X8 Releldhtd

Ohjejannite ja analogiatulot ja -1ahdot

1/0 kiytetts-
vissé perusyk-

SCR

Ohjauskaapelin suoja

Al1

Ei maéaritetty

AGND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejannite 10 VDC

Al2

Ei maéaritetty

AGND

Analogiatulopiirin maa

AO1

Lahtotaajuus: 0...20 mA

AO2

Moottorin virta: 0...20 mA

AGND

Analogialahtdpiirin maa

X2 ja X3 Apujanniteldhto ja ohjelmoitavat digitaalitulot

+24 V

Apujanniteldhté +24 V DC, enint. 250 mA

DGND

Digitaalitulojen yhteinen apujannitelahtd

DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo

DI1

Seis (0) / Kay (1)

DI2

Eteen (0) / Taakse (1)

XXX [X X

DI3

Ohje ylos™

Dl4

Ohje alas”

DI5

Vakiotaajuus/-nopeus 1%

DI6

Salli kdynti; jos 0, taajuusmuuttaja pysahtyy

RO1C

Kayttovalmis

RO1A

250 VAC/30VDC

RO1B

2A

x

RO2C

Kay

RO2A

250 VAC /30 VDC

RO2B

2A

RO3C

Vika (-1)

RO3A

250 VAC /30 VDC

dldd

RO3B

— 2A

X5

EIA-485

Modbus RTU

B+

Sisadanrakennettu Modbus RTU (EIA-485).

A

Katso luku Kenttévéyldohjaus sisédénrakennetun

X4

DGND

kenttavaylaliitannén kautta (SKV) sivulla 465.

[ R

Sarjaliitinnén paatevastuksen valintakytkin

Safe torque off -toiminto

SGND

Safe torque off -toiminto. Tehdaskytkenta. Molempien

ouT

piirien on oltava suljettuina, jotta taajuusmuuttaja

IN1

kaynnistyy. Lisatietoja on taajuusmuuttajan Laiteoppaan

==

IN2

luvussa Safe torque off -toiminto.

XX X | X

Katso seuraavalla
sivulla olevat
huomautukset.

X11
42
43
44

Apujinniteldhto (vara)

+24V

Apujanniteldhtdé +24 V DC, enint. 250 mA

DGND

Apujannitemaa

DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo
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Liittimen koko: 0,14...1,5 mm?
Kiristysmomentti: 0,5 N

Huomautuksia:

) Jos DI3 ja DI4 ovat molemmat aktiivisia tai kumpikaan ei ole aktiivinen, taajuus-
/nopeusohje ei muutu. Olemassa oleva taajuus-/nopeusohje tallennetaan
pysaytyksen ja sammutuksen aikana.

2)Skalaariohjauksessa (oletus): Katso Valikko - Ensisijaiset asetukset -
Kaynnistys, pysaytys, ohje - Vakiotaajuudet tai parametri 28.26 Vakiotaajuus 1.

Vektoriohjauksessa: Katso Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kdynnistys,
pyséytys, ohje - Vakionopeudet tai parametri 22.26 Vakionopeus 1.

3) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn
maadoituspuristimeen.

4) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.

5 Kytke digitaalisignaalit kierretyilla parikaapeleilla.

Tulosignaalit

» Kaynnistyksen/pysaytyksen valinta (DI1)
* Suunnan valinta (DI2)

* Ohje yl6s (DI3)

+ Ohje alas (DI4)

» Vakiotaajuus/-nopeus 1 (DI5)

+ Salli kaynti (DI6)

Lahtosignaalit

* Analogialahtd AO1: Lahtétaajuus
* Analogialahtd AO2: Moottorin virta
* Relelahtd 1: Kayttdévalmis

* Relelaht6 2: Kay

* Relelahté 3: Vika (-1)
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Kasi/Auto-makro

Tata makroa kaytetaan silloin, kun halutaan vaihtaa kahden ulkoisen ohjauslaitteen
valilla. Kummallakin ulkoisella ohjauslaitteella on omat ohjaus- ja
ohjearvosignaalinsa. Yhta signaalia kaytetdan naiden valilla vaihtamiseen. Voit ottaa
makron kayttéon valitsemalla sen Ensisijaiset asetukset -valikosta tai asettamalla
parametrin 96.04 Makron valinta arvoksi Kési/auto.

Kasi/Auto-makron oletusarvoiset ohjauskytkennat

L . R, 1/0 kaytett-
Ohjejannite ja analogiatulot ja -ldhd6t vissakp_eru_;yk-
sikossa

1...10 kohm SCR | Ohjauskaapelin suoja
= Al1 |Lahtonopeus/-taajuus, ohje (Kési): 0 ... 10V
AGND | Analogiatulopiirin maa
+10 V_|Ohjejénnite 10 VDC

Al2  |Lanténopeus/-taajuus, ohje (Auto): 4...20 mAT)
AGND | Analogiatulopiirin maa

AO1 |Léahtotaajuus: 0...20 mA

AO2 | Moottorin virta: 0...20 mA
Maks AGND | Analogialdhtdpiirin maa
500 ohm X2 ja X3 Apujanniteldhto ja ohjelmoitavat digitaalitulot
+24 V_|Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA
DGND | Digitaalitulojen yhteinen apujannitelahto
DCOM |Kaikille yhteinen digitaalitulo

DI1 | Pysdytys (0) / Kaynnistys (1) (Kasi)

DI2 |Eteen (0) / Taakse (1) (Kasi)

DI3 [Kéasiohjaus (0) / automaattiohjaus (1)

DI4 | Salli kdynti; jos 0, taajuusmuuttaja pysahtyy

DI5 |Eteen (0) / Taakse (1) (Auto)

DI6 | Pysdytys (0) / Kdynnistys (1) (Auto)
X6, X7, X8 Releldhto
RO1C
RO1A
RO1B
RO2C
RO2A
RO2B
RO3C Vika (-1)
RO3A 250 VAC /30 VDC
RO3B 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU

B+ Sisaanrakennettu Modbus RTU (EIA-485). Katso

A— luku Kenttavayldohjaus sisdédnrakennetun kentta-
DGND véyléliitdnnén kautta (SKV) sivulla 465.
SIE TERM |Sarjalitannan esijannitysvastusten kytkin
X4 Safe torque off -toiminto

34 SGND Safe torque off -toiminto. Tehdaskytkenta. Molem-
) 36 ouT

XXX | X [x

Kayttovalmis X
250 VAC/30VDC X
2A X
Kay
250 VAC /30 VDC
2A

D

N

J L

x| 4

i

dldid

w

pien piirien on oltava suljettuina, jotta taajuusmuut-
37 IN1 taja kaynnistyy. Lisatietoja on taajuusmuuttajan
38 IN2 Laiteoppaan luvussa Safe torque off -toiminto.
X11 Apujannitelahto (vara)
42 +24 V| Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA
Katso seuraavalla 43 DGND |Apujannitemaa

sivulla olevat 44 DCOM [ Kaikille yhteinen digitaalitulo
huomautukset.

X [X X |x
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Liittimen koko: 0,14...1,5 mm?

Kiristysmomentti: 0,5 N

Huomautuksia:

R Signaalilahde saa virtansa ulkoisesti. Lisatietoja on valmistajan ohjeissa. Tietoja
taajuusmuuttajan apujannitelahdon kautta virtansa saavien antureiden kaytosta on
taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Séhkéliitdnnét kohdassa Kaksi- ja
kolmijohdinanturien Kytkentéesimerkkeja.

2) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn
maadoituspuristimeen.

3) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.

4) Kytke digitaalisignaalit kierretyilla parikaapeleilla.

Tulosignaalit

» Kaksi nopeuden/taajuuden analogista ohjetta (Al1, Al2)
» Ohjauspaikan (Kasi tai Auto) valinta (DI3)

» Kaynnistyksen/pysaytyksen valinta, Kési (DI1)

* Suunnan valinta, Kasi (DI2)

» Kaynnistyksen/pysaytyksen valinta, Auto (DI6)

* Suunnan valinta, Auto (DI5)

+ Salli kdynti (DI4)

Lahtosignaalit

» Analogialdhtd AO1: Lahtdtaajuus
* Analogialahtd AO2: Moottorin virta
* Relelaht6 1: Kayttévalmis

* Relelahto 2: Kay

* Relelahtd 3: Vika (-1)
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Kasi/PID-makro

Tama makro ohjaa taajuusmuuttajaa sisdénrakennetulla prosessi-PID-saatimella.
Lisaksi tama makro sisaltaa toisen ohjauspaikan suoraa nopeuden/taajuuden
ohjaustilaa varten. Voit ottaa makron kayttéon valitsemalla sen Ensisijaiset
asetukset -valikosta tai asettamalla parametrin 96.04 Makron valinta arvoksi

Kasi/PID.

Kasi/PID-makron oletusarvoiset ohjauskytkennat

1...10 kohm

Maks.
500 ohm

VY

Ohjejannite ja analogiatulot ja -1ahdot

I/0 kaytetta-
vissé perusyk-
sikossa

SCR

Ohjauskaapelin suoja

All

Ulk. Kasiohje tai ulk. PID-ohje: 0...10 VT

AGND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejannite 10 VDC

Al2

PID-takaisinkytkennin oloarvo: 4...20 mA2

AGND

Analogiatulopiirin maa

AO1

Lahtétaajuus: 0...20 mA

AO2

Moottorin virta: 0...20 mA

AGND

Analogialéhtdpiirin maa

+24V

Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA

DGND

Digitaalitulojen yhteinen apujanniteléhto

DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo

DI1

Pysaytys (0) / Kdynnistys (1) Kési

DI2

Kasi (0) / PID (1) -valinta

XXX [X X

DI3

Vakiotaajuuden valinta®)

Dl4

Vakiotaajuuden valinta®)

DI5

Salli kdynti; jos 0, taajuusmuuttaja pysahtyy

DI6

Pyséaytys (0) / Kdynnistys (1) PID

X6, X7, X8 Releldhtd

RO1C

Kéayttovalmis

RO1A

250 VAC/30VDC

RO1B

2A

x

N

J |

RO2C

Kay

RO2A

250 VAC /30 VDC

RO2B

2A

N

i

Katso seuraavalla
sivulla olevat
huomautukset.

RO3C

Vika (-1)

RO3A

250 VAC /30 VDC

dldjd

RO3B

—

2A

X5

EIA-485

Modbus RTU

B+

Sisaanrakennettu Modbus RTU (EIA-485). Katso

A

luku Kenttévayldohjaus siséénrakennetun kentta-

X4

DGND

véyléliitinnén kautta (SKV) sivulla 465.

SO0 TERV

Sarjaliitdnnan paatevastuksen valintakytkin

Safe torque off -toiminto

SGND

Safe torque off -toiminto. Tehdaskytkenta. Molem-

ouTt

pien piirien on oltava suljettuina, jotta taajuusmuut-

IN1

taja kaynnistyy. Lisatietoja on taajuusmuuttajan

5)E

IN2

Laiteoppaan luvussa Safe torque off -toiminto.

XXX [Xx

Apujéanniteldhto (vara)

+24V

Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA

DGND

Apujannitemaa

DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo
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Liittimen koko: 0,14...1,5 mm?
Kiristysmomentti: 0,5 N

Huomautuksia:

) Kasi: 0...10 V -> taajuusohije.
PID: 0...10 V -> 0...100 % PID:n asetusarvo.

2) Signaalildhde saa virtansa ulkoisesti. Lisatietoja on valmistajan ohjeissa. Tietoja
taajuusmuuttajan apujannitelahdon kautta virtansa saavien antureiden kaytésta on
taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Séhkdéliitdnnét kohdassa Kaksi- ja
kolmijohdinanturien kytkentéesimerkkejé.

3) Skalaariohjauksessa (oletus): Katso Valikko — Ensisijaiset asetukset —
Kaynnistys, pysaytys, ohje — Vakiotaajuudet tai katso parametriryhma 28
Taajuusohjeketju.’

DI3 |DI4 |Toiminto (parametri)
0 |0 |TaajuusAl1:sta

0 | 28.26 Vakiotaajuus 1
1

1

28.27 Vakiotaajuus 2
28.28 Vakiotaajuus 3

1
0
1

4) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn

maadoituspuristimeen.
5) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.

6) Kytke digitaalisignaalit kierretyilla parikaapeleilla.

Tulosignaalit

» Analoginen ohje (Al1)

+ Takaisinkytkennan oloarvo PID:sta (Al2)

» Ohjauspaikan (Kasi tai PID) valinta (DI2)

» Kaynnistyksen/pysaytyksen valinta, Kasi (DI1)
» Kaynnistyksen/pysaytyksen valinta, PID (DI6)
» Vakiotaajuuden valinta (DI3, DI4)

+ Salli kaynti (DI5)

Lahtosignaalit

* Analogialahtd AO1: Lahtétaajuus
» Analogialahtd AO2: Moottorin virta
* Relelaht6 1: Kayttévalmis

* Relelaht6 2: Kay

* Relelahto 3: Vika (-1)
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PID-makro

Tama makro on tarkoitettu kaytettavaksi erilaisten takaisinkytkettyjen
ohjausjarjestelmien, kuten paineen sdadon, virtauksen saadon jne. kanssa. Voit ottaa
makron kayttéon valitsemalla makron Ensisijaiset asetukset -valikosta tai
asettamalla parametrin 96.04 Makron valinta arvoksi PID.

PID-makron oletusarvoiset ohjauskytkennat

1...10 kohm

X6, X7, X8 Releldhto

Ohjejannite ja analogiatulot ja -1ahdot

1/0 kaytetta-
vissé perusyk-
sikossa

SCR

Ohjauskaapelin suoja

Al1

Ulkoinen PID-ohje: 0 ... 10 V

AGND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejannite 10 VDC

Al2

PID-takaisinkytkennin oloarvo: 4...20 mAT)

AGND

Analogiatulopiirin maa

AO1

Lahtétaajuus: 0...20 mA

AO2

Moottorin virta: 0...20 mA

AGND

Analogialéhtdpiirin maa

+24V

Apujénnitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA

DGND

Digitaalitulojen yhteinen apujannitelahtd

DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo

DI1

Pysaytys (0) / Kéynnistys (1) PID

DI2

1 asetusarvon valinta 1°)

XXX | X [x

DI3

Sisaisen asetusarvon valinta 2°)

Dl4

Vakiotaajuus 17

DI5

Salli kdynti; jos 0, taajuusmuuttaja pysahtyy

DI6

Ei maaritetty

RO1C

RO1A

RO1B

Kayttovalmis
250 VAC/30VDC
2A

x

RO2C

RO2A

RO2B

Kay
250 VAC /30 VDC
2A

"
37

Katso seuraavalla
sivulla olevat
huomautukset.

RO3C

RO3A

didd

RO3B

Vika (-1)
250 VAC / 30 VDC
2A

X5

EIA-485 Modbus RTU

B+

A—

X4

DGND

Sisaanrakennettu Modbus RTU (EIA-485). Katso
luku Kenttévayldohjaus sisdédnrakennetun
kenttévayléliitinnan kautta (SKV) sivulla 465.

SO0 TERV

Sarjaliitdnnan paatevastuksen valintakytkin

Safe tor

ue off -toiminto

SGND

ouTt

IN1

IN2

Safe torque off -toiminto. Tehdaskytkenta.
Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta
taajuusmuuttaja kaynnistyy. Katso taajuusmuuttajan
laiteoppaan luku Delete safe torque.

X [X X |x

Apujéanniteldhto (vara)

+24V

Apujénnitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA

DGND

Apujénnitelahtd, yhteiskayttd

DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo
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Liittimen koko: 0,14...1,5 mm?

Kiristysmomentti: 0,5 N

Huomautuksia:

R Signaalilahde saa virtansa ulkoisesti. Lisatietoja on valmistajan ohjeissa. Tietoja
taajuusmuuttajan apujannitelahdon kautta virtansa saavien antureiden kaytésta on
taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Séhkéliitdnnét kohdassa Kaksi- ja
kolmijohdinanturien Kytkentéesimerkkeja.

2) Jos vakiotaajuus on aktivoitu, se korvaa PID-saatimen |1ahddsté saadun ohjearvon.

3) Katso parametrien 40.19 Sarja 1 sis. ohjearv. valinta 1 ja 40.20 Sarja 1 sis. ohjearv.
valinta 2 |ahdetaulukko.

Lahteen Lahteen maarittda |Sisdinen ohjearvo aktiivinen
maarittaa par. par. 40.20
40.19 DI3
DI2
0 0 Asetusarvon lahde: Al1 (parametri 40.16)
1 0 1 (parametri 40.217)
0 1 2 (parametri 40.22)
1 1 3 (parametri 40.23)

4) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn
maadoituspuristimeen.

5) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.

6) Kytke digitaalisignaalit kierretyilla parikaapeleilla.

Tulosignaalit

» Analoginen ohje (Al1)

» Takaisinkytkennan oloarvo PID:sta (Al2)

» Kaynnistyksen/pysaytyksen valinta, PID (DI1)
» Vakioasetusarvo 1 (DI2)

» Vakioasetusarvo 1 (DI3)

» Vakiotaajuus 1 (Dl14)

+ Salli kaynti (DI5)

Lahtosignaalit

* Analogialahtd AO1: Lahtétaajuus
* Analogialahtd AO2: Moottorin virta
* Relelahtd 1: Kayttdévalmis

* Relelaht6 2: Kay

* Relelahté 3: Vika (-1)
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Ohjauspaneelin PID -makro

Tama makro soveltuu sovelluksiin, joissa taajuusmuuttajaa ohjataan aina PID:n avulla ja
asetusarvo maaritetdadn ohjauspaneelista. Voit ottaa makron kayttdon valitsemalla sen
Ensisijaiset asetukset -valikosta tai asettamalla parametrin 96.04 Makron valinta arvoksi

Ohjauspaneelin PID.

Ohjauspaneelin PID -makron oletusarvoiset ohjauskytkennat

1...10 kohm S
I%. T

X

Ohjejannite ja analogiatulot ja -lahdét

SCR Ohjauskaapelin suoja
Al1 Ei maaritetty
AGND Analogiatulopiirin maa
+10V Ohjejannite 10 VDC
Al2 PID-takaisinkytkennan oloarvo: 4...20 mAT)
AGND Analogiatulopiirin maa
AO1 Lahtotaajuus: 0...20 mA
AO2 Moottorin virta: 0...20 mA
AGND Analogial&htdpiirin maa

Apujénnitelahtd ja ohjelmoitavat digitaalitulot

+24 V Apujannitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA
DGND Digitaalitulojen yhteinen apujanniteléhté
DCOM Kaikille yhteinen digitaalitulo

DI1 Pysaytys (0) / Kdynnistys (1) PID

DI2 Ei maaritetty

DI3 Ei maaritetty

Dl4 Vakiotaajuus 1: parametri 28.26 9

DI5 Salli kdynti; jos 0, taajuusmuuttaja pysahtyy

DI6 Ei maaritetty

ja Relelahdét

RO1C

Kayttovalmis
250 VAC/30V DC
2A

Kay
250 VAC /30 VDC
2A

RO3B

Vika (-1)
250 VAC / 30 VDC
2A

d/da

EIA-485 Modbus RTU

Katso seuraavalla
sivulla olevat
huomautukset.

29 B+ Sisaanrakennettu Modbus RTU (EIA-485). Katso

30 A- luku Kenttévéyldohjaus siséénrakennetun

31 DGND kenttavaylaliitannén kautta (SKV) sivulla 465.

TERM Sarjaliitdnnan esijannitysvastusten kytkin

X4 Safe torque off -toiminto

34 SGND Safe torque off -toiminto. Tehdaskytkentd. Molempien

35 IN1 piirien on oltava suljettuina, jotta taajuusmuuttaja

36 IN2 kaynnistyy. Lisatietoja on taajuusmuuttajan Laiteoppaan
luvussa Safe torque off -toiminto.

37 IN1

X10 Apujannitelahto (vara)

42 +24 Apujannitelahtd +24 V DC, enintdan 250 mA

43 DGND Apujénnitemaa

44 DCOM Kaikille yhteinen digitaalitulo
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Liittimien koot: 0,14...1,5 mm?
Kiristysmomentit: 0,5...0,6 Nm

Huomautuksia:

R Signaalin 1ahde saa virtansa ulkoisesti. Lisatietoja on valmistajan ohjeissa. Tietoja
taajuusmuuttajan apujannitelahddn kautta virtansa saavien antureiden kaytdsta on
taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun S&hkdéliitdnnét kohdassa Kaksi- ja kolmijohdinanturien
kytkentédesimerkkejé.

2) Jos vakiotaajuus on aktivoitu, se korvaa PID-saatimen lahdon ohjearvon.

3) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn

maadoituspuristimeen.
4) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.

Tulosignaalit

* Ohjauspaneelista annettu PID:n asetusarvo.
* Takaisinkytkennan oloarvo PID:sta (Al2)

* Kaynnistyksen/pysaytyksen valinta, PID (DI1)
* Vakioasetusarvo 1 (DI2)

* Vakioasetusarvo 1 (DI3)

* Vakiotaajuus 1 (DI4)

» Salli kaynti (DI5)

Lahtosignaalit

* Analogialahté AO1: Lahtétaajuus
* Analogialahté AO2: Moottorin virta
* Relelahtd 1: Kayttdvalmis

* Relelahté 2: Kay

* Relelahtd 3: Vika (-1)
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PFC-makro

Pumpun ja puhaltimen ohjauslogiikka useiden pumppujen tai puhaltimien

ohjaamiseen taajuusmuuttajan relelahtojen kautta. Voit ottaa makron kayttéon
valitsemalla sen Ensisijaiset asetukset -valikosta tai asettamalla parametrin 96.04

Makron valinta arvoksi PFC.

PFC-makron oletusarvois

et ohjauskytkennat

Ohjejénnite ja analogiatulo ja -1ahto

1/0 kaytetta-
vissé perusyk-
sikossa

1...10 kohm SCR

Ohjauskaapelin suoja

All

PID:n asetusarvon ldhde: 0...10 V

AGND

Analogiatulopiirin maa

+10V

Ohjejannite 10 VDC

Al2

PID-takaisinkytkennin oloarvo: 4...20 mAT)

AGND

Analogiatulopiirin maa

AO1

Lihtotaajuus: 0...20 mA

AO2

Moottorin virta: 0...20 mA

OCoONOODWN-

AGND

Analogialahtdpiirin maa

X2 ja X3 Apujanniteldhto ja ohjelmoitavat digitaalitulot

+24V

Apujénnitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA

DGND

Digitaalitulojen yhteisen apujénnitelahdén osoite

DCOM

Kaikille yhteinen digitaalitulo

DI1

Pysaytys (0) / kdynnistys (1) (ULK1)

DI2

Kaynti sallittu; jos 0, I&hetys loppuu

XXX |X X

DI3

Ei maaritetty

DI4

Ei maaritetty

DI5

Ei maaritetty

DI6

X6, X7, X8 Releléhtd

Pysaytys (0) / kdynnistys (1) (ULK2)

RO1C

RO1A

RO1B

Kay
:l 250 VAC /30 VDC
— 2A

x

RO2C

RO2A

Vika (-1)
: 250 VAC / 30 VDC
—

NS

RO2B

2A

RO3C

RO3A

SV

PFC2 (2. moottori = ensimmdinen
:| apumoottori)
-

RO3B

:

250 VAC/30VDC

X5 EIA-485 Modbus RTU

B+

Sisadanrakennettu Modbus RTU (EIA-485).

A—

Katso luku Kenttévéyldohjaus sisdénrakennetun

DGND

kenttévayléliitdnnén kautta (SKV) sivulla 465.

[ ER

Sarjaliitdnnan paatevastuksen valintakytkin

X4 Safe torq

ue off -toiminto

34 SGND

Safe torque off -toiminto. Tehdaskytkenta.
Molempien piirien on oltava suljettuina, jotta taa-

juusmuuttaja kaynnistyy. Katso taajuusmuutta-

35 ouT
3) E 36 IN1
37 IN2

jan laiteoppaan luku Delete safe torque.

X [X X |Xx

X11 Apujanniteldhto (vara)

42 +24V

Apujénnitelahtd +24 V DC, enint. 250 mA

Katso seuraavalla 43 DGND

Apujannitemaa

sivulla olevat 44 DCOM

huomautukset.

Kaikille yhteinen digitaalitulo
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Liittimen koko: 0,14...1,5 mm?

Kiristysmomentti: 0,5 N

Huomautuksia:

R Signaalilahde saa virtansa ulkoisesti. Lisatietoja on valmistajan ohjeissa. Jos virtaa
syotetaan taajuusmuuttajan apujannitelahdosta releelld, katso laiteoppaan luku
Séahkéliitdnnat

2) Maadoita kaapelin ulkovaippa 360 astetta ohjauskaapelien maadoitushyllyn
maadoituspuristimeen.

3) Kytketaan siirtoliittimilla tehtaalla.

4) Kytke digitaalisignaalit kierretyilla parikaapeleilla.

Tulosignaalit

* PID:n asetusarvo (Al1)

* PID-oloarvon takaisinkytkenta (Al2)

+ Kaynnistyksen/pysaytyksen valinta, ULK1 (DI1)
+ Aktivoi kaynti (DI2)

* ULK1/ULK2:n valinta (DI3)

+ Kaynnistyksen/pysaytyksen valinta, ULK2 (DI6)

Lahtosignaalit

* Analogialahtd AO1: Lahtétaajuus

* Analogialahtd AO2: Moottorin virta

* Relelaht6 1: Kay

* Relelahto 2: Vika (-1)

* Relelaht6 3: PFC2 (ensimmainen PFC-apumoottori)
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Parametrien oletusarvot eri makroja varten

Luvussa Parametrit sivulla 175 on esitetty kaikkien parametrien oletusarvot ABB-

vakio-ohjausmakroa (tehdasmakroa) varten. Joillakin parametreilla on eri oletusarvot
muita makroja kaytettdessa. Seuraavassa taulukossa on lueteltu ndiden parametrien
oletusarvot kunkin makron tapauksessa.

96.04 Makron valinta |1= 17 = 1= 12= 13=
ABB vakio- |ABB vakio-oh- | Kolmijohdin |Vaihto-ohjaus | Moottoripo-
ohjaus Jjaus (vektori) tentiometri
10.24 RO1 ldhde 2 = Kéyttévalmis |2 = Kéyttévalmis |2 = Kéyttévalmis |2 = Kéyttévalmis |2 = Kayttévalmis
10.27 RO2 Idhde 7 = Kéy 7 = Kédy 7 = Kédy 7 = Kédy 7 = Kédy
10.30 RO3 ldhde 15 = Vika (-1) |15 = Vika (-1) |15 = Vika (-1) |15 = Vika (-1) |15 = Vika (-1)
12.20 Al1 skaalattu Al1 {50,000 1500,000 50,000 50,000 50,000
maksimiin
13.12 AOT1 ldhde 2 = [ 4htétaa- |1 = Moottorin |2 = L&htbtaa- |2 = Ldhtbtaa- |2 = Ldhtbtaa-
juus nopeus juus juus juus
13.18 AOT ldhteen 50,0 1500,0 50,0 50,0 50,0
maksimi
19.11 Ulk1/Ulk2-valinta |0 = ULK1 0= ULK1 0= ULK1 0= ULK1 0= ULK1
20.01 Ulk1 komennot |2 = Tulo1 Kéy; |2 = Tulo1 Kéy; 5T =/ 2“?1!’ f;‘viy;a 3t= TUI?/K;};( |2 =Tulo1 Kéy;
ulo. els; Iulo. eteen, lulo. a
Tulo2 Suunta | Tulo2 Suunta Sutnta taakon Y | Tulo2 Suunta
20.03 Ulk1 tulo 1Idhde |2 = DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Ulk1 tulo 2 léhde |3 = DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2
20.05 Ulk1 tulo 3 ldhde |0 = Aina pois |0 = Aina pois |4 =DI3 0 = Aina pois |0 = Aina pois
paaélta paaélta paaélta paaélta
20.06 Ulk2 komennot |0 = Eijvalittu |0 = Eijvalittu |0= Eivalittu |0 = Eijvalittu |0 = Ei valittu
20.08 UIk2 tulo 1 1dhde |0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois
paalta paélta paélta paalta paalta
20.09 UIk2 tulo 2 Idhde |0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois
paélta paaélta paaélta paaélta paaélta
20.12 Kaéyntilupa 1 1 = Valittu 1 = Valittu 1 = Valittu 7=DI6 7=DI6
léhde
22.11 Ulk1 nopeusohje |1 = Al1 1=AI1 1=AI1 1=Al1 15 = Moottorin
1 skaalattu skaalattu Skaalattu skaalattu potentiometri
22.18 Ulk2 nopeusohje |0 = Nolla 0 = Nolla 0 = Nolla 0 = Nolla 0 = Nolla
1
22.22 Vakionopeuden |4 = DI3 4=DI3 5=DI4 4=DI3 6=DI5
valinta 1
22.23 Vakionopeuden |5 = DI4 5=Dl4 6 =DI5 5=Dl4 0 = Aina pois
valinta 2 péélté
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96.04 Makron valinta |2 = 3= 14 = 15= 16 =
Kési/auto Kési/PID PID Ohjauspanee- | PFC
lin PID
10.24 RO1 lahde 2 = Kéyttévalmis |2 = Kéyttévalmis |2 = Kéyttévalmis |2 = Kéyttévalmis |7 = K&y
10.27 RO2 ldhde 7 = Kay 7 = Kay 7 = Kay 7 = Kay 15 = Vika (-1)
10.30 RO3 ldhde 15 = Vika (-1) |15 = Vika (-1) |15 = Vika (-1) |15 = Vika (-1) |46 = PFC2
12.20 Al1 skaalattu Al1 {50,000 50,000 50,000 50,000 50,000
maksimiin
13.12 AOT1 ldhde 2 = L&htbtaa- |2 = Lahtbtaa- |2 = Lahtbtaa- |2 = L&htbtaa- |2 = L&htotaa-
Jjuus Jjuus Jjuus juus Jjuus
13.18 AOf1 lahteen 50,0 50,0 50,0 50,0 50,0
maksimi
19.11 Ulk1/Ulk2-valinta |5 = DI3 4=DI2 0= ULK1 0= ULK1 5=DI3
20.01 Ulk1 komennot 2 =Tulo1 Kédy; |1=Tulo1 Kdy (1= Tulo1Kdy |[1=Tulo1Kéy (1= Tulo1Kay
Tulo2 Suunta
20.03 Ulk1 tulo 1 ldhde |2 = DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Ulk1 tulo 2 Idhde |3 = DI2 0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois
pdélta pdalta pdalta pdalta
20.05 Ulk1 tulo 3 lIdhde |0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois
péaalta péaalta péalta péalta péalta
20.06 Ulk2 komennot 2 =Tulo1 Kdy; |1=Tulo1 Kdy |0=Eivalittu |0 = Ejvalittu 1= Tulo1 Kéy
Tulo2 Suunta
20.08 Ulk2 tulo 1 ldhde |7 = DI6 7=DI6 0 = Aina pois |0 = Aina pois |7 =DI6
pdalta pdalta
20.09 Ulk2 tulo 2 ldhde |6 = DI5 0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois
péaalta péalta péalta péalta
20.12 Kaéyntilupa 1 5=Dl4 6 =DI5 6 =DI5 6 =DI5 3=DI2
lahde
22.11 Ulk1 nopeusohje |1 = Al1 1=Al1 16 = PID 16 = PID 1=Al1
1 skaalattu skaalattu skaalattu
22.18 Ulk2 nopeusohje (2= Al2 16 = PID 0 = Nolla 0 = Nolla 16 = PID
1 skaalattu
22.22 Vakionopeuden |0 = Aina pois |4 =DI3 5=DI4 5=DIl4 0 = Aina pois
valinta 1 paélta paélta
22.23 Vakionopeuden |0 = Aina pois |5=DI4 0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois
valinta 2 paélta paélta paélta paélta
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96.04 Makron valinta 4 = ABB, rajoitettu (2 johdinta)
10.24 RO1 ldhde 2 = Kéyttévalmis

10.27 RO2 ldhde 7 = Kéy

10.30 RO3 ldhde 15 = Vika (-1)

12.20 Al1 skaalattu Al1 maksimiin 50,000

13.12 AOT1 ldhde 3 = Lahtétaajuus

13.18 AOT1 lahteen maksimi 50,0

19.11 Ulk1/Ulk2-valinta 0= ULK1

20.01 Ulk1 komennot 1= Tulo1 Kdy

20.03 Ulk1 tulo 1 Idhde 2=DI1

20.04 Ulk1 tulo 2 ldhde 0 = Aina pois paélta

20.05 Ulk1 tulo 3 Idhde 0 = Aina pois paéltéa

20.06 Ulk2 komennot 0 = Ei valittu

20.08 UIk2 tulo 1 lahde 0 = Aina pois p&alta

20.09 UIk2 tulo 2 Idhde 0 = Aina pois paéltéd

20.12 Kaéyntilupa 1 Idhde 1 = Valittu

22.11 Ulk1 nopeusohje 1 18 = Ohjauspaneeli (ohje tallennettu)
22.18 Ulk2 nopeusohje 1 0 = Nolla

22.22 Vakionopeuden valinta 1 3=DI2

22.23 Vakionopeuden valinta 2 0 = Aina pois paélta
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96.04 Makron valinta |1= 17= 1= 12 = 13=
ABB vakio- | ABB vakio-oh- | Kolmijohdin | Vaihto-ohjaus | Moottoripo-
ohjaus Jjaus (vektori) tentiometri
22.71 Moott.potentio- 0 = Ei kdytéssé |0 = Ei kdytossé |0 = Ei kdyt6ssé |0 = Ei kdytéssé | 1= Kéytbssa
metritoiminto (alkuarvo pyséy-
tettdessé/virran-
kytkennéss&)
22.73 Moott. pot.metrin |0 = Ei kdytdssé |0 = Ei kdytdssa |0 = Ej kdytdssé |0 = Ei kdytdssé |4 = DI3
ylés
22.74 Moott. pot.metrin |0 = Ej kdytdssa |0 = Ei kdytdssa |0 = Ej kdytdsséa |0 = Ej kdytdssé |5 = DI4
alas
23.11 Ramppiasetuksen |6 = DI5 6 =DI5 0 = Kiihdytys- |6 = DI5 0 = Kiihdytys-
valinta /hidastusaika 1 /hidastusaika 1
28.11 Ulk1 taajuusohje |1 = Al1 1=Al1 1=Al1 1=Al1 15 = Moottorin
1 skaalattu skaalattu skaalattu skaalattu potentiometri
28.15 Ulk1 taajuusohje |0 = Nolla 0 = Nolla 0 = Nolla 0 = Nolla 0 = Nolla
2
28.22 Vakiotaajuuden 1 |4 = DI3 4=DI3 5=DI4 4=DI3 6 =DI5
valinta
28.23 Vakiotaajuuden 2 |5 = DI4 5=DI4 6 =DI5 5=DI4 0 = Aina pois
valinta paélta
28.71 Taajuusrampin 6 =DI5 6 =DI5 0 = Kiihdytys- |6 = DI5 0 = Kiihdytys-
asetus /hidastusaika 1 /hidastusaika 1
40.07 PID-s&&dén 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off
kayttotila
40.16 Sarja 1 ohjearvon |11 = Al1 1 =Al1 1 =Al1 11 =Al1 11 =Al1
1 ldhde prosenttia prosenttia prosenttia prosenttia prosenttia
40.17 Sarja 1 ohjearvon |0 = Ei valittu 0 = Ei valittu 0 = Ei valittu 0 = Ei valittu 0 = Eij valittu
2 ldhde
40.19 Sarja 1 sis. 0=Eijvalittu |0=Eijvalittu |0=Eijvalittu |0=Eijvalittu |0 = Ei valittu
ohjearv. valinta 1
40.20 Sarja 1 sis. 0=Ejvalittu |0=Eijvalittu |0=Ejvalittu |0=Ejvalittu |0 = Ei valittu
ohjearv. valinta 2
40.32 Sarja 1 vahvistus |1,00 1,00 1,00 1,00 1,00
40.33 Sarja 1 60,0 60,0 60,0 60,0 60,0
integrointiaika
76.21 PFC- 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off
konfiguraatio
76.25 Moottorien méaéré |1 1 1 1 1
76.27 Moott. sallittu 1 1 1 1 1
enimm.maéréa
99.04 Moottorisédétstapa |1 = Skalaari 0 = Vektori 1 = Skalaari 1 = Skalaari 1 = Skalaari
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96.04

Makron valinta

2=
Kési/auto

3=
Kési/PID

14 =
PID

15 =
Ohjauspanee-
lin PID

16 =
PFC

22.71

Moott.potentio-
metritoiminto

0 = Ei kdytbssé

0 = Ei kdytbssé

0 = Ei kdytbssé

0 = Ei kdytossé

0 = Ei kdytdssé

22.73

Moott. pot.metrin
ylés

0 = Ei kdyt6ssé

0 = Ei kdyt6ssé

0 = Ei kdytéssé

0 = Ei kdytésséa

0 = Ei kdyt6ssé

22.74

Moott. pot.metrin
alas

0 = Ei kdyt6ssé

0 = Ei kdyt6ssé

0 = Ei kdytéssé

0 = Ei kdytéssé

0 = Ei kdyt6ssé

23.11 Ramppiasetuksen |0 = Kiihdytys- |0 = Kiihdytys- |0 = Kiihdytys- |0 = Kiihdytys- |0 = Kiihdytys-
valinta /hidastusaika 1 |/hidastusaika 1 |/hidastusaika 1 |/hidastusaika 1 |/hidastusaika 1

28.11 Ulk1 taajuusohje |1 = Al1 1=Al1 16 = PID 16 = PID 1=Al1
1 skaalattu skaalattu skaalattu

28.15 Ulk1 taajuusohje |2 = Al2 16 = PID 0 = Nolla 0 = Nolla 16 = PID
2 Skaalattu

28.22 Vakiotaajuuden 1 |0 = Aina pois |4 = DI3 5=DIl4 5=DIl4 0 = Aina pois
valinta pééltéa pééltéa

28.23 Vakiotaajuuden 2 |0 = Aina pois |5 = DI4 0 = Aina pois |0 = Aina pois |0 = Aina pois
valinta péélté pééltéa péélté pééltéa

28.71 Taajuusrampin 0 = Kiihdytys- |0 = Kiihdytys- |0 = Kiihdytys- |0 = Kiihdytys- |0 = Kiihdytys-
asetus /hidastusaika 1|/hidastusaika 1|/hidastusaika 1|/hidastusaika 1 |/hidastusaika 1

40.07 PID-s&adoén 0 = Off 2 = Paallé kun 2 = P&alla kun 2 = Paalla kun 2 = P&alla kun
kéyttétila taajuusmuuttaja | taajuusmuuttaja | taajuusmuuttaja | taajuusmuuttaja

kdy kdy kdy kdy

40.16 Sarja 1 ohjearvon |11 = Al1 11 =Al1 11 =Al1 13 = Ohjauspa- |11 = Al1
1 Iahde prosenttia prosenttia prosenttia 225{’4)(0 e tallen- | prosenttia

40.17 Sarja 1 ohjearvon |0 = Ei valittu 0 = Ei valittu 2 = Siséinen |0 = Ei valittu 0 = Ei valittu
2 ldhde ohjearvo

40.19 Sarja 1 sis. 0=Eijvalittu |0=Eivalittu |3=DI2 0 = Ejvalittu |0 = Eij valittu
ohjearv. valinta 1

40.20 Sarja 1 sis. 0=Eijvalittu |0= Ejvalittu |4=DI3 0= Ejvalittu |0 = Ej valittu
ohjearv. valinta 2

40.32 Sarja 1 vahvistus |1,00 1,00 1,00 1,00 2,50

40.33 Sarja 1 60,0 60,0 60,0 60,0 3,0
integrointiaika

76.21 PFC- 0 = Off 0 = Off 0 = Off 0 = Off 2=PFC
konfiguraatio

76.25 Moottorien maéré |1 1 1 1 2

76.27 Moott. sallittu 1 1 1 1 2
enimm.maara

99.04 Moottoriséétotapa |1 = Skalaari 1 = Skalaari 1 = Skalaari 1 = Skalaari 1 = Skalaari
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96.04 Makron valinta 4 = ABB, rajoitettu (2 johdinta)
22.71 Moott.potentiometritoiminto 0 = Ei kdytéssad

22.73 Moott. pot.metrin ylés 0 = Ei kdytossd

22.74 Moott. pot.metrin alas 0 = Ei kdytossd

28.11 Ulk1 taajuusohje 1 18 = Ohjauspaneeli (ohje tallennettu)
28.15 Ulk1 taajuusohje 2 0 = Nolla

28.22 Vakiotaajuuden 1 valinta 3=DI2

28.23 Vakiotaajuuden 2 valinta 0 = Aina pois péaélta

28.71 Taajuusrampin asetus 0 = Kiihdytys-/hidastusaika 1
40.07 PID-s&&dén kéyttétila 0 = Off

40.08 Sarja 1 takaisinkytk. 1 1dhde 0 = Eij valittu

40.16 Sarja 1 ohjearvon 1 ldhde 0 = Eij valittu

40.17 Sarja 1 ohjearvon 2 ldhde 0 = Ej valittu

40.19 Sarja 1 sis. ohjearv. valinta 1 0 = Eij valittu

40.20 Sarja 1 sis. ohjearv. valinta 2 0 = Eij valittu

40.32 Sarja 1 vahvistus 1,00

40.33 Sarja 1 integrointiaika 60,0

41.08 Sarja 2 takaisinkytk. 1 1dhde 0 = Eij valittu

41.16 Sarja 2 ohjearvon 1 Idhde 0 = Ei valittu

50.01 KVS A kéyttoon 1= Kéytéssa

58.01 Protokolla kdytéssé 0 = Ei valintaa

71.08 Takaisinkytkennén 1 ldhde 0 = Ei valittu

71.16

Asetusarvon 1 ldhde

0 = Ej valittu
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96.04 Makron valinta 4 = ABB, rajoitettu (2 johdinta)
76.21 PFC-konfiguraatio 0 = Off

76.25 Moottorien maéré 1

76.27 Moott. sallittu enimm.mé&éra 1
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Ohjelmiston ominaisuudet

Yleista

Tassa luvussa kuvataan joitakin ohjausohjelman keskeisia toimintoja seka niiden
kayttda ja ohjelmointia. Lisdksi luvussa kerrotaan ohjauspaikoista ja kayttétiloista.
Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus

ACS480-taajuusmuuttajassa on kaksi paaohjauspaikkaa: ulkoinen ja paikallinen.
Ohjauspaikka valitaan ohjauspaneelin tai PC-tydkalun Loc/Rem-painikkeella.
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Taajuusmuuttaja
r = Y . — — 1
LSS Ulkoinen ohjaus
PLC

r (Ohjelmoitava
logiikkaohjain)

OHT ]
o (2 Sisaanrakennettu I | I I I

! kenttavaylaliitanta
ABS

Kenttavaylasovitin (Fxxx)

Ohjauspaneeli tai Drive
composer -PC-tyokalu
(lisévaruste)

) Tulo- ja lahtsliitantsja voidaan lisata asentamalla lisdvarusteena saatava I/O-
laajennusmoduuli taajuusmuuttajan lisdvarustepaikkaan.

Paikallisohjaus

Kun taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, ohjauskomennot annetaan
ohjauspaneelin nappaimistosta tai PC-tietokoneesta, johon on asennettu Drive
composer. Nopeus- ja momenttisdatotilat ovat kaytettavissa moottorin
vektoriohjaustilassa; taajuustila on kaytettavissa, kun moottorin skalaariohjaustila on
kaytossa (katso parametri 19.16).

Paikallisohjausta kaytetdén paaasiassa taajuusmuuttajan kayttédnoton ja huollon
aikana. Ohjauspaneeli ohittaa aina ulkoiset ohjaussignaalildahteet, kun sita kaytetaan
paikallisohjaukseen. Paikallisohjaukseen vaihtaminen voidaan estaa

parametrilla 79.17.

Parametrilla (49.05) valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi ohjauspaneelin tai PC-
tyokalun yhteyden katkeamiseen. (Parametrilla ei ole vaikutusta ulkoisessa
ohjauksessa.)

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 19.16 Paikallinen ohjaustila...19.17 Paikallisen ohjauksen esto (sivu 225)
ja 49.05 Tiedonsiirtokatkostoiminto (sivu 355).

Tapahtumat: —
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Ulkoinen ohjaus

Kun taajuusmuuttaja on ulkoisessa ohjauksessa (kauko-ohjaus), ohjauskomentoja
varten on kaytettavissa seuraavat kanavat:

+ 1/O-liitannat (digitaali- ja analogiatulot) tai valinnaiset I/O-laajennusmoduulit

+ kenttavaylaliitanta (sisddnrakennetun kenttavaylaliitdnnan tai lisdvarusteena
saatavan kenttévaylasovitinmoduulin kautta).

Kaytettavissa on kaksi ulkoista ohjauspaikkaa, ULK1 ja ULK2. Kayttaja voi valita
kaynnistys- ja pysaytyskomentojen I8hteet erikseen kutakin paikkaa varten
Ensisijaiset asetukset -valikon kautta (Valikko — Ensisijaiset asetukset —
Kaynnistys, pysaytys, ohje) tai asettamalla parametrit 20.07...20.10. Jokaisen
ohjauspaikan kayttétila voidaan valita erikseen. Nain voidaan siirtyd nopeasti
kayttotilasta toiseen, esimerkiksi vaihtaa nopeus- ja momenttisadadon valilla.
Ohjauspaikan ULK1 tai ULK2 valinta voidaan tehda minka tahansa binaarilahteen,
esimerkiksi digitaalitulon tai kenttavaylan ohjaussanan, avulla (Valikko —
Ensisijaiset asetukset — Kdynnistys, pyséaytys, ohje — Toissijainen ohjauspaikka
tai parametrilla 719.77). Ohjeen lahde voidaan valita jokaiselle kayttétilalle erikseen.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 20.07 Ulk1 komennot...20.10 UIK2 tulo 3 l&hde (sivu 225) ja 19.11
Ulk1/Ulk2-valinta (sivu 223).

Tapahtumat: —

Tiedonsiirron vikatoiminto

Tiedonsiirron vikatoiminto mahdollistaa prosessin jatkumisen keskeytyksetta.
Tiedonsiirron katketessa taajuusmuuttaja vaihtaa ohjauksen automaattisesti
ohjauspaikasta ULK1 ohjauspaikkaan ULK2. Nain prosessin ohjausta voidaan jatkaa
esimerkiksi taajuusmuuttajan PID-saatimella. Alkuperaisen ohjauspaikan palatessa
kayttoon taajuusmuuttaja siirtda ohjauksen automaattisesti takaisin
tietoliikenneverkkoon (ULK1).
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Lohkokaavio: Nopeusohjauksen valinta (ULK1/ULK2)

Tulo 1 — UIk1 nopeusohje Toiminto
Tulo2 —{1 Ulk1 nopeusohje
Tulo3 {2211 1 tai parametrien
Ulk1 nopeusohje
- 1 ja Ulk1 nopeus-
Tulo 1 —— Ulk1 nopeusohje o)lje 2 matemaat-
Tulo2 —{2 tinen funktio.
Tulo3 —122.12 22.13
Tulo 1 — UIk2 nopeusohje Toiminto
Tulo2 —{ 1 Ulk2 nopeusohje
Tulo3__{22.18 1 tai parametrien
Ulk2 nopeusohje
- 1 ja Ulk2 nopeus-
Tulo 1— Ulk2 nopeusohje ofije 2 matemaat-
Tulo2 — 2 tinen funktio.
Tulo3 —122.19 22.20

ULK1

Valitse

Oletus =
6 — ULK1

19.11
Ulk1/Ulk2-valinta

ULK2

Lohkokaavio: Taajuusohjauksen valinta (ULK1/ULK2)

Toiminto

Ulk1 taajuusohje
1 tai parametrien
Ulk1 taajuusohje
1 ja Ulk1 taajuus-
ohje 2 matemaat-
tinen funktio.

28.13

Toiminto

Tulo 1 —— UIk1 taajuusohje
Tulo2 — 1

Tulo 3 —] 28.11

Tulo 1 — Ulk1 taajuusohje
Tulo2 —{2

Tulo3 —{28.12

Tulo 1 —— UIk2 taajuusohje
Tulo2 — 1

Tulo3 __{28.15

Tulo 1 — UIk2 taajuusohje
Tulo2 — 2

Tulo3 _—_{28.16

Ulk2 taajuusohje
1 tai parametrien
Ulk2 taajuusohje
1 ja UIk2 taajuus-
ohje 2 matemaat-
tinen funktio.

28.17

ULK1

Valitse

Oletus =
6 — ULK1
19.11
Ulk1/Ulk2-valinta

ULK2
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Lohkokaavio: Salli kdynti -lahde ULK1-paikkaa varten

Alla olevassa kuvassa nakyvat parametrit, joilla valitaan Salli kéynti -signaalin liitanta
ulkoista ohjauspaikkaa ULK1 varten.

0 Ei valittu Valitse

1 Valittu

> B ULK1
: DI6 6 L Kay
Dl6

Sisagnrakennettu SKV, pddohjaussanan bitti 3

20.12

I&iztfg\l,?;,lgsovitin KVS A, pddohjaussanan bitti 3
Ajastettu toiminto Ajastettu toiminto 1...3
Valvonta Valvonta 1...3

Parametrin bitti Muu [bitti]

Asetukset ja vianhaku

Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kdynnistys, pyséytys, ohje - Toissijainen
ohjauspaikka; Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kaynnistys, pysadytys, ohje

Parametrit: 19.11 Ulk1/Ulk2-valinta (sivu 223) ja 20.01 Ulk1 komennot...20.10 Ulk2
tulo 3 ldhde (sivu 225).

Tapahtumat: —
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Taajuusmuuttajan kayttotilat

Taajuusmuuttaja voi toimia useissa kayttotiloissa erityyppisilla ohjeilla. Jokaisen
ohjauspaikan (Paikallinen, ULK1 ja ULK2) tila voidaan valita parametriryhméassa 19
Kéyttétila. Alla on esitetty eri ohjetyyppien ja ohjausketjujen yleiskuvaus.

PID
T
rFr=-=-=-=-=-=-=-=-=== - === - - - 1
Momenttiohje Nopeusohje Taajuusohje
Parametriryhma 26 Parametriryhma 22 Parametriryhma 28
Momenttiohjeketju Nopeusohjeen valinta Taajuusohjeketju

— L g

Moottorin vektoriohjaustila | Moottorin skalaariohjaustila

Momenttisaadin Taajuussaadin

Seuraavassa on tarkempi esitys ohjetyypeista ja ohjausketjuista. Sivunumerot
viittaavat luvussa Ohjausketjukaaviot oleviin yksityiskohtaisiin kaavioihin.
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Prosessi-PID-sdadén asetusarvon
ja takaisinkytkennan lahteen valinta
(s. 524)

L

Prosessi-PID-saadin
(s. 525)

Momenttiohje Nopeusohje Taajuusohje
lahteen valinta ja muuttaminen lahteen valinta | lahteen valinta ja muuttaminen
(s. 521) (s. 516) (s. 514...515)

Ly 2

\

Nopeusohjeen lahteen valinta
Il

(s. 517)

L

Nopeusohjeen ramppi ja sen
muotoilu
(s. 518)

L

Nopeuseron laskenta
(s. 519)

Nopeussaadin
(s. 520)

Vi

Momenttisaatimen ohjeen
valinta
(s. 521)

7

Momentin rajoitus
(s. 523)

Moottorin vektoriohjaustila | Moottorin skalaariohjaustila

Momenttisaadin Taajuussaadin
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Nopeussaatotila

Moottori noudattaa taajuusmuuttajalle annettua nopeusohjetta. Tata tilaa voidaan
kayttéda arvioitu nopeus takaisinkytkentana.

Nopeussaatétila on kaytettavissa seka paikallisohjauksessa etté ulkoisessa
ohjauksessa. Sita tuetaan vain moottorin vektoriohjaustilassa.

Nopeussaato kayttdd nopeusohjeketjua. Valitse nopeusohje ryhman 22
Nopeusohjeen valinta parametreilla (sivu 244).

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 22 Nopeusohjeen valinta (sivu 244)

Tapahtumat: —

Momenttisaatotila

Moottorin momentti noudattaa taajuusmuuttajalle annettua momenttiohjetta.
Momenttisdatétila on kaytettavissa seké paikallisohjauksessa etta ulkoisessa
ohjauksessa. Sita tuetaan vain moottorin vektoriohjaustilassa.

Momenttisaatd kayttda momenttiohjeketjua. Valitse momenttiohje ryhman 26
Momenttiohjeketju parametreilla (sivu 262).

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 26 Momenttiohjeketju (sivu 262)

Tapahtumat: —

Taajuussaatotila

Moottori noudattaa taajuusmuuttajalle annettua taajuusohjetta. Taajuussaatd on
kaytettavissa seka paikallisohjauksessa etta ulkoisessa ohjauksessa. Sita tuetaan
vain moottorin skalaariohjaustilassa.

Taajuussaato kayttaa taajuusohjeketjua. Valitse taajuusohje ryhman 28
Taajuusohjeketju parametreilla (sivu 267).

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 28 Taajuusohjeketju (sivu 267)

Tapahtumat: —
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Erikoissaatotilat

Edella mainittujen saatotilojen liséksi valittavissa on seuraavat erikoissaatotilat:
* Prosessi-PID-saato. Lisatietoja on kohdassa Prosessi-PID-séété (sivulla 128).

« Hatapysaytystilat OFF1 ja OFF3: Taajuusmuuttaja pysahtyy maaritetyn
hidastusrampin mukaisesti ja taajuusmuuttajan modulointi pysahtyy.

» Jog-tila: Taajuusmuuttaja kdynnistyy ja kiihdyttdd maaritettyyn nopeuteen, kun
Jog-signaali on aktivoitu. Lisatietoja on kohdassa Jog-toiminto (sivulla 749).

» Esimagnetointi: Moottorin DC-magnetointi ennen kaynnistysta. Lisatietoja on
kohdassa Esimagnetointi (sivulla 145).

» DC-pito: Roottorin lukitseminen (Iahes) nollanopeuteen normaalikayton aikana.
Lisatietoja on kohdassa DC-pito (sivulla 146).

* Esilammitys (moottorin [ammitys): Moottorin pitdminen [ampimana, kun
taajuusmuuttaja on pysaytetty. Lisatietoja on kohdassa Esildmmitys (moottorin
ldmmitys) (sivulla 147).

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 06 Ohjaus- ja tilasanat (sivu 187), 20 Kéy/seis/suunta (sivu 225),
22 Nopeusohjeen valinta (sivu 244), 23 Nopeusohjeen ramppi (sivu 253) ja
40 Prosessi PID sarja 1 (sivu 325).

Tapahtumat: —
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Taajuusmuuttajan konfigurointi ja ohjelmointi

Taajuusmuuttajan ohjausohjelma huolehtii padadohjaustoiminnoista, kuten nopeuden,
momentin ja taajuuden saatamisesta, taajuusmuuttajan logiikasta (kaynnistys/pysay-
tys), 1/0:sta, takaisinkytkennasta, tiedonsiirrosta ja suojaustoiminnoista. Ohjausohjel-
man toiminnot konfiguroidaan ja ohjelmoidaan parametrien avulla.

Taajuusmuuttajan ohjausohjelma

Nopeussaato
Momenttisaatod
Taajuussaato

PID-saato
Taajuusmuuttajan logiikka
I/O-liitanta
Kenttavaylaliitanta
Suojaukset

Konfigurointi parametreilla

Parametreilla maaritetdan kaikki taajuusmuuttajan vakiotoiminnot. Parametrit
voidaan asettaa

» ohjauspaneelista, kuten luvussa Ohjauspaneeli on kuvattu

» Drive composer -PC-ty6kalun avulla, kuten oppaassa Drive composer user’s
manual (3AUA0000094606 [englanninkielinen]) on kuvattu

« kenttavayladliitdnnan kautta, kuten luvuissa Kenttédvéyldohjaus siséénrakennetun
kenttéavaylaliitdnnan kautta (SKV) ja Kenttédvayldohjaus kenttavéylasovittimen
kautta on kuvattu.

Kaikki parametriasetukset tallennetaan automaattisesti taajuusmuuttajan
pysyvaismuistiin. Jos taajuusmuuttajan ohjausyksikkdon kuitenkin syotetédan virtaa
ulkoisella +24 V DC -teholahteelld, ABB suosittelee parametrimuutosten jalkeen
tekemaan pakotetun tallennuksen parametrilla 96.07 Parametrin tallennus kasin
ennen virran katkaisemista ohjausyksikdsta.

Tarvittaessa parametrien oletusarvot voidaan palauttaa parametrilla 96.06 Parametrin
palautus.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 96.06 Parametrin palautus...96.07 Parametrin tallennus k&sin (sivu 387)

Tapahtumat: —
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Adaptiivinen ohjelmointi

Perinteisesti kayttaja voi ohjata taajuusmuuttajan toimintaa parametrien avulla.
Vakioparametreilla on kuitenkin aina kiinted joukko valittavia vaihtoehtoja tai tietty
asetusalue. Taajuusmuuttajan toiminnan laajempaan mukauttamiseen tarvitaan
toimintolohkoista koostettavia adaptiivisia ohjelmia.

PC-tietokoneessa toimivassa Drive Composer Pro -tydkalussa (versio 1.10 tai
uudempi) on adaptiivisen ohjelmoinnin aputoiminto, jossa mukautettuja ohjelmia
voidaan rakentaa graafisen kayttoliittyman avulla. Toimintolohkoihin kuuluvat
tavalliset laskennalliset ja loogiset toiminnot seka erilaiset valinta-, vertailu- ja
ajastinlohkot.

Fyysisia tuloja, taajuusmuuttajan tilatietoja, oloarvoja, vakioita ja parametreja voidaan
kayttda ohjelman syotteena. Ohjelman lahtétietoja voidaan kayttaa esimerkiksi
kaynnistyssignaaleina, ulkoisina tapahtumina tai ohjearvoina, tai ne voidaan liittda
taajuusmuuttajan Iahtéihin. Luettelo kaytettavissa olevista tuloista ja lahddista on
seuraavassa taulukossa.

Jos adaptiivisen ohjelman tuotos liitetdan osoitinparametrina toimivaan
valintaparametriin, valintaparametri kirjoitussuojataan.

Esimerkki

Jos parametri 31.01 Ulkoisen tapahtuman 1 I&hde liitetdan adaptiivisen
ohjelmointilohkon I&htdtietoon, parametrin arvona nékyy ohjauspaneelissa ja PC-
tydkalussa Adaptiivinen ohjelma. Parametri on kirjoitussuojattu (= valintaa ei voi
muuttaa).

Adaptiivisen ohjelman tila nakyy parametrissa 07.30 Adaptiivisen ohjelman tila.
Adaptiivinen ohjelma voidaan poistaa kaytosta parametrilla 96.70 Adaptiivisen
ohjelman k&ytdsté poistaminen.

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

Adaptiivisissa ohjelmissa kaytettivissa olevat tulot

Tulo | Léhde

/0

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

Al2 12.21 Al2 oloarvo

Oloarvot

Moottorin nopeus 01.01 Moottorin nopeus
Lahtétaajuus 01.06 Léhtétaajuus

Moottorin virta 01.07 Moottorin virta
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Adaptiivisissa ohjelmissa kaytettavissa olevat tulot

Tulo

Léhde

Moottorin momentti

01.10 Moottorin momentti

Moottorin akseliteho

01.17 Moottorin akselin teho

Tila

Kéaytossa 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 0
Estetty 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 1
Kaynnistysvalmis 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 3
Lauennut 06.11 Paétilasana, bitti 3

Asetusarvossa 06.11 Pé&étilasana, bitti 8

Rajoitus 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 7

Ulk1 aktiivinen

06.16 Taajuusmuulttajan tilasana 1, bitti 10

Ulk2 aktiivinen

06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1, bitti 11

Muistipaikka

Muistipaikka 1 (32-bittinen reaaliluku)

47.01 Muistipaikka 1 real32

Muistipaikka 2 (32-bittinen reaaliluku)

47.02 Muistipaikka 2 real32

Muistipaikka 3 (32-bittinen reaaliluku)

47.03 Muistipaikka 3 real32

Muistipaikka 4 (32-bittinen reaaliluku)

47.04 Muistipaikka 4 real32

Adaptiivisissa ohjelmissa kaytettivissa olevat lahdot

Lahto | Kohde

/0

RO1 10.24 RO1 lahde
RO2 10.27 RO2 Iahde
RO3 10.30 RO3 Iahde
AO1 13.12 AOT lahde
AO2 13.22 AO2 lhde

Kéynnistyksen ohjaus

Ulk1/Ulk2-valinta

19.11 Ulk1/Ulk2-valinta

Kéayntilupa 1

20.12 Kéyntilupa 1 lédhde

Ulk1 tulo 1 (komento)

20.03 Ulk1 tulo 1 Idhde

Ulk1 tulo 2 (komento)

20.04 UIk2 tulo 2 I&hde

Ulk1 tulo 3 (komento)

20.05 Ulk1 tulo 3 ldhde

20.08 UIk2 tulo 1 I&hde

UIk2 tulo 2 (komento)

20.09 UIK2 tulo 2 I&hde

(
(
UIk2 tulo 1 (komento)
(
(

UIk2 tulo 3 (komento)

20.10 UIk2 tulo 3 ldhde

Viankuittaus

31.11 Vian kuittauksen valinta

Nopeusséaétéd

Ulk1 nopeusohje

22.11 Ulk1 nopeusohje 1

Nopeuden suhteellinen vahvistus

25.02 Nopeuden suhteellinen vahv.

Nopeuden integrointiaika

25.03 Nopeuden integrointiaika

Kiihdytysaika 1

23.12 Kiihdytysaika 1

Hidastusaika 1

23.13 Hidastusaika 1

Taajuusséato

Ulk1 taajuusohje

28.11 Ulk1 taajuusohje 1

Momenttis&até

Ulk1 momenttiohje

26.11 Momenttiohjeen 1 valinta

Ulk2 momenttiohje

26.12 Momenttiohjeen 2 valinta

Rajoitustoiminto

Minimimomentti 2

30.21 Min.momentin 2 l&dhde
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Adaptiivisissa ohjelmissa kaytettivissa olevat lahdot

L&hté Kohde
Maksimimomentti 2 30.22 Maks.momentin 2 Idhde
Tapahtumat

Ulkoinen tapahtuma 1

31.01 Ulkoisen tapahtuman 1 Idhde

Ulkoinen tapahtuma 2

31.03 Ulkoisen tapahtuman 2 lédhde

Ulkoinen tapahtuma 3

31.05 Ulkoisen tapahtuman 3 Idhde

Ulkoinen tapahtuma 4

31.07 Ulkoisen tapahtuman 4 Idhde

Ulkoinen tapahtuma 5

31.09 Ulkoisen tapahtuman 5 lédhde

Muistipaikka

Muistipaikka 1 (32-bittinen reaaliluku)

47.01 Muistipaikka 1 real32

Muistipaikka 2 (32-bittinen reaaliluku)

47.02 Muistipaikka 2 real32

Muistipaikka 3 (32-bittinen reaaliluku)

47.03 Muistipaikka 3 real32

Muistipaikka 4 (32-bittinen reaaliluku)

47.04 Muistipaikka 4 real32

PID-s&é&to

Sarjan 1 asetusarvo 1

40.16 Sarja 1 ohjearvon 1 ldhde

Sarjan 1 asetusarvo 2

40.17 Sarja 1 ohjearvon 2 ldhde

Sarjan 1 takaisinkytkentéa 1

40.08 Sarja 1 takaisinkytk. 1 Idhde

Sarjan 1 takaisinkytkenta 2

40.09 Sarja 1 takaisinkytk. 2 ldhde

Sarja 1 vahvistus

40.32 Sarja 1 vahvistus

Sarja 1 integrointiaika

40.33 Sarja 1 integrointiaika

Sarjan 1 ohitustila

40.49 Sarja 1 sédétimen ohitus

Sarjan 1 ohituksen ohje

40.50 Sarja 1 ohitusohjeen valinta

Adaptiivisten ohjelmien vika- ja apukoodimuodot

Apukoodin muoto:

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

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

Katso vika 64A6.

Ohjelmajaksot

Adaptiivinen ohjelma voi sisaltaa perusohjelman ja ohjelmajaksoja. Perusohjelma on
kaynnissa jatkuvasti, kun adaptiivinen ohjelma on kéynnissa. Perusohjelman
toiminnot ohjelmoidaan toimintolohkojen seka jarjestelman tulojen ja lahtéjen avulla.

Ohjelmajaksot ovat tilapohjaisia. Tama tarkoittaa, etta vain yhta ohjelmajakson tilaa
suoritetaan kerrallaan. Ohjelmajaksoja luodaan lisadmalla tiloja ja ohjelmoimalla
tilakohtaiset ohjelmat kayttden samoja elementteja kuin perusohjelman
ohjelmoinnissa. Tilamuutokset ohjelmoidaan lisdamalla tilamuutoslahtéja
tilaohjelmiin. Tilamuutossaanndét ohjelmoidaan kayttaen toimintolohkoja.

Ohjelmajakson aktiivisen tilan numero nakyy parametrissa 07.31 Adaptiivisen
ohjelman ohjelmajakson tila.
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Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 01 Oloarvot (sivu 179), 06 Ohjaus- ja tilasanat (sivu 187),

07 Jérjestelmétiedot (sivu 192), 10 Vakio DI, RO (sivu 194), 12 Vakio-Al (sivu 208),
13 Vakio-AO (sivu 213), 19 Kéyttétila (sivu 223), 20 Kay/seis/suunta (sivu 225),

23 Nopeusohjeen ramppi (sivu 253), 25 Nopeussééto (sivu 257), 26 Momenttiohje-
ketju (sivu 262), 30 Rajat (sivu 277), 31 Vikatoiminnot (sivu 285), 40 Prosessi PID
sarja 1 (sivu 325), 47 Muistipaikat (sivu 354) ja 96 Jéarjestelma (sivu 385).

Tapahtuma: 64A6 Adaptiivinen ohjelma (sivu 457).
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Ohjausliitannat

Ohjelmoitavat analogiatulot

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

Asetukset ja vianhaku
Parametriryhma: 12 Vakio-Al (sivu 208)

Tapahtumat: —

Ohjelmoitavat analogialahdot

Ohjausyksikdssa on kaksi virran (0...20 mA) analogialahtéa. Analogialahtd 1 voidaan
maarittaa jannitelahdoksi (0/2...10 V) tai virtalahdoksi (0/4...20 mA) parametrilla.
Analogialahtd 2 on aina virtaldhtd. Kukin 1ahtd voidaan suodattaa, kdantaa tai
skaalata.

Asetukset ja vianhaku
Parametriryhma: 13 Vakio-AO (sivu 213)

Tapahtumat: —

Ohjelmoitavat digitaaliset tulot ja lahdot
Ohjausyksikdssa on kuusi digitaalituloa.

Digitaalituloa DI5 voidaan kayttaa taajuustulona. Vain asianomainen valinta nakyy
ohjauspaneelissa.

Asetukset ja vianhaku
Parametriryhmat: 10 Vakio DI, RO (sivu 194) ja 11 Vakio DIO, FI, FO (sivu 203).

Tapahtumat: —
Ohjelmoitava taajuuden tulo ja laht6
Digitaalituloa DI5 voidaan kayttaa taajuustulona.

Asetukset ja vianhaku
Parametriryhmat: 10 Vakio DI, RO (sivu 194) ja 11 Vakio DIO, FI, FO (sivu 203).

Tapahtumat: —
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Ohjelmoitavat releldhdét

Ohjausyksikdssa on kolme relelahtéa. Lahtdjen ilmaisema signaali voidaan valita

parametreilla.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 10 Vakio DI, RO (sivu 194)

Tapahtumat: —

Ohjelmoitavat I/0O-laajennukset

Tuloja ja lahtoja voidaan lisata kayttamalla BIO-01-monitoimilaajennusmoduulia tai
digitaalitulolaajennusmoduulia. Moduuli asennetaan ohjausyksikdn
lisdvarustepaikkaan.

Alla olevassa taulukossa on esitetty perusyksikon, taajuusmuuttajan perusmallin
(RIIO-01) I/O-moduulin seka valinnaisten BIO-01- ja BREL-01-moduulien 1/O-
litAnt6jen maarat.

ciami | " | O st | A A oo
(DI) (DO) (DIO) (Al) (AO)

Perusyksikkd - - - - 1

RIIO-01 - - 2 2 2

BREL - - - - - 4

BIO-01 3 1 - 1 - -

Huomautus: Parametriryhma sisaltaa parametreja, jotka nayttavat
laajennusmoduulin tulojen arvot. 1/0O-laajennusmoduulin tuloja voidaan kayttaa

signaalin lahteind vain naiden parametrien avulla.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 10 Vakio DI, RO (sivu 194), 11 Vakio DIO, FI, FO (sivu 203),

12 Vakio-Al (sivu 208) ja 13 Vakio-AO (sivu 213).

Tapahtumat: —
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Kenttavaylaohjaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkea useisiin erilaisiin automaatiojarjestelmiin
kenttavaylaliitantdjen kautta. Lisatietoja on luvuissa Kenttévéyldohjaus
sisdénrakennetun kenttédvayléaliitdénnén kautta (SKV) (sivu 465) ja Kenttévéyldohjaus
kenttavéylasovittimen kautta (sivu 495).

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 50 Kenttéavéylasovitin (KVS) (sivu 357), 51 KVS A asetukset
(sivu 361), 52 KVS A datatulo (sivu 363), 53 KVS A dataléhté (sivu 363) ja
58 Sisddnrakennettu kenttdvéayla (sivu 364).

Tapahtumat: —

Sovellusohjaus

Momenttiohjeen kiihdytys ja hidastusrampit

Nopeus-, momentti- ja taajuusohjeen kiihdytys- ja hidastusrampit voidaan maarittaa
erikseen (Valikko - Ensisijaiset asetukset - Rampit).

Nopeus- ja taajuusohjeen kiihdytys- ja hidastusramppi tarkoittavat aikaa, jonka
kuluessa taajuusmuuttaja kiihdyttda nollanopeudesta tai -taajuudesta parametrilla
46.01 tai 46.02 maaritettyyn maksimiarvoon tai hidastaa maksimiarvosta
nollanopeuteen. Kayttaja voi vaihdella kahden ennalta asetetun kiihdytys-
/hidastusrampin valilla kayttdmalla binaarista lahdetta, kuten digitaalituloa. Myds
nopeus- ja taajuusohjeen kiihdytys- ja hidastusrampin muotoa voidaan saataa.

Momenttiohjeessa ramppi maaritetdan aikana, joka ohjearvolta kestda muuttua
nollasta moottorin nimellismomenttiin tai painvastoin (parametri 07.30).

Saadettava rampin kaltevuus

Saadettava rampin kaltevuus ohjaa nopeusrampin kaltevuutta ohjearvon muutoksen
aikana. Taman toiminnon avulla voidaan kayttda koko ajan muuttuvaa ramppia.
Katso parametrit 23.28 ja 23.29.

Saadettdvaa rampin kaltevuutta tuetaan vain kauko-ohjauksessa.
Erityiset kiihdytys-/hidastusrampit

Jog-toiminnon kiihdytys- ja hidastusajat voidaan maarittda erikseen. Lisatietoja on
kohdassa Jog-toiminto (sivu 149).

Moottoripotentiometritoiminnon muutosnopeutta (sivu 734) voidaan saataa. Sama
nopeus on kaytéssad molempiin suuntiin.

Hatapysaytykselle (Off3-tila) voidaan maarittaa hidastusramppi.
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Asetukset ja vianhaku

Valikko — Ensisijaiset asetukset — Rampit

Parametrit:

* Nopeusohjeen ramppi: Parametrit 23. 11 Ramppiasetuksen valinta...23.15
Hidastusaika 2 (sivu 253) ja 46.01 Nopeuden skaalaus (sivut 357).

* Momenttiohjeen ramppi: Parametrit 07.30 Nimellismomentin skaalaus
(sivu 180), 26.18 Momenttiohjeen nousuaika ja 26.19 Momenttiohjeen
laskuaika (sivut 265).

* Taajuusohjeen ramppi: Parametrit 28.71 Taajuusrampin asetus...28.75
Taajuuden hidastusaika 2 (sivu 274) ja 46.02 Taajuuden skaalaus (sivut 357).

« Jog-toiminto: Parametrit 23.20 Kiihdytysaika Jog-toiminnossa ja 23.21
Hidastusaika Jog-toiminnossa (sivu 255).

*  Moottoripotentiometri: Parametri 22.75 Moott. pot.metrin ramppiaika
(sivu 252).

« Hatapysaytys (Off3-tila): Parametri 23.23 Hétdpyséytyksen aika (sivu 255).

+ Saadettava rampin kaltevuus: Parametrit 23.28 Séddettava rampin kaltevuus
(sivu 255) ja 23.29 Kaltevuuden muutosaika (sivu 256).

Tapahtumat: —

Vakionopeudet ja -taajuudet

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

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

Asetukset ja vianhaku

Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kaynnistys, pysaytys, ohje - Vakiotaajuudet,
Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kaynnistys, pysaytys, ohje - Vakionopeudet

Parametriryhméat: 22 Nopeusohjeen valinta (sivu 244) ja 28 Taajuusohjeketju
(sivu 267).

Tapahtumat: —
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Kriittiset nopeudet ja taajuudet

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

Kriittisten nopeuksien toiminto estda ohjetta jdamasta kriittiselle alueelle pitkaksi
aikaa. Kun muuttuva ohje (22.87 Nopeusohjeen 7 oloarvo) siirtyy kriittiselle alueelle,
toiminnon lahtdarvo (22.01 Rajoittamaton nopeusohje) pysyy samana, kunnes ohje
siirtyy pois alueelta. Lahtéarvon nopeat muutokset tasoitetaan kauempana
ohjeketjussa ramppitoiminnolla.

Kun taajuusmuuttaja rajoittaa sallittuja Iahtdnopeuksia/-taajuuksia, se rajaa
nopeuden alimmalle kriittiselle nopeudelle (kriittisen nopeuden tai taajuuden
alarajalle) paikallaanolosta kiihdytettédessa, ellei nopeusohje vylita kriittisen
nopeuden/taajuuden ylarajaa.

Toiminto voidaan toteuttaa myds moottorin skalaariohjauksessa taajuusohjeen avulla.
Toiminnon tuloarvo nakyy parametrissa 28.96 Taajuusohje 7.

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

+ kriittisten nopeuksien toiminto otetaan kayttd6n asettamalla parametrin 22.51
Kriittiset nopeudet bitin 0 arvoksi yksi ja

» kriittiset nopeusalueet asetetaan kuvan osoittamalla tavalla.

22.01 Rajoittamaton nopeusohje (rpm)
(toiminnon lahtoéarvo)

A

-

Par. 22.52 = 540 rpm

1560 2 Par. 22.53 = 690 rpm
3 Par. 22.54 = 1380 rpm
1380 P
4 Par. 22.55=1560 rpm
690
540

—— » 22.87 Nopeusohjeen 7 oloarvo (rpm)
1 2 3 4 (toiminnon tuloarvo)
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Asetukset ja vianhaku

Parametrit:

+ Kriittiset nopeudet: Parametrit 22.01 Rajoittamaton nopeusohje (sivu 244),
22.51 Kiriittiset nopeudet...22.57 Kriittinen nopeus 3 yléraja (sivu 250) ja 22.87
Nopeusohjeen 7 oloarvo (sivu 253).

« Kiiittiset taajuudet: Parametrit 28.51 Kriittiset taajuudet...28.57 Kriittinen taajuus 3
yléraja (sivu 273) ja 28.96 Taajuusohje 7 (sivu 277).

Tapahtumat: —

Nopeussaatimen automaattinen viritys

Taajuusmuuttajan nopeussaadintd voidaan s&atda automaattisen viritystoiminnon
avulla. Automaattinen viritys perustuu moottorin ja kaytettadvan koneen mekaanisen
aikavakion (hitausmomentti) arvioon.

Automaattinen viritystoiminto kayttda moottoria suorittaen sarjan kiihdytys- ja
hidastussykleja, joiden maaraa voidaan saataa parametrilla 25.40. Suuremmat arvot
tuottavat tarkemmat tulokset, erityisesti jos ero alkunopeuden ja enimmaisnopeuden
valilla on pieni.

Suurin automaattisen virityksen aikana kaytettdva momenttiohje on alkumomentti (el
momentti sarjojen alkaessa) lisattyna parametrin 25.38 arvolla, jos momentin maksi-
miraja-arvo (parametriryhma 30 Rajat) tai moottorin nimellismomentti (99 Moottorin
tiedot) eivat aseta ohjeelle rajoituksia. Sarjojen aikana kaytettava laskennallinen
enimmaisnopeus on alkunopeus (eli nopeus sarjojen alkaessa) lisdttyna parametrin
25.39 arvolla, jos parametrin 30.172 tai 99.09 arvo ei aseta nopeudelle rajoituksia.

Alla oleva kuvaaja esittdd nopeuden ja momentin muutokset automaattisen
viritystoiminnon aikana. Tassa esimerkikissd parametrin 25.40 arvoksi on asetettu 2.

Alkumomentti + [25.38]

Alkumomentti

Alkunopeus + [25.39]

Alkunopeus
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Huomaa:

+ Jos taajuusmuuttaja ei pysty tuottamaan vaadittua jarrutustehoa viritystoiminnon
aikana, tulos perustuu pelkkiin kiihdytysvaiheisiin eika ole yhta tarkka kuin jos
kaytettavissa olisi taysi jarrutusteho.

* Moottori ylittdd laskennallisen enimmaisnopeuden hieman jokaisen
kilhdytysvaiheen lopussa.

Ennen automaattisen viritystoiminnon aktivointia

Automaattisen viritystoiminnon suorittaminen edellyttda seuraavien ennakkoehtojen
tayttymista:

* moottorin ID-ajo on suoritettu onnistuneesti

* nopeus- ja momenttirajat (parametriryhma 30 Rajat) on asetettu

+ taajuusmuuttaja on kaynnistetty ja se kdy nopeussaatotilassa.

Kun nama ehdot tayttyvat, automaattinen viritys voidaan aktivoida parametrilla 25.33
(tai parametrilla valitulla signaalilahteella).

Automaattisen viritystilan kayttétavat

Automaattinen viritys voidaan suorittaa kolmella eri tavalla parametrin 25.34 asetuk-
sen mukaan. Valinnat Smooth, Normaali ja Tight maarittavat, kuinka taajuusmuutta-
jan momenttiohjeen tulee reagoida nopeusohjeaskeleeseen virityksen jalkeen.
Valinta Smooth tuottaa hitaan mutta vakaan vasteem; Tight tuottaa nopean vasteen,
mutta vahvistusarvot voivat olla joissakin sovelluksissa liilan suuret. Seuraavassa
kuvassa nakyvat nopeusvasteet nopeuden ohjeaskeleella (yleensa 1...20 %).

A: Alikompensoitu

B: Normaalisti viritetty (automaattinen viritys)

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

Kun automaattinen viritystoiminto on suoritettu onnistuneesti, jarjestelma siirtda sen
tulokset automaattisesti parametreihin

» 25.02 (nopeussaatimen suhteellinen vahvistus)

» 25.03 (nopeussaatimen integrointiaika)

» 25.37 (moottorin ja kaytettavan koneen mekaaninen aikavakio).

Saatimen vahvistusta, integrointiaikaa ja derivointiaikaa voi silti sdatéda myds
manuaalisesti.

Alla on yksinkertainen nopeussaatimen lohkokaavio. Saatimen Iahtdarvo on
momenttisdatimen ohje.

Derivoitu
kiihtyvyyden
kompensointi

Suhteellinen,

Nopeus- + __ Ero- integroitu + +Momentti-
ohje arvo QZ,:_ ohje

Derivoitu

Nopeuden oloarvo

Varoitukset

Jos automaattinen viritys ei onnistu, jarjestelma antaa virheilmoituksen AF90.
Lisatietoja on luvussa Vianetsinté (sivu 441).

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhmat: 25 Nopeusséaétd (sivu 257), 30 Rajat (sivu 277) ja 99 Moottorin
tiedot (sivu 400).

Parametrit: 25.02 Nopeuden suhteellinen vahv. (sivu 258), 25.03 Nopeuden
integrointiaika (sivu 258), 25.33 Speed controller autotune...25.40 Autotune repeat
times (sivu 261), 30.12 Maksiminopeus (sivu 279) ja 99.09 Moottorin nimellisnopeus
(sivu 407).

Tapahtumat: AF90 Speed controller autotuning (sivu 452).
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Kuormituskayra

Kuormituskayra sisaltda valvontatoiminnon, joka seuraa tulosignaalia taajuuden tai
nopeuden ja kuormituksen funktiona. Se nayttaa valvotun signaalin tilan ja voi antaa
varoituksen tai vian kayttajan maarittdman profiilin rikkomisen perusteella.

Kuormituskayra koostuu ylikuormitus- ja alikuormituskayrasta (tai vain toisesta
niistd). Kukin kayra muodostuu viidesta pisteesta, jotka edustavat valvottua signaalia
taajuuden funktiona.

Alla olevassa esimerkissd kuormituskdyra on muodostettu moottorin nimellismomen-
tista, johon on lisatty ja josta on vahennetty 10 %:n marginaali. Marginaalikayrat maa-
rittdvat moottorin toiminta-alueen, jotta alueelta poistumisia voidaan valvoa, ajoittaa
ja havaita.

Moottorin momentti / nimellismomentti

1,2
1,0 /
e/
0,6 /

0,4 /

0,2

e
0,0

-0,2 4 T T T T T T T T T T T T A T T T T T T

Léhtétaajuus (Hz)
1 = Ylikuormituskayra (viisi pistettd)

2 = Nimellinen prosessin kuormituskayra
3 = Alikuormituskayra (viisi pistetta)

Ylikuormituksen varoitus ja/tai vika voidaan maarittda aktivoitumaan, jos valvottu
signaali pysyy jatkuvasti ylikuormituskayran ylapuolella maaritetyn ajan.
Alikuormituksen varoitus ja/tai vika voidaan maarittda aktivoitumaan, jos valvottu
signaali pysyy jatkuvasti alikuormituskayran alapuolella maaritetyn ajan.

Ylikuormituksella voidaan valvoa esimerkiksi sahanteran osumista oksankohtaan tai
puhaltimen kuormitusprofiilien kasvamista liian korkeiksi.

Alikuormituksella voidaan valvoa esimerkiksi kuorman putoamista ja kuljetushihnojen
tai puhaltimen hihnojen katkeamista.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 37 Kuormituskayréa (sivu 3217)

Tapahtumat: —
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Ohjausmakrot

Ohjausmakrot ovat valmiiksi maaritettyja parametrien muokkauksia ja I/O-
konfigurointeja. Katso luku Ohjausmakrot (sivu 73).

Prosessi-PID-sdito

Taajuusmuuttajassa on kaksi integroitua prosessi-PID-saadinta (PID-sarja 1 ja PID-
sarja 2) . Saadinta voidaan kayttda prosessin muuttujien ohjaamiseen, esimerkiksi
paineen, putken virtauksen ja sailién pinnan korkeuden saatamiseen.

PID-saatoa kaytettaessa taajuusmuuttajaan kytketdan prosessin ohje (asetusarvo)
nopeusohjeen sijaan. Prosessin oloarvo (takaisinkytkentd) tuodaan myés taajuus-
muuttajalle. PID-s&at6 ohjaa taajuusmuuttajan nopeutta, jotta mitattu prosessimuut-
tuja (oloarvo) pysyy halutulla tasolla (asetusarvossa). Tama tarkoittaa, ettad kayttajan
ei tarvitse asettaa taajuus-/nopeus-/momenttiohjetta taajuusmuuttajaan, vaan taa-
juusmuuttaja saataa toimintaansa PID:n mukaan.

Seuraava yksinkertaistettu lohkokaavio kuvaa PID-saatda. Yksityiskohtaiset
lohkokaaviot ovat sivuilla 524 ja 525.

Asetusarvo ———
Rajoitus
PID- Nopeus- tai
Suodin saats _>7~£_> taajuusohjeketju
A =B b sessi B C —
A2 — oloarvot
FBA —»

Taajuusmuuttaja sisaltda kaksi valmista prosessi-PID-sdatimen asetussarjaa, joita
voidaan tarvittaessa vaihdella. Katso parametri 40.57 PID-sarja 1/ 2 valinta.

Huomautus: Prosessi-PID-sdatd on kaytettavissa vain ulkoisessa ohjauksessa.
Katso kohta Paikallisohjaus ja ulkoinen ohjaus (sivu 105).
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Prosessi-PID-sdatimen pikakonfigurointi

1. Aktivoi prosessi-PID-sadadin: Valikko — Ensisijaiset asetukset — PID — PID-
ohjaukset

2. Valitse takaisinkytkennan lahde: Valikko — Ensisijaiset asetukset — PID —
Takaisinkytkenta

3. Valitse asetusarvon I&dhde: Valikko — Ensisijaiset asetukset — PID — Asetusarvo

4. Aseta vahvistus, integrointiaika ja derivointiaika: Valikko — Ensisijaiset
asetukset — PID — S&ito

5. Aseta PID-l4hddn rajat: Valikko — Ensisijaiset asetukset — PID — PID-1dht6

6. Valitse PID-saatimen 1aht6 esimerkiksi parametrin 22.11 Ulk1 nopeusohje 1
Iahteeksi: Valikko — Ensisijaiset asetukset — Kdynnistys, pyséaytys, ohje —
Ohjearvon ldhde

Prosessi-PID-sdaadon nukkumis- ja tehostustoiminnot

Nukkumistoiminto soveltuu PID-s&datdsovelluksiin, joissa kulutus vaihtelee, kuten
puhtaan veden pumppausjarjestelmiin. Kun toiminto on kdytdssa, se pysayttaa
pumpun kokonaan vahaisen tarpeen aikana sen sijaan, ettd pumppu kavisi hitaasti
tehokkaan kayttdalueensa ulkopuolella. Seuraava esimerkki havainnollistaa
toimintoa.

Esimerkki: Taajuusmuuttajalla ohjataan paineenkorotuspumppua. Veden kulutus
vahenee yolla. Sen seurauksena prosessi-PID-sdadin vahentdd moottorin nopeutta.
Koska putkistossa on luonnollista havikkia ja keskipakopumppu ei toimi tehokkaasti
pienilla nopeuksilla, moottori ei kuitenkaan pysahdy koskaan kokonaan. Nukkumistoi-
minto havaitsee hitaan pyorimisen ja keskeyttda tarpeettoman pumppauksen, kun
nukkumisviive on kulunut. Taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan, mutta valvoo yha
painetta. Pumppaus alkaa uudelleen, kun paine laskee maaritetyn minimitason alle ja
heraamisviive on kulunut.

Kayttaja voi pidentdd PID:n nukkumisaikaa tehostustoiminnolla. Tehostustoiminto
kasvattaa prosessin asetusarvoa ennalta maaritetyksi ajaksi, ennen kuin
taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan.
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Asetusarvo Nukkumisen tehostusaika (40.45)

» Aika

Heraamisviive
(40.48)

A

Oloarvo :

Ei kdanteinen
(40.31 = Ei kdanteinen (Ohje - Tak.))

Heraamistaso

(Asetusarvo - herdamisen eroarvo [40.47])

» Aika

Oloarvo

Heraamistaso

PYSAYTYS

Aika
Moottorin nopeus ! X :
to4 = Nukkumisviive (40.44) " Nukkumistila
. .
L P<ty . tsd . : :
Nukkumistaso \_ /TN L :
(40.43) X ' :
: ] > Aika

START
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Ohitus

Ohitustilassa PID-lohkon I&ht6 asetetaan suoraan parametrin 40.50 (tai 41.50) Sarja
1 ohitusohjeen valinta arvoon. PID-saatimen sisdinen |-osa asetetaan niin, etta
1&htd6n ei paase transientteja, joten kun ohitustila paattyy, normaalia prosessin
saatda voidaan jatkaa ilman merkittavia heilahduksia.

Asetukset ja vianhaku

Valikko - Ensisijaiset asetukset - PID
Parametri: 96.04 Makron valinta (sivu 386) (makron valinta)

Parametriryhmat: 40 Prosessi PID sarja 1 (sivu 325) ja 41 Prosessi PID sarja 2
(sivu 347).

Tapahtumat: —

Pumpun ja puhaltimen ohjaus (PFC)

Pumpun ja puhaltimen ohjausta (PFC) kaytetdan pumppu- tai puhallinjarjestelmissa,
jotka koostuvat yhdesta taajuusmuuttajasta ja useista pumpuista tai puhaltimista.
Taajuusmuuttaja ohjaa yhden pumpun/puhaltimen nopeutta ja kytkee lisaksi muut
pumput/puhaltimet suoraan sy6ttéverkkoon kontaktorien kautta (ja kytkee ne irti).

PFC-ohjauslogiikka kytkee apumoottorit paélle ja pois paalta prosessin
kapasiteettimuutosten vaatimalla tavalla. Esimerkiksi pumppusovelluksessa
taajuusmuuttaja ohjaa ensimmaisen pumpun moottoria muuttaen moottorin nopeutta
pumpun tehon saatamiseksi. Tama pumppu on nopeussaadetty pumppu. Kun tarve
(prosessi-PID-ohjeen mukaan) ylittda ensimmaisen pumpun kapasiteetin (kayttajan
maarittdma nopeus-/taajuusraja), PFC-logiikka kdynnistda automaattisesti
apupumpun. Logiikka my6s pienentaa taajuusmuuttajan ohjaaman ensimmaisen
pumpun nopeutta vastatakseen apupumpun koko jarjestelman tehoon tuomaan
lisdykseen. Sen jalkeen, kuten aiemmin, PID-saadin saatda ensimmaisen pumpun
nopeutta/taajuutta niin, etta jarjestelman teho vastaa prosessin tarpeita. Jos tarve
edelleen kasvaa, PFC-logiikka lisda uusia apupumppuja edellad kuvatulla tavalla.

Kun tarve pienenee niin, ettd ensimmaisen pumpun nopeus laskee minimirajan
alapuolelle (kayttajan maarittdma nopeus-/taajuusraja), PFC-logiikka pysayttaa
automaattisesti apupumpun. Lisaksi PFC-logiikka lisda taajuusmuuttajan ohjaaman
pumpun nopeutta vastatakseen pysaytetyn apupumpun tehon menetykseen.

Pumpun ja puhaltimen ohjaus (PFC) on tuettu vain ulkoisessa ohjauspaikassa ULK2.
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Automaattinen muutos

Kaynnistysjarjestyksen automaattinen kierratys (Automaattinen muutos -toiminto)
palvelee kahta paatarkoitusta monissa PFC-tyyppisissé jarjestelmissa. Ensinnakin
silla pidetadn pumppujen/puhaltimien kayntiajat samoina pitkalla aikavalilla niiden
kulumisen tasaamiseksi. Lisaksi silla estetdan mitdan pumppua/puhallinta seisomista
liian kauan paikallaan, mika saisi yksikdn tukkeutumaan. Joissakin tapauksissa
kaynnistysjarjestysta halutaan kierrattaa vain, kun kaikki yksikoét ovat pysahtyneet,
esimerkiksi prosessiin kohdistuvan vaikutuksen minimoimiseksi.

Automaattinen muutos voidaan myds kdynnistaa ajastetulla toiminnolla (katso
sivu 740).

Lukittu

PFC-jarjestelmassa voidaan maarittda jokaiselle moottorille lukitussignaalit. Jos
moottorin lukitussignaalin arvona on Kaytettavissa, moottori osallistuu PFC-
kaynnistysjaksoon. Jos signaalin arvona on Lukittu, moottori jatetdan pois. Talla
toiminnolla voidaan ilmoittaa PFC-logiikalle, ettéd moottori ei ole kaytettavissa
(esimerkiksi huollon tai manuaalisen suoran verkkokytkennan kautta tapahtuvan
kaynnistyksen takia).

Pehmea pumppu- ja puhallinohjaus (SPFC)

SPFC-ohjaus (Soft Pump and Fan Control) on PFC-logiikkamalli pumpun vuorotte-
lusovelluksiin, joissa pienet painehuiput ovat toivottuja uuden apumoottorin kaynnis-
tyksen yhteydessa. SPFC-logiikka on helppo tapa toteuttaa verkkojannitteeseen
kytkettyjen apumoottoreiden pehmeé kaynnistys.

PFC- ja SPFC-logiikan olennaisin ero on siind, miten SPFC-logiikka kytkee apumoot-
toreita verkkojannitteeseen. Kun uuden moottorin kaynnistysehdot tayttyvat (katso
ylla), SPFC-logiikka kytkee taajuusmuuttajan ohjaaman moottorin verkkovirtaan len-
tavalla lahdolla eli moottorin pyodriessa yha vapaasti. Taajuusmuuttaja kytkeytyy
tdman jalkeen seuraavaan kaynnistettavaan pumppuun tai puhaltimeen ja ottaa sen
nopeuden hallintaansa. Edellinen taajuusmuuttajalla ohjattu yksikkd on tassa vai-
heessa kytketty suoraan verkkoon kontaktorin kautta. Seuraavat apumoottorit kayn-
nistetdadn samalla tavalla. Moottoreiden pysaytysrutiini on samanlainen kuin
tavallisessa PFC-logiikassa.

Joissakin tapauksissa SPFC mahdollistaa kdynnistysvirran pehmentamisen
apumoottoreita verkkovirtaan kytkettdessa. Nain putkistojen ja pumppujen
painehuiput voivat olla pienempia.

Asetukset ja vianhaku

Parametri: 96.04 Makron valinta (sivu 386) (makron valinta)

Parametriryhmat: 10 Vakio DI, RO (sivu 194), 40 Prosessi PID sarja 1 (sivu 325),
76 PFC-konfiguraatio (sivu 374) ja 77 PFC:n huolto ja valvonta (sivu 382).

Tapahtumat: —
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Ajastetut toiminnot

Ajastintoiminto voidaan maarittaa aktivoitumaan vuorokaudenajan, viikonpaivan tai
vuodenajan mukaan. Aikaan liittyvien parametrien liséksi ajastin voidaan maarittaa
niin sanotuille poikkeuspaiville (méaéaritettavissa pyha- tai tydpaiviksi). Ajastin voidaan
maarittaa aktiiviseksi tai ei-aktiiviseksi poikkeuspaivina.

Ajastettuun toimintoon voidaan liittda useita ajastimia OR-ehdolla. Ajastettu toiminto
aktivoituu, jos yksikdan ajastettuun toimintoon liitetyistd ajastimista on aktiivinen.
Ajastetulla toiminnolla voidaan hallita taajuusmuuttajan normaaleja toimintoja, kuten
taajuusmuuttajan kadynnistamistd, oikean nopeuden valintaa tai oikean asetusarvon
valintaa PID-silmukkaohjaimelle.

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

Ajastettujen toimintojen eri maareiden keskindiset suhteet esitetdan seuraavassa.

Taajuusmuuttajan toiminto,
esimerkiksi kaynnistys tai
nopeuden asetus.

i

Ajastettu toiminto (3)

! i

Ajastin (12) Tehostus

i i

Vuorokaudenaika Poikkeus

¢ 1

Pyhapaiva TyOpaiva

i i }

Vuorokaudenaika Viikonpaiva Kausi

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 34 Ajastetut toiminnot (sivu 307)
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Tapahtumat: —

Moottoripotentiometri

Moottoripotentiometri on kdytdnndssa laskuri, jonka arvoa voidaan s&ataa ylos- tai
alaspain parametreilla 22.73 Moott. pot.metrin ylés ja 22.74 Moott. pot.metrin alas
valituilla kahdella digitaalisignaalilla.

Kun moottoripotentiometri on otettu kayttddn parametrilla 22.71 Moott.potentiometri-
toiminto, se saa parametrilla 22.72 Moott.pot.metrin alkuarvo asetetun arvon. Mootto-
ripotentiometrin arvo voi sailya tai nollautua virrankatkaisun yhteydessa sen mukaan,
mika tila on valittu parametrilla 22.71.

Muutosnopeus maaritetdan parametrilla 22.75 Moott. pot.metrin ramppiaika aikana,
jonka kuluessa arvo voi muuttua minimiarvosta (22.76 Moott. pot.metrin minimiarvo)
maksimiarvoon (22.77 Moott. pot.metrin maks.arvo) tai toisin pain. Jos seka lisays-

etta vahennyssignaalit ovat aktiivisena samaan aikaan, moottoripotentiometrin arvo
ei muutu.

Toiminnon lahtdarvo nékyy parametrissa 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo. Se
voidaan asettaa suoraan ohjeldhteeksi paavalintaparametreilla tai sita voidaan
kayttaa toisten lahteenvalintaparametrien syéttdarvona seka skalaari- etta
vektoriohjauksessa.

Seuraavassa on esimerkki moottoripotentiometrin arvon kayttaytymisesta.

1
22.73 ¢
0

22.74 ¢

22.77

22.80
0

22.76

22.75

Parametrit 22.73 Moott. pot.metrin yl6s ja 22.74 Moott. pot.metrin alas hallitsevat
nopeutta ja taajuutta nollasta enimmaisnopeuteen ja suurimpaan taajuuteen.
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Pydrimissuunta voidaan muuttaa parametrilla 20.04 Ulk1 tulo 2 Idhde. Katso
seuraava esimerkki.

20.04 1
UIK2 tulo 1
léhde O

20.04
Ulk2 tulo 2
lédhde

22.73 ¢
0
1 f

22.74 |
0 !

* Lahténopeus tai -taajuus on saavuttanut ohjearvon.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 20.04 UIk2 tulo 2 Idhde (sivu 227) ja 22.71 Moott.potentiometritoiminto
...22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (sivu 2517).

Tapahtumat: —

Mekaanisen jarrun ohjaus

Mekaanista jarrua voidaan kayttaa pitamaan moottori ja kaytettavat laitteet
nollanopeudessa, kun taajuusmuuttaja on pysahtynyt tai siihen ei ole kytketty virtaa.
Jarrun ohjauslogiikka valvoo parametriryhman 44 Mekaanisen jarrun ohjaus
asetuksia seka useita ulkoisia signaaleja ja siirtyy tilasta toiseen sivulla 136 olevan
kaavion mukaisesti. Seuraavissa taulukoissa kuvaillaan tarkemmin tiloja ja siirtymisia
niiden valilla. Sivulla 138 oleva aikakaavio on esimerkki kiinni-auki-kiinni-jaksosta.

Jarrun ohjauslogiikan tulot

Taajuusmuuttajan kadynnistyskomento (parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1
bitti 5) on jarrun ohjauslogiikan paaohjauslahde.

Jarrun ohjauslogiikan 1ahdot

Mekaanista jarrua ohjataan parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitilla 0. Tama bitti
tulee valita 1ahteeksi relelahddlle (tai Iahtotilassa olevalle digitaalitulolle/-Iahdolle),
joka kytketaan jarrun toimilaitteeseen releen valityksella. Esimerkki kytkennasta on
sivulla 739.
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Jarrun ohjauslogiikka pyytaa eri tiloissa taajuusmuuttajan ohjauslogiikkaa pitdmaan
moottoria pidossa tai hidastamaan nopeutta rampin avulla. Nama pyynnoét nakyvat
parametrissa 44.01 Jarrun ohjaustila.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 44 Mekaanisen jarrun ohjaus (sivu 345)

Parametrit: 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 (sivu 189) ja 44.01 Jarrun ohjaustila
(sivu 345).

Tapahtumat: —

Jarrun tilan kaavio

(mista tahansa tilasta) (mista tahansa tilasta)
JARRU EI KAYTOSSA JARRU KIINNI JARRUN AVAAMINEN

— @

® 6 Q

JARRUN SULKEMINEN JARRU AUKI

JARRUN 1
SULKEMISVIIVE

©

JARRUN SULKEMISEN |4
ODOTUS

A

of

Tilan kuvaus

Tilan nimi Kuvaus

JARRU EI KAYTOSSA Jarrun ohjaus on poissa kaytésta (parametri 44.06 Jarrun ohjaus kéyttéén = 0
ja parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitti 4 = 0). Jarrun signaali on aktiivinen
(parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitti 0 = 1).

JARRUN AVAAMINEN: Jarrun avauspyyntd on annettu. (parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitti 2 = 1).
Auki-signaali on aktivoitu ( parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitti 0 on
asetettu). Kuorma pidetaén paikallaan taajuusmuuttajan nopeusohjeella,
kunnes 44.08 Jarrun avausviive on kulunut.

JARRU AUKI Jarru on auki (parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitti 0 = 1). Pitopyynto
poistetaan (parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitti 2 = 0) ja taajuusmuuttaja voi
noudattaa ohjetta.
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Tilan nimi Kuvaus

JARRUN SULKEMINEN:

JARRUN SULKEMISEN Jarrulle on annettu sulkemispyynté. Taajuusmuuttajan logiikkaa pyydetaan

ODOTUS hidastamaan nopeutta, kunnes moottori pysahtyy (parametrin 44.01 Jarrun
ohjaustila bitti 3 = 1). Auki-signaali pidetdan aktiivisena (parametrin 44.01
Jarrun ohjaustila bitti 0 = 1).Jarrun logiikka pysyy tassa tilassa, kunnes
moottorin nopeus on parametrin 44.14 Jarrun sulkemistaso arvon alapuolella.

JARRUN SULKEMISVIIVE |Sulkemisehdot ovat tayttyneet. Auki-signaalin aktivointi poistetaan (parametrin
44.01 Jarrun ohjaustila bitti 0 — 0). Ramppihidastuspyynto pysyy voimassa
(parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitti 3 = 1). Jarrun logiikka pysyy tassa
tilassa, kunnes 44.13 Jarrun sulkemisviive on kulunut.
Tassa vaiheessa logiikka jatkaa tilaan JARRU KIINNI.

JARRU KIINNI Jarru on kiinni (parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitti 0 = 0). Taajuusmuuttaja

ei valttamatta moduloi.

Tilanmuutosehdot ( @ )

© 00N O~ WN -

Jarrun ohjaus poissa kaytosta (parametri 44.06 Jarrun ohjaus kayttéén — 0).
06.11 Paétilasana, bitti 2 = 0.

Jarrun avauspyynto on annettu.

44.08 Jarrun avausviive on kulunut.

Jarrulle on annettu sulkemispyynto .

Moottorin nopeus on sulkemisnopeuden alapuolella 44.14 Jarrun sulkemistaso.
44.13 Jarrun sulkemisviive on kulunut.

Jarrun avauspyynto on annettu.

Jarrun ohjaus on kaytdssa (parametri 44.06 Jarrun ohjaus kayttéén — 1).
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Aikakaavio

Seuraavassa yksinkertaistetussa aikakaaviossa kuvataan jarrun ohjauksen toimintaa.

Katso edella olevaa tilakaaviota.

(06.16 bitti 5)

Kéynnistyskomento | |
|
T

Modulointi ~ >
(06.16 bitti 6) '—"tmd |

Valmius ohjeeseen
(06.11 bitti 2) I—‘—l

Nopeusohje |

cs . ¥

|
—
Jarrun ohjaussignaali ool
(44.01 bitti 0) u tod *
|

Pakota jarru kiinni |

|

|

1

Pysaytys rampilla -

|
(44.01bitt 2) —y——| |
|

pyyntd (44.07 bitti 3) — |

I

BCW JARRUN SULKEMISEN ODOTUS
BCD  JARRUN SULKEMISVIIVE

I I
Tila [ARRY KINNIL jarRUN AVAAMINEN JARRU AUKI sow | BCD sy
JARRUN SULKEMINEN
1 2 3 4 5 6 7 8
tmd Moottorin magnetointiviive
tod Jarrun avautumisviive (parametri 44.08 Jarrun avausviive)
Nes Jarrun sulkeutumisnopeus (parametri 44.14 Jarrun sulkemistaso)
tg Jarrun sulkeutumisviive (parametri 44.13 Jarrun sulkemisviive)

Y
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Kytkentdesimerkki

Alla olevassa kuvassa on esimerkki jarrun ohjauskaapeloinnista. Asiakas vastaa
jarrun ohjauslaitteiston ja kaapeloinnin jarjestamisesta ja asentamisesta.

VAROITUS! Varmista, etta jarrun ohjauksella varustettu taajuusmuuttaja

litetdan laitteeseen, joka tayttda turvamaaraykset. Huomaa, etta
taajuusmuuttajaa (tdydellinen kayttémoduuli (CDM) tai peruskayttémoduuli (BDM),
maaritelty standardissa IEC/EN 61800-2) ei pidetd EU:n konedirektiivin ja siihen
liittyvien harmonisoitujen standardien mukaisena turvalaitteena. Téman vuoksi
laitteen kayttajien turvallisuus ei saa perustua tiettyyn taajuusmuuttajan
ominaisuuteen (kuten jarrun ohjaukseen), vaan se on varmistettava
sovelluskohtaisten maaraysten mukaan.

Jarrua ohjataan parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitilla 0. Tassa esimerkissa
parametrin 70.24 RO1 ldhde arvoksi on asetettu Jarrukomento (eli parametrin 44.01
Jarrun ohjaustila bitti 0).

" “Jarun ! | Taajuusmuuttajan
i ohjauslaitteisto ' ' x8
. 115/230 VAC . ' 120 [ROIA

T = 19RO1C7

21 |[RO1B !

Moottori I
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Moottorin ohjaus

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

Moottorin tunnistus

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

Moottorin tunnistusmagnetointi tapahtuu automaattisesti, kun kaynnistyskomento
annetaan ensimmaisen kerran. Ensimmaisen kaynnistyksen aikana moottoria
magnetoidaan nollanopeudella useiden sekuntien ajan ja moottorin ja
moottorikaapelin resistanssi mitataan, jotta moottorimalli voidaan luoda. Téma
tunnistusmenetelma soveltuu useimpiin sovelluksiin.

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

Asetukset ja vianhaku

Parametri: 99.13 Tunnistusajo pyydetty (sivu 403).

Tapahtumat: —

Moottorin skalaariohjaus

Moottorin skalaariohjaus on moottorin oletusohjaustapa. Skalaariohjaustilassa
taajuusmuuttajaa ohjataan taajuusohjeella. Skalaariohjaus ei kuitenkaan ylla
vektoriohjauksen erinomaiseen suorituskykyyn.

ABB suosittelee skalaariohjauksen valintaa moottorin ohjaustavaksi seuraavissa
tilanteissa:

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

* jos tarvitaan lyhytta kayttdonottoaikaa tai tunnistusajoa ei haluta suorittaa

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

* jos moottorin nimellisvirta on alle 1/6 taajuusmuuttajan nimellislahtovirrasta

» jos taajuusmuuttajaan ei ole kytketty moottoria (esimerkiksi testauskaytto)

* jos taajuusmuuttaja kayttda keskijannitemoottoria jannitteennostomuuntajan
kautta.

* jos taajuusmuuttajassa on sinisuodin.
Jotkin vakiotoiminnot eivat ole kdytossa skalaariohjausta kaytettdessa.

Lisatietoja on kohdassa Taajuusmuuttajan kayttotilat (sivulla 110).
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Skalaariohjatun moottorin IR-kompensointi

IR-kompensointi (josta kaytetdan myds
nimitysta lisajannite) on mahdollista Moottorin jénnite
vain moottorin skalaariohjaustilassa. A
Kun IR-kompensointi on valittu, IR-kompensointi
taajuusmuuttaja sy6ttdad moottoriin

ylimaaraista jannitetta hitailla /
nopeuksilla. IR-kompensointi on

hyédyllinen sovelluksissa, jotka
edellyttavat suurta irrotusmomenttia,
kuten syrjaytyspumpuissa. > f(Hz)

-—Ei kompensointia

Vektoriohjauksessa IR-kompensointia ei voi eika ole tarpeen kayttaa, silla se on
toiminnassa automaattisesti.

Asetukset ja vianhaku
Valikko - Ensisijaiset asetukset - Moottori - IR-kompensointi

Parametriryhma: 28 Taajuusohjeketju (sivu 267)
Parametrit: 97.13 IR-kompensointi (sivu 397) ja 99.04 Moottoriséétdtapa (sivu 400).

Tapahtumat: —

Vektoriohjaus

Vektoriohjaus soveltuu moottorin ohjaustilaksi sovelluksiin, joissa tarvitaan erittain
tarkkaa ohjausta. Sen avulla saavutetaan parempi hallinta koko nopeusalueella ja
erityisesti tilanteissa, joissa tarvitaan hidasta nopeutta mutta suurta momenttia. Se
edellyttda tunnistusajoa kayttddnoton yhteydessa. Vektoriohjausta ei voi kayttaa
kaikissa sovelluksissa, esimerkiksi sinisuotimia kaytettdessa tai jos yksittaiseen
taajuusmuuttajaan on liitetty useita moottoreita.

Tarvittava staattorivuo ja moottorin momentti saavutetaan ohjaamalla 1ahdon
puolijohteiden kytkentdd. Momenttisdatimen ohjearvo tulee nopeussaatimesta tai
suoraan ulkoisesta momenttiohjeen lahteesta.

Staattorivuo lasketaan integroimalla moottorin jannite vektoriavaruudessa.
Roottorivuo voidaan laskea staattorivuon ja moottorimallin perusteella. Moottorin
momentti saadaan hallitsemalla virtaa 90 asteen kulmassa roottorivuosta.
Roottorivuo voidaan arvioida tarkemmin kayttamalla tunnistettua moottorimallia.
Moottorin akselin nopeuden oloarvoa ei tarvita moottorin ohjauksessa.

Katso my6s kohta Nopeuskompensoitu pyséytys (sivu 152).
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Asetukset ja vianhaku

Valikko - Ensisijaiset asetukset - Moottori - Ohjaustila

Parametrit: 99.04 Moottoriséétotapa (sivu 400) ja 99.13 Tunnistusajo pyydetty
(sivu 403).

Tapahtumat: —

Nopeussaadon suoritusarvot

Alla olevassa taulukossa on kuvattu nopeussaadon tyypilliset suoritusarvot.

Nopeussiito Suoritus T (%))
Staattinen tarkkuus 20 % moottorin N
nimellisjattamasta 1004 Tkuorma

Dynaaminen tarkkuus < 10 % s 100 %:n
momenttiaskeleella
(nopeussaatimen

oletusvirityksell) 115)
Dynaaminen tarkkuus <2 % s,
viritetylla momenttiaskel 100 % NoloMohje CJAlue<10%s
nopeussaatimella nn

Ty = moottorin nimellismomentti
ny = moottorin nimellisnopeus
Noo = Nopeuden oloarvo

Nohje = NOpeusohje

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 25 Nopeussaété (sivu 257)

Tapahtumat: —
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Momenttisdadon suorituskykya ilmaisevat arvot

Taajuusmuuttaja voi saatdd momenttia tarkasti ilman nopeuden takaisinkytkentaa
moottorin akselista. Alla olevassa taulukossa on kuvattu momenttisadadon tyypilliset
suoritusarvot.

Momenttisaato Suoritus ?T (%)A

Epélineaarisuus 5% ’\;OO—— Tohje N
nimellismomentilla e . Tolo
(£20 %

vaativimmassa
toimintapisteessa)

Momenttiaskeleen <10 ms

nousuaika nimellismomentilla
10-[- - - - t(s)
~— >
<5ms

Ty = moottorin nimellismomentti
Tohje = momenttiohje

Tolo = momentin oloarvo

Verkkokatkosséaato

Katso kohta Alijénnitesdéaté (verkkokatkossaaté) sivulla 153.

U/f-suhde

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

Toiminnolla on kaksi tilaa: lineaarinen ja nelidllinen.

Lineaarisessa tilassa jannitteen suhde taajuuteen on vakio kentanheikennyspisteen
alapuolella. Tata kaytetdan vakiomomenttisovelluksissa, joissa voi olla tarpeen
tuottaa moottorin nimellismomenttia vastaava tai sité l1&ahelld oleva momentti koko
taajuusalueella.

Oletusarvoisessa nelidllisessa tilassa jannitteen suhde taajuuteen kasvaa taajuuden
nelidnd kentanheikennyspisteen alapuolella. Tata kaytetdan tavallisesti keskipako-
pumppu- ja puhallinsovelluksissa. Naissa sovelluksissa vaadittu momentti seuraa
nelidsuhdetta taajuuden kanssa. Jos siis jannitettd muutetaan nelidsuhteen mukaan,
moottori toimii naissa sovelluksissa tehokkaammin ja alemmilla melutasoilla.

Ulf-toimintoa ei voi kayttéa yhdessa energian optimoinnin kanssa; jos parametrin
45.11 Energian optimointi arvoksi on asetettu Kdytdssé, parametri 97.20 U/f-suhde
jatetdan huomiotta.
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Asetukset ja vianhaku

Valikko - Ensisijaiset asetukset - Moottori - U/f-suhde
Parametrit: 45.11 Energian optimointi (sivu 348) ja 97.20 U/f-suhde (sivu 398).

Tapahtumat: —

Vuojarrutus

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

Moottorin Tjarr
nopeus m tj%) .
A A TJarry = Jarrutusmomentti

Ty = 100 Nm
Ei vuojarrutusta 60
404 Vuojarrutus
Pl 201
Vuojarrutus 1 Ei vuojarrutusta

> £ (s) . . . . » f (Hz)

Taajuusmuuttaja valvoo moottorin tilaa jatkuvasti, my6s vuojarrutuksen aikana.
Taman ansiosta vuojarrutusta voidaan kayttda seka moottorin pysayttdmiseen etta
moottorin nopeuden muuttamiseen. Muita vuojarrutuksen etuja ovat seuraavat:

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

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

» Vuojarrutusta voidaan kayttaa epatahtimoottoreilla ja kestomagneettimoottoreilla.

Jarrutustasoja on kaksi:

» Rajoitetun jarrutuksen avulla hidastus on nopeampi kuin tilanteessa, jossa
vuojarrutus ei ole kdytdssa. Moottorin vuotaso on rajoitettu moottorin
ylikuumenemisen estamiseksi.

» Taydessa jarrutuksessa lahes kaikki kaytettavissa oleva virta kaytetaan
mekaanisen jarrutusenergian muuttamiseen moottorin lampdenergiaksi.
Jarrutusaika on lyhyempi rajoitettuun jarrutukseen verrattuna. Jaksollisessa
kaytéssa moottori voi kuumeta merkittavasti.

VAROITUS: Moottorin on oltava ominaisuuksiltaan sellainen, ettd se kykenee
absorboimaan vuojarrutuksen muodostaman lampd&energian.
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Asetukset

Valikko - Ensisijaiset asetukset - Moottori - Vuojarrutus
Parametri: 97.05 Vuojarrutus (sivu 395).

Tapahtumat: —

DC-magnetointi

Taajuusmuuttajassa on erilaisia magnetointitoimintoja moottorin kdynnistyksen/pyori-
misen/pysaytyksen eri vaiheita varten: esimagnetointi, DC-pito, jalkimagnetointi ja
esilammitys (moottorin Idammitys).

Esimagnetointi

Esimagnetointi tarkoittaa moottorin DC-magnetointia ennen kaynnistysta. Valitun
kaynnistystilan mukaan (21.01 Kéynnistystapa tai 21.19 Skalaarinen kdynnistystapa)
esimagnetoinnilla voidaan varmistaa suurin mahdollinen I1ahtémomentti, enimmilldan
200 % moottorin nimellismomentista. Esimagnetointiaikaa (27.02 Magnetointiaika)
saatamalla moottorin k&ynnistyminen voidaan synkronoida esimerkiksi mekaanisen
jarrun vapauttamisen kanssa.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 271.01 Kéynnistystapa (sivu 235), 21.02 Magnetointiaika (sivu 236) ja
21.19 Skalaarinen kéynnistystapa (sivu 241).

Tapahtumat: —
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DC-pito

T&lla toiminnolla roottori voidaan lukita (I&hes) nollanopeuteen normaalikayton
aikana. DC-pito aktivoidaan parametrilla 21.08 DC-virtas&été. Kun seka ohjearvo etta
moottorin nopeus alittavat tietyn tason (parametrin 27.09 DC-pidon nopeus arvo),
taajuusmuuttaja lakkaa generoimasta sinimuotoista virtaa ja alkaa sy6ttaa tasavirtaa
moottoriin. Arvo asetetaan parametrilla 21.70 DC-virtaohje. Kun ohje ylittaa
parametrin 271.09 DC-pidon nopeus arvon, taajuusmuuttaja jatkaa normaalia
toimintaa.

Moottorin nopeus DC-pito

Ohjearvo

Y

21.09 DC-pidon nopeus

y

Asetukset ja vianhaku
Parametrit: 21.08 DC-virtaséété (sivu 239) ja 21.09 DC-pidon nopeus (sivu 239).

Tapahtumat: —

Jalkimagnetointi

Téama toiminto pitdd moottorin magnetoituna tietyn aikaa (parametri 271.11
Jélkimagnetointiaika) pysaytyksen jalkeen. Tarkoituksena on estaa laitteistoa
liikkumasta kuormitettuna, esimerkiksi ennen kuin mekaanisen jarrun kaytté on
mahdollista. Jalkimagnetointi aktivoidaan parametrilla 27.08 DC-virtas&éato.
Magnetointivirta asetetaan parametrilla 27. 70 DC-virtaohje.

Huomautus: Jalkimagnetointi on kaytettévissa vain, kun ramppipysaytys on valittu
(katso parametri 21.03 Pyséytystapa).

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 21.03 Pyséytystapa (sivu 236), 21.08 DC-virtas&éaté (sivu 239) ja 21.11
Jélkimagnetointiaika (sivu 239).

Tapahtumat: —
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Esilammitys (moottorin lammitys)

Esilammitystoiminto pitdd moottorin Iampimana ja estaa tiivistymisen moottorin
sisélla syottamalla moottorille tasavirtaa, kun taajuusmuuttaja on pysaytetty.
Ladmmitysta voidaan kayttada vain, kun taajuusmuuttaja on pysaytystilassa.
Taajuusmuuttajan kdynnistaminen pysayttaa lammityksen.

Jos esilammitys on aktivoituna, esilammitys alkaa heti kun pysaytyskomento
annetaan, jos taajuusmuuttaja toimii nollarajaa pienemmassa nopeudessa (katso
parametrin 06.719 Nopeusséé&don tilasana bitti 0). Jos taajuusmuuttaja toimii
nollarajaa suuremmassa nopeudessa, esilammitysta viivytetdan 60 sekuntia liian
suuren virran valttdmiseksi.

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

Moottorille sydtettavaksi esilammitysvirraksi voidaan maarittda 0...30 % moottorin
nimellisvirrasta.

Kun esilammitys on kaytdssa, tilarivilld nékyy kuvake, joka ilmaisee, ettd moottoriin
syobtetadan virtaa. Katso sivu 42.
Huomautuksia:

+ Sovelluksissa, joissa moottori jatkaa py6rimista pitkan aikaa moduloinnin
lopettamisen jalkeen, on suositeltavaa kayttaa ramppipysaytysta esilammityksen
kanssa roottorin akkindisen vetdmisen estamiseksi esilammityksen aktivoinnin
aikana.

+ Lammitystoiminto edellyttaa, ettd STO-piiri on suljettu tai sita ei ole laukaistu auki.
+ Lammitystoiminto edellyttda, ettéd taajuusmuuttaja ei ole vikatilassa.
» Esilammitys kayttaa DC-pitoa virran tuottamiseen.

Asetukset ja vianhaku

Valikko - Ensisijaiset asetukset - Moottori - Esilammitys

Parametrit: 21.14 Esildmmityksen tulon l&hde (sivu 239) ja 21.16 Esildmmitysvirta
(sivu 240).

Tapahtumat: —
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Energian optimointi

Toiminto optimoi moottorin vuon, jotta energian kokonaiskulutus ja moottorin
melutaso pienenevat moottorin toimiessa nimelliskuormitusta pienemmalla
kuormituksella. Kokonaishydtysuhdetta (moottori ja taajuusmuuttaja) voidaan
parantaa 1...20 % kuormitusmomentin ja nopeuden mukaan.

Huomautus: Kestomagneettimoottorissa ja reluktanssimoottorissa energian
optimointi on aina kaytossa.

Asetukset ja vianhaku
Valikko — Energiatehokkuus

Parametri: 45.11 Energian optimointi (sivu 348).

Tapahtumat: —

Kytkentataajuus

Taajuusmuuttajalla on kaksi kytkentataajuutta: ohjekytkentétaajuus ja minimikytkenta-

taajuus. Taajuusmuuttaja pyrkii pitamaan suurimman sallitun kytkentataajuuden (ohje-
kytkentataajuuden) niin kauan, kuin se on termisesti mahdollista. Sen jalkeen se saataa
arvoa dynaamisesti ohje- ja minimikytkentataajuuden valilla taajuusmuuttajan [ampaoti-
lan mukaan. Kun taajuusmuuttaja saavuttaa minimikytkentataajuuden (alimman sallitun
kytkentataajuuden), se alkaa rajoittaa l1ahtovirtaa kuumenemisen jatkuessa.

Tietoja kuormituksen alennuksesta on taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Tekniset
tiedot kohdassa Kytkentétaajuuskerroin.

Esimerkki 1: Jos kytkentataajuus on tarpeen kiinnittaa tiettyyn arvoon, kuten joitakin
ulkoisia suotimia (esimerkiksi EMC C1 -suotimia, katso taajuusmuuttajan laiteopas)
kaytettdessa, aseta seka ohje- ettd minimikytkentataajuus haluttuun arvoon. Tallgin
taajuusmuuttaja pitda halutun kytkentataajuuden.

Esimerkki 2: Jos ohjekytkentataajuudeksi on asetettu 12 kHz ja
minimikytkentataajuudeksi pienin kaytettévissa oleva arvo, taajuusmuuttaja yllapitéda
korkeinta mahdollista kytkentataajuutta moottorin melun vahentamiseksi ja pienentaa
kytkentataajuutta vasta, kun taajuusmuuttaja kuumenee. Tama on hyddyllista
esimerkiksi sovelluksissa, joissa melu on tarpeen pitda pienena mutta suurempi melu
on hyvaksyttavissa, kun taytta 1ahtdvirtaa tarvitaan.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 97.01 Kytkentéataajuusohje ja 97.02 Minimikytkentétaajuus (sivu 382).

Tapahtumat: —
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Ryntédyssuoja

Momenttisdatda kaytettdessa moottori saattaa rynnata hallitsemattomasti, jos
kuorma menetetéan &killisesti. Ohjausohjelmassa on ryntayssuojatoiminto, joka
pienentdd momenttiohjetta, jos moottorin nopeus ylittda parametrin 30.71
Miniminopeus tai 30.12 Maksiminopeus arvon.

Moottorin nopeus A
Ylinopeuden laukaisutaso

} 31.30 Ylinopeusraja

30.12 A

— "~ Aika
Ryntayssuoja aktiivinen
30.11

} 31.30 Ylinopeusraja

Y Ylinopeuden laukaisutaso

Toiminto perustuu Pl-saatimeen. Suhteellinen vahvistus ja integrointiaika voidaan
maarittda parametreilla. Kun naiden parametrien arvoksi asetetaan nolla,
ryntdyssuoja ei ole kaytdssa.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 30.11 Miniminopeus (sivu 279), 30.12 Maksiminopeus (sivu 279) ja
31.30 Ylinopeusraja (sivu 283).

Tapahtumat: —

Jog-toiminto

Jog-toiminto mahdollistaa moottorin pydrittamisen lyhyesti nopealla kytkennalla. Jog-
toimintoa kaytetaan yleensa laitteiston ohjaukseen paikallisesti huollon tai
kayttddnoton aikana.

Kaytettévissa on kaksi Jog-toimintoa (1 ja 2), joilla on omat aktivointildhteet ja ohjeet.
Signaalin lahteet valitaan parametreilla 20.26 Jog 1 kdynnistyksen léhde ja 20.27 Jog
2 kdynnistyksen ldhde (Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kaynnistys, pysaytys,
ohje - Jog-toiminto). Kun Jog-toiminto aktivoituu, taajuusmuuttaja kaynnistyy ja
kiihdyttéa valittuun Jog-nopeuteen (22.42 Jog 1 nopeusohje tai 22.43 Jog 2
nopeusohje) valittua Jog-kiihdytysramppia (23.20 Kiihdytysaika Jog-toiminnossa)
pitkin. Kun aktivointisignaali paattyy, taajuusmuuttaja hidastaa pysahdykseen valittua
Jog-hidastusramppia (23.21 Hidastusaika Jog-toiminnossa) kayttaen.
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Seuraavassa kuvassa ja taulukossa on esimerkki taajuusmuuttajan toiminnasta Jog-
toiminnon aikana. Tassa esimerkissa kaytdssa on ramppipysaytys (katso parametri

21.03 Pyséytystapa).
Jog-kom. =

Jog =

Parametrilla 20.26 Jog 1 kdynnistyksen ldhde tai 20.27 Jog 2
kéynnistyksen l&hde valitun l&hteen tila.
Parametrilla 20.25 Jog-toiminto kdyttéén valitun lahteen tila.

Kaynn.komento = Taajuusmuuttajan kdynnistyskomennon tila.

Jog-komento |

Jog |

mento

|

|
Kéynn.ko- |
|
Nopeus |
|

56 78 9 10 11 12 13 1415 16 1718 t
: Jog- Kaynn.
Valhe komento Jog komento Kuvaus

1-2 1 0 Taajuusmuuttaja kiihdyttda Jog-nopeuteen Jog-
toiminnon kiihdytysrampin mukaisesti.

2-3 0 Taajuusmuuttaja noudattaa Jog-ohjetta.

3-4 0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-
toiminnon hidastusrampin mukaisesti.

4-5 0 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

5-6 0 Taajuusmuuttaja kiihdyttda Jog-nopeuteen Jog-
toiminnon kiihdytysrampin mukaisesti.

6-7 0 Taajuusmuuttaja noudattaa Jog-ohjetta.

7-8 0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-
toiminnon hidastusrampin mukaisesti.

8-9 0 1->0 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt. K&dynnistyskomentoja
ei huomioida, kun Jog kaytdssa -signaali on
aktiivisena. Kun Jog kaytdssa -signaali poistuu,
tarvitaan uusi kdynnistyskomento.

9-10 X 0 1 Taajuusmuuttaja kiihdyttda nopeusohjeeseen valitun
kiihdytysrampin mukaisesti (parametrit 23.71...23.15).

10-11 X 0 Taajuusmuuttaja noudattaa nopeusohjetta.
11-12 X 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen valitun
hidastusrampin mukaisesti (parametrit 23.771...23.15).
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Vaihe | J09- Jog Kéynn.

komento komento Kuvaus
12-13 X 0 0 Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.
13-14 X 0 1 Taajuusmuuttaja kiihdyttda nopeusohjeeseen valitun
kiihdytysrampin mukaisesti (parametrit 23.71...23.15).
14-15 X 0->1 1 Taajuusmuuttaja noudattaa nopeusohjetta. Jog kay-

tdssa -signaalia ei huomioida, kun kaynnistyskomento
on aktiivisena. Jos Jog kaytdssa -signaali on aktiivi-
sena, kun kaynnistyskomento poistuu, Jog-toiminto
kaynnistyy valittdmasti.

15-16 0->1 1 0 Kaynnistyskomento poistuu. Taajuusmuuttaja alkaa
hidastaa valitun hidastusrampin mukaisesti (parametrit
23.11...23.15).

Kun Jog-komento aktivoituu, hidastava taajuusmuuttaja
alkaa noudattaa Jog-toiminnon hidastusramppia.

16-17 1 1 0 Taajuusmuuttaja noudattaa Jog-ohjetta.

17-18 0 1->0 0 Taajuusmuuttaja hidastaa nollanopeuteen Jog-
toiminnon hidastusrampin mukaisesti.

Katso my6s lohkokaavio sivulla 578.

Huomautuksia:

+ Jog-toiminto ei ole kdytettavissa, kun taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa.

» Jog-toimintoa ei voi ottaa kayttdon, jos taajuusmuuttajan kdynnistyskomento on
kaytossa, eika taajuusmuuttajaa voi kaynnistaa, jos Jog-toiminto ei ole kaytossa.

Kun Jog-toiminto poistuu kaytdsta, tarvitaan taajuusmuuttajan kdynnistdmiseen
uusi kdynnistyskomento.

VAROITUS! Jos Jog-toiminto otetaan kayttéon ja aktivoidaan, kun kaynnistysko-
mento on aktiivisena, Jog-toiminto aktivoituu heti, kun kdynnistyskomento poistuu.

» Jos molemmat Jog-toiminnot aktivoidaan, ensimmaisena aktivoitu on ensisijainen.
+ Jog-toiminto kayttaa vektoriohjausta.

+ Kenttavaylan kautta aktivoidut Jog-toiminnot (katso 06.01 Pd&ohjaussana, bitit
8...9) kayttavat Jog-toiminnolle maaritettyja ohjeita ja ramppiaikoja, mutta eivat
vaadi Jog-signaalia.

Asetukset ja vianhaku

Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kaynnistys, pysaytys, ohje - Jog-toiminto

Parametrit: 20.25 Jog-toiminto kayttéén...20.27 Jog 2 kdynnistyksen ldhde (sivu
233), 22.42 Jog 1 nopeusohje...22.43 Jog 2 nopeusohje (sivu 250) ja 23.20
Kiihdytysaika Jog-toiminnossa...23.21 Hidastusaika Jog-toiminnossa (sivu 255).

Tapahtumat: —
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Nopeuskompensoitu pysaytys

Nopeuskompensoitua pysaytysta voidaan kayttaa esimerkiksi sovelluksissa, joissa
kuljettimen on kuljettava tietyn matkaa pysaytyskomennon vastaanottamisen jalkeen.
Maksiminopeudella moottori pysaytetdan normaalisti maaritetyn hidastusrampin
mukaisesti sen jalkeen, kun on kaytetty kayttajan maarittdmaa viivetta kuljetun
matkan saatamiseksi. Maksiminopeutta alhaisemmilla nopeuksilla pysaytysta
viivytetdan vield enemman kayttdmalla taajuusmuuttajaa senhetkiselld nopeudella,
ennen kuin moottori pysaytetaan rampin avulla. Kuten kuvasta nakyy,
pysaytyskomennon jalkeen kuljettu matka on sama kummassakin tapauksessa eli
alueen A ja alueen B summa on yhtéa suuri kuin alue C.

Moottorin nopeus D1 = Parametrin 271.37 maarittama
A Pysaytys- viive
komento D2 = Nopeuskompensoidun
Maksimi- | ‘ pysaytyksen laskema lisaviive
nopeus

Alue A + alue B = alue C
Kaytetty
nopeus

Nopeuskompensointi ei ota huomioon pyoristyksen aikoja (parametrit 23.32
Pyéristyksen aika 1 ja 23.33 Pydristyksen aika 2). Positiivinen py0ristyksen aika
pidentada kuljettua matkaa.

Nopeuskompensointi voidaan rajoittaa eteen- tai taaksepain pydrivaan suuntaan.

Nopeuskompensointia tuetaan sekd moottorin vektori- ettd skalaariohjauksessa.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 21.30 Nopeuskompensoitu pyséytystapa...21.32 Nopeuskompensoitu
pyséytyskynnys (sivu 243).

Tapahtumat: —
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Tasajannitevalipiirin jannitteen ohjaus

Ylijannitesaato
Tasajannitevalipiirin ylijannitesaatoa tarvitaan tavallisesti, kun moottori on
generaattoritilassa. Moottori toimii generaattorin tapaan hidastaessaan tai kun
kuorma vetda moottorin akselia saaden akselin pyérimaan kaytéssa olevaa nopeutta
tai taajuutta nopeammin. Jotta valipiirin jannite ei ylittaisi ylijannitteen valvontarajaa,
ylijannitesaatd pienentad jarrutusmomenttia automaattisesti, kun raja saavutetaan.

Ylijannitesdatd myods pidentda ohjelmoituja hidastusaikoja, jos raja saavutetaan;
hidastusaikojen lyhentamiseen saatetaan tarvita jarrukatkoja ja jarruvastus.

Asetukset ja vianhaku
Parametri: 30.30 Ylij&nnitesdéato (sivu 283).

Tapahtumat: A3A1 Vilipiirin ylijGnnite (sivu 445) ja 3210 Vélipiirin ylijénnite (sivu 455).

Alijannitesaato (verkkokatkossaito)

Jos saapuva syoéttdjannite katkeaa, taajuusmuuttaja jatkaa toimintaansa kayttamalla
pydrivan moottorin liike-energiaa. Taajuusmuuttaja on taysin toimintakykyinen niin
kauan kuin moottori py6rii ja tuottaa energiaa taajuusmuuttajalle. Taajuusmuuttaja
pystyy jatkamaan toimintaansa katkoksen jalkeen, jos paakontaktori (jos kaytdssa)
on pysynyt kiinni.
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Huomautus: Laitteet, joissa on paakontaktori, on varustettava ns. pitopiirilla (esim.
UPS), joka pitda kontaktorin ohjauspiirin suljettuna verkkojannitteen lyhyen
katkoksen aikana.

Y (ORI T
W VUG -
Tw  fiants Upc
(Nm) (Hz) (Vdc) Upd
160 80 520
120 60 390
T fahtp
80 40 260 // )
/ N
—T,
40 20 130 // \\// M
e
L~
t(s)

1,6 5,8 8 11,2 15,4
Upc = taajuusmuuttajan valipiirin jannite, fizns = taajuusmuuttajan Iahtotaajuus,
Ty = moottorin momentti
Syéttéjannitehavié nimelliskuormituksessa (fizn = 40 Hz). Valipiirin tasajannite putoaa
minimirajan alapuolelle. Saadin pitéa jannitteen tasaisena niin kauan kuin verkkovirta on
katkaistuna. Taajuusmuuttaja pyorittda moottoria generaattoritilassa. Moottorin nopeus
pienenee, mutta taajuusmuuttaja on toimintakykyinen niin kauan kuin moottorilla on
riittavasti liike-energiaa.

Alijannitesdadon (verkkokatkossaadon) toteutus

Voit toteuttaa alijannitesaadon seuraavalla tavalla:

» Tarkista, ettd taajuusmuuttajan alijannitesdatétoiminto on otettu kayttdon
parametrilla 30.31 Alijénniteséé&té.

» Parametrin 21.01 Kéynnistystapa arvoksi on asetettava Automaattinen
(vektoritilassa) tai parametrin 21.19 Skalaarinen kédynnistystapa arvoksi
Automaattinen (skalaaritilassa), jotta vauhtikdynnistys (k&ynnistys moottorin
pyoriessa) on mahdollinen.

Jos kokoonpanossa on paakontaktori, esta sen laukaisu jannitekatkoksen aikana.
Kayta esimerkiksi aikaviivereletta (pitoa) kontaktorin ohjauspiirissa.

VAROITUS! Varmista, ettd moottorin vauhtikdynnistys ei aiheuta vaaraa. Jos
epailet asiaa, ala toteuta alijannitesaatétoimintoa.
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Automaattinen uudelleenkdynnistys

Automaattisen uudelleenkaynnistystoiminnon avulla taajuusmuuttaja voidaan
kaynnistda automaattisesti uudelleen lyhyen (enintdan 10 sekunnin)
jannitekatkoksen jalkeen, jos taajuusmuuttaja saa toimia 10 sekunnin ajan ilman
jaadhdytyspuhaltimien toimintaa.

Kun toiminto on kaytdssa, se suorittaa uudelleenkaynnistyksen jannitekatkoksen
yhteydessa seuraavalla tavalla:

+ Alijannitevika poistetaan (mutta varoitus annetaan).

* Modulointi ja jadhdytys pysaytetaan, jotta jaljella olevaa energiaa saastetaan.
» Tasajannitevalipiirin lataus otetaan kayttoéon.

Jos tasajannite palautuu ennen parametrilla 21.18 Autom. uudelleenkdynn. aika
maaritetyn ajan kulumista ja kdynnistyssignaali on yha paalla, normaali toiminta

jatkuu. Jos tasajannite jaa tassa vaiheessa liian matalaksi, taajuusmuuttaja laukeaa
vikaan 3220 Vilipiirin alijénnite.

Jos parametrin 21.34 Pakota autom. uudelleenkéynnistys arvoksi on asetettu
Kéytdssd, taajuusmuuttaja ei koskaan laukea alijannitevikaan ja kaynnistyssignaali
on paalla aina. Laite jatkaa normaalia toimintaa, kun DC-jannite palautuu.

VAROITUS! Varmista ennen toiminnan aktivointia, etta se ei voi johtaa
yi ' \ vaaratilanteisiin. Toiminto kdynnist4a taajuusmuuttajan automaattisesti ja
jatkaa sen toimintaa sy6tén katkoksen jalkeen.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 21.01 Kéynnistystapa (sivu 235), 21.18 Autom. uudelleenkéynn.
alka...21.19 Skalaarinen kédynnistystapa (sivu 240), 21.34 Pakota autom.
uudelleenkaynnistys (sivu 244) ja 30.31 Alijjanniteséété (sivu 283).

Tapahtumat: A3A2 Vidlipiirin alijénnite (sivu 445) ja 3220 Vélipiirin alijdnnite
(sivu 455).
Jéannitteen ohjaus- ja laukaisurajat

Valipiirin tasajannitteen saatajan ohjaus- ja laukaisurajat maaraytyvat
syéttéjannitteen ja taajuusmuuttajan tyypin mukaan. Tasajénnite (Upc) on noin 1,35-
kertainen paajannitteeseen ndhden ja nakyy parametrissa 01.11 Tasajdnnite.
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Seuraavassa taulukossa on annettu valittujen tasajannitetasojen arvot. Huomaa, etta
absoluuttiset jannitteet vaihtelevat taajuusmuuttajan tai vaihtosuuntaajan tyypin ja

AC-syottdjannitealueen mukaan.

Tasajénnite [V]

Katso 95.01 Syéttojannite.

AC-syottojannitealue [V]

AC-syottojannitealue [V]

0,85 x 1,41 x 380 = 455 2)

380...415 440...480
Ylijannitevikaraja 840 840
Ylijannitteen ohjausraja 780 780
Sisaisen jarrukatkojan kaynnistysraja 780 780
Sisaisen jarrukatkojan pysaytysraja 760 760
Ylijannitteen varoitusraja 745 745
Alijannitteen varoitusraja 0,85 x 1,41 :r;\alir?Pwetrin 95.03 | 0,85 x 1,41 ;szr?)metrin 95.03

0,85 x 1,41 x 440 = 527 2)

Alijannitteen ohjausraja

0,75 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo "

0,75 x 1,41 x 380 = 402 2

0,75 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo "

0,75 x 1,41 x 440 = 465 2

Latausreleen sulkemisraja

0,78 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,78 x 1,41 x 380 = 402 2

0,78 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,78 x 1,41 x 440 = 465 2

Latausreleen avausraja

0,73 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,73 x 1,41 x 380 = 348 2)

0,73 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo !

0,73 x 1,41 x 440 = 403 2

Tasajannite syottojannitealueen ylarajalla
(UDCmax)

560

648

Tasajannite syéttdjannitealueen
alarajalla (Upcmin)

513

594

Latauksen aktivoinnin / valmiustilan
raja3)

0,73 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,73 x 1,41 x 380 = 348 2)

0,73 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo !

0,73 x 1,41 x 440 = 403 2

Alijannitevikaraja

0,45 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,45 x 1,41 x 380 = 241 2

0,45 x 1,41 x parametrin 95.03
arvo

0,45 x 1,41 x 440 = 279 2

2)
3)

" Jos parametrin 95.01 Syéttjannite arvoksi on asetettu Automaattinen / ei valittu ja 95.02 Adaptiiviset
Jénniterajat on asetettu arvoon Kéytésséa, kaytetdan parametrin 95.03 Arvioitu AC-sydéttojannite.

Muussa tapauksessa kaytetaan parametrilla 95.01 Syéttojannite valitun alueen alarajaa.

Kun valmiustila aktivoidaan, taajuusmuuttajan modulointi pysaytetaan, puhallin pysaytetaan ja
esivarauspiiri aktivoituu. Jos jannite ylittda tman tason uudelleen, taajuusmuuttajan on suoritettava lataus
loppuun ennen toiminnan automaattista jatkamista.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit 01.11 Tasajénnite (sivu 179), 30.30 Ylijénnitesdété...30.31 Alijannitesé&étd
(sivu 283) ja 95.01 Syéttojannite...95.02 Adaptiiviset janniterajat (sivu 383).

Tapahtumat: —
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Jarrukatkoja

Jarrukatkojan avulla moottorin jarrutuksessa syntyva sahkéenergia voidaan johtaa
jarruvastukseen. Kun tasajannite nousee riittdvan korkeaksi, jarrukatkoja kytkee
tasajannitevalipiirin ulkoiseen jarruvastukseen. Jarrukatkojan toiminta perustuu
hystereesiin.

Taajuusmuuttajan sisaiset jarrukatkojat (runkokoot R1...R4) alkavat johtaa virtaa
sisdisen jarrukatkojan kaynnistysrajassa 780 V ja lopettavat virran johtamisen
sisaisen jarrukatkojan pysaytysrajassa 760 V (AC-sy6ttd 380...480 V).

Lisatietoja ulkoisista jarrukatkojista saat niiden kayttdohjeista.

Huomautus: Ylijannitesaatd on poistettava kaytosta, jotta jarrukatkoja voi toimia.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 43 Jarrukatkoja (sivu 343).
Parametri: 01.11 Tasajannite (sivu 179).

Tapahtumat: A792 Jarruvastuksen kaapelointi (sivu 449), A793 Jarruvastuksen
ylildmp6 (sivu 449), A79C Jarrukatkojan IGBT-ylildmpd (sivu 449), 7183
Jarruvastuksen ylildmpé (sivu 460) ja 7192 Jarrukatkojan IGBT-ylilampé (sivu 460).
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Turvallisuus ja suojaukset

Kiinteédt suojaukset / vakiosuojaukset
Ylivirta

Jos lahtdvirta ylittaa sisaisen ylivirtarajan, IGBT:t sammutetaan heti taajuusmuuttajan
suojelemiseksi.

DC-ylijannite

Katso kohta Ylijénnites&éto sivulla 153.

DC-alijannite

Katso kohta Alijénnites&éaté (verkkokatkossé&éto) sivulla 153.

Taajuusmuuttajan lampétila

Jos lampétila nousee riittdvan korkeaksi, taajuusmuuttaja alkaa rajoittaa ensin
kytkentataajuutta ja sen jalkeen virtaa suojellakseen itsedan. Jos kuumeneminen
jatkuu esimerkiksi puhaltimen vian vuoksi, ylilampdvika syntyy.

Oikosulku

Oikosulun tapauksessa IGBT:t sammutetaan heti taajuusmuuttajan suojelemiseksi.

Hatapysaytys

Hatapysaytyssignaali on kytketty parametrilla 21.05 Héatédpyséytyksen ldhde valittuun
tuloon. Hatapysaytys voidaan kaynnistaa myos kenttavaylan kautta (parametri 06.01
P&&ohjaussana, bitit 0...2).

Hatapysaytyksen tila on valitaan parametrilla 21.04 Hatdpyséytystapa. Kaytettavissa
ovat seuraavat tilat:

« Off1: Pysaytys kayttssa olevaa ohjetyyppia varten maaritetylla
vakiohidastusrampilla

» Off2: Pysaytys vapaasti pyorien

» Off3: Pysaytys parametrilla 23.23 Hatédpysaytyksen aika asetetun pysaytysrampin
avulla.

Off1- ja Off3-hatapysaytysten hidastusramppia voidaan valvoa parametreilla 37.32
Hétarampin valvonta ja 31.33 Hatdrampin valvontaviive.
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Huomautuksia:

+ Laitteiston asentaja vastaa hatapysaytyslaitteiden ja muiden hatapysaytyksessa
tarvittavien laitteiden asentamisesta vaadittujen hatapysaytysluokitusten
mukaisesti. Lisatietoja saa ABB:n paikalliselta edustajalta.

+ Kun jarjestelmé havaitsee hatapysaytyssignaalin, hatapysaytystoimintoa ei voi
enaa peruuttaa, vaikka signaali peruutettaisiin.

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

Asetukset ja vianhaku

Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kaynnistys, pysaytys, ohje - Kayntiluvat

Parametrit: 21.04 Hatépysaytystapa...21.05 Hatédpysaytyksen ldhde (sivu 236),
23.23 Héatépyséytyksen aika (sivu 255) ja 31.32 H&tdrampin valvonta...31.33
Héatdrampin valvontaviive (sivu 292).

Tapahtumat: AFE1 Hétdpyséytys (Off2)...AFE2 Hétdpyséytys (Off1 tai Off3)
(sivu 453) ja73B0 Héatdrampin virhe (sivu 460).

Moottorin lampodvalvonta

Ohjausohjelmassa on kaksi erillistd moottorin Iampétilan valvontatoimintoa.
Lampdtilatiedon lahteet ja varoitus-/laukaisurajat voidaan asettaa erikseen
molemmille toiminnoille.

Moottorin Idmpétilaa voidaan valvoa kayttamalla

* moottorin lampétilasuojausmallia (taajuusmuuttajasta sisaisesti johdettu arvioitu
[dmpétila) tai

» kaamityksiin asennettuja antureita. Talld menetelmalld saadaan tarkempi
moottorimalli.

Moottorin lamposuojausmalli
Taajuusmuuttaja laskee moottorin lampétilan seuraavien oletusten perusteella:

1. Kun taajuusmuuttajaan kytketaan virta ensimmaisen kerran, moottorin lampétilan
oletetaan vastaavan ymparistdn lampétilaa (maéritetdan parametrilla 35.50 Moott.
ympéristén ldmpdétila). Kun taajuusmuuttajaan tdman jalkeen kytketdan virta,
moottorin oletetaan olevan arvioidussa lampdtilassa.

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

Huomautus: Moottorin [ampdmallia voi kayttéa, kun vaihtosuuntaajaan on kytketty
vain yksi moottori.
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Moottorin lampétila-anturin kytkenta

VAROITUS! IEC 60664 ja IEC 61800-5-1 edellyttavat kaksinkertaista tai
vahvistettua eristysta sahkalaitteiden jannitteisten osien ja niiden
johtamattomien tai johtavien osien pintojen valilla, joita ei ole maadoitettu.

Toteutusvaihtoehtoja on nelja:

» Jos anturin ja moottorin jannitteisten osien valilla on kaksinkertainen tai
vahvistettu eristys, anturi voidaan kytkea suoraan taajuusmuuttajan analogisiin tai
digitaalisiin tuloliitantéihin.

» Jos anturin ja moottorin jannitteisten osien valilla on tavallinen eristys, anturi
voidaan kytkea taajuusmuuttajan analogisiin tai digitaalisiin tuloliitdntoihin, jos
kaikki muut taajuusmuuttajan digitaalisiin ja analogisiin tuloliitantoihin kytketyt
virtapiirit (tavallisesti erittdin matalan jannitteen virtapiireja) on suojattu
sahkoiselta kontaktilta ja eristetty tavallisella eristykselld muista
matalajannitepiireista. Eristyksen on oltava mitoitettu samalle jannitetasolle
taajuusmuuttajan paapiirin kanssa. Huomaa, etta erittdin matalan jannitteen
(kuten 24 V DC) virtapiirit eivat tyypillisesti tayta naita vaatimuksia.

« Vaihtoehto: Voit liittda anturin, jossa on tavallinen eristys, taajuusmuuttajan
analogisiin/digitaalisiin tuloliitdntéihin, jos taajuusmuuttajan digitaalisiin ja
analogisiin tuloliitantdihin ei liitetd mitdan muita ulkoisia ohjauspiireja.

« Voit liittdd anturin taajuusmuuttajan digitaaliseen tuloliitdntdan ulkoisen
termistorireleen kautta. Releen eristyksen nimellisarvon on vastattava moottorin
paapiirin jannitetta.

Lampdatilan valvonta PTC-antureilla

Analogiseen tuloon ja analogiseen 1aht66n voidaan kytkea sarjaan 1...3 PTC-anturia.
Analogialahto syoéttaa 1,6 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin Iampétila nousee. Myds anturin yli meneva jannite nousee.
Lampdtilanmittausfunktio laskee anturin resistanssin ja tuottaa ilmoituksen, jos
lampétila on liian korkea.

Jata kaapelin suojavaipan anturinpuoleinen paa kytkematta.

Lisatietoja anturin kaapeloinnista on taajuusmuuttajan laiteoppaassa.
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Seuraavassa kaaviossa on kuvattu tyypillisia PTC-anturin resistanssiarvoja
ldmpétilan funktiona.

A
4000 T

1330 T

550

100 1

Jos analogista Iahtdliitantaa ei ole kaytettavissa tai jos liitantda kaytetddn muuhun
tarkoitukseen, on mahdollista kayttaa digitaalisen tuloliitdnnan sisaista vastusta
hyédyntévaa jannitteenjakoliitdntda. 10 V:n ohjetta ja digitaalista tai analogista
tuloliitdntaa kaytettdessa voidaan kytkea sarjaan 1...3 PTC-anturia.
Lampdtilanmittausfunktio lukee digitaalisen tuloliitdnnan sisdisen vastuksen ylittdvan
jannitteen analogisesta tuloliitdnnasta ja laskee PTC-vastuksen.

Lisatietoja anturin kaapeloinnista on taajuusmuuttajan laiteoppaassa.

Varmista, ettad kayt0ssa olevaa digitaalista tuloliitantaa ei ole maaritetty mihinkaan
muuhun kayttéon taajuusmuuttajan ohjausohjelmassa.

Lampdatilan valvonta Pt100-antureilla

Analogiseen tuloon ja analogiseen lahtéon voidaan kytkea sarjaan 1...3 Pt100-
anturia.

Analogialahto sy6ttaa 9,1 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin Iampétila nousee. Myds anturin yli meneva jannite nousee.
Lampdtilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen
celsiusasteiksi.

Moottorin lampdtilan valvontarajoja voidaan saataa. Voidaan myos valita, kuinka
taajuusmuuttaja reagoi havaittuun ylildmpoon.

Katso kohta Moottorin Iédmpétila-anturin kytkenta sivulla 7160.

Lisatietoja anturin kytkenndista on taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun
Séahkdliitdnnét kohdassa Al1 ja Al2 tuloina Pt100-, Pt1000-, Ni1000-, KTY83- ja
KTY84-antureille (X1).
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Lampdatilan valvonta Pt1000-antureilla

Yhdesta kolmeen Pt1000-anturia voidaan kytkea sarjaan analogiseen tuloon ja
analogiseen lahtéon.

Analogialahto syo6ttaa 0,1 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin Iampdtila nousee. Myds anturin yli meneva jannite nousee.
Lampédtilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen
celsiusasteiksi.

Katso kohta Moottorin Iédmpdtila-anturin kytkenta sivulla 160.

Lisatietoja anturin kytkennoista on taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun
Séhkéliitannét kohdassa Al1 ja Al2 tuloina Pt100-, Pt1000-, Ni1000-, KTY83- ja
KTY84-antureille (X1).

Lampétilan valvonta Ni1000-antureilla
Ohjausyksikon analogiatuloon ja -lahto6n voidaan kytkea yksi Ni1000-anturi.

Analogialahto syo6ttaa 9,1 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin Iampdtila nousee. Myds anturin yli meneva jannite nousee.
Lampdatilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen
celsiusasteiksi.

Katso kohta Moottorin Iédmpétila-anturin kytkenta sivulla 160.

Lisatietoja anturin kytkennoista on taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun
Séhkoliitannét kohdassa Al1 ja Al2 tuloina Pt100-, Pt1000-, Ni1000-, KTY83- ja
KTY84-antureille (X1).

Lampdotilan valvonta KTY84-antureilla
Ohjausyksikon analogiatuloon ja -lahto6n voidaan kytked yksi KTY84-anturi.

Analogialahto syéttaa 2,0 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin lampétila nousee. Myds anturin yli meneva jannite nousee. Lam-
pétilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen celsiusasteiksi.

Sivulla 163 olevassa kuvassa ja taulukossa on kuvattu tyypillisid KTY84-anturin
resistanssiarvoja moottorin toimintaldmpétilan funktiona.

Katso kohta Moottorin Idmpétila-anturin kytkenta sivulla 160.

Lisatietoja anturin kytkennoista on taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun
Séhkdliitdnnéat kohdassa Al1 ja Al2 tuloina Pt100-, Pt1000-, Ni1000-, KTY83- ja
KTY84-antureille (X1).

Lampdotilan valvonta KTY83-antureilla

Ohjausyksikon analogiatuloon ja -lahto6n voidaan kytkea yksi KTY83-anturi.
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Analogialahto syéttaa 1,0 mA:n vakioheratevirtaa anturin kautta. Anturin resistanssi
kasvaa, kun moottorin ldmpétila nousee. Myds anturin yli meneva jannite nousee.
Lampétilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulosta ja muuntaa sen
celsiusasteiksi.

Seuraavassa kaaviossa ja taulukossa on kuvattu tyypillisida KTY83-anturin
resistanssiarvoja moottorin kayttélampdétilan funktiona.

Ohm
Skaalaus 3000 A
KTY84 KTY83
°C ohm ohm
90 936 1569
110 1063 1774
130 1197 1993 2000~

150 1340 2225

1000~

» T(°C)

-100 0 100 200 300

Moottorin lampédtilan valvontarajoja voidaan saataa. Voidaan myos valita, kuinka
taajuusmuuttaja reagoi havaittuun ylildmpoon.

Katso kohta Moottorin Iédmpdtila-anturin kytkenta sivulla 7160.

Lisatietoja anturin kytkenndista on taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun
Séahkoliitdnnét kohdassa Al1 ja Al2 tuloina Pt100-, Pt1000-, Ni1000-, KTY83- ja
KTY84-antureille (X1).

Moottorin lampétilamittauksen kytkenta taajuusmuuttajaan releen kautta

PTC-vaihtoehto A: Tassa taulukossa annetaan asiakkaan ulkoisen releen
eristysvaatimus seka eristysvaatimus, joka anturin on taytettava, jotta standardin IEC
60800-5-1 mukainen ratkaiseva janniteluokka A (kaksoiseristys) toteutuu.

PTC-rele Lampéotila-anturin eristysvaatimus
Tyyppi Eriste
Ulkoinen rele Tavallinen eristys 6 kV | Tavallinen eristys

PTC-vaihtoehto B: Standardin IEC 60800-5-1 mukainen ratkaiseva janniteluokka B
(tavallinen eristys) toteutetaan 6 kV:n releelld. Kaikki moottorin suojareletuloihin ja -
lahtoihin kytketyt virtapiirit on suojattava suoralta kosketukselta.
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Pt100-vaihtoehto A: Tassa taulukossa annetaan asiakkaan ulkoisen releen
eristysvaatimus seka eristysvaatimus, joka anturin on taytettava, jotta standardin IEC
60800-5-1 mukainen ratkaiseva janniteluokka A (kaksoiseristys) toteutuu.

Pt100-rele Lampotila-anturin ja moottorin jannitteisten
Tyyppi Eriste osien viélinen eristysvaatimus
Ulkoinen rele Tavallinen eristys 6 kV | Tavallinen eristys

Pt100-vaihtoehto B: IEC 60800-5-1:n mukainen ratkaiseva janniteluokka B (tavallinen
eristys) voi toteutua, kun anturin ja moottorin jannitteisten osien valilla on tavallinen
eristys. Kaikki moottorin suojareletuloihin ja -1ahtdihin kytketyt virtapiirit on suojattava
suoralta kosketukselta.

Asetukset ja vianhaku

Valikko — Ensisijaiset asetukset — Moottori — Lampdsuojaus - arvioitu,
Valikko — Ensisijaiset asetukset — Moottori — LAmpd&suojaus - mitattu

Parametriryhma: 35 Moottorin Idmpdsuojaus (sivu 309).

Tapahtumat: —

Moottorin ylikuormasuojaus

Tassa osassa kuvataan moottorin ylikuormitussuojaus, jossa ei kayteta arvioitua tai
mitattua Iampétilaa hyédyntavaa moottorin Idmpdsuojausmallia Lampdsuojausmal-
lista on tietoja kohdassa Moottorin I&mpévalvonta sivulla 159.

Useat eri standardit vaativat ja kuvaavat moottorien ylikuormitussuojausta, mukaan
lukien US National Electric Code (NEC), UL 508C seka yhteinen UL\IEC 61800-5-1 -
standardi yhdessa standardin IEC 60947-4-1 kanssa. Standardit sallivat moottorin
ylikuormitussuojauksen ilman ulkoisia lampétila-antureita.

Suojaustoiminto sallii kayttdjan maarittda toimintaluokan samaan tapaan kuin
ylikuormitusreleet on maaritetty standardeissa IEC 60947-4-1 ja NEMA ICS 2.

Moottorin ylikuormitussuojausta varten on maaritettdva moottorin virran
vikalaukaisutaso. Taso maaritetdan kayrana parametreilla 35.57, 35.52 ja 35.53.
Vikalaukaisutaso on moottorin virta, jossa ylikuormitussuojaus lopulta laukeaa, jos
moottorin virta pysyy talla tasolla jatkuvasti.

Moottorin ylikuormitusluokan eli toimintaluokan maarittdva parametri 35.57 Moottorin
ylikuorm.luokka maaritetdan aikana, joka kuluu ennen ylikuormitusreleen
laukeamista, kun jarjestelma toimii 7,2-kertaisella

laukaisutasolla (IEC 60947-4-1) tai 6-kertaisella laukaisutasolla (NEMA ICS 2).
Standardit maaraavat laukaisuajan myos virtatasoille, jotka jaavat laukaisutason ja 6-
kertaisen laukaisutason valiin. Taajuusmuuttaja tayttaa IEC- ja NEMA-standardien
laukaisuaikavaatimukset.
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Luokka 20 tayttaa UL 508C -vaatimukset.

Moottorin ylikuormitusalgoritmi valvoo neliéllistéd suhdetta (moottorin virta /
Iaukaisutaso)2 ja kerryttaa sita ajan mittaan. Tata voidaan kutsua I2t-suojaukseksi.
Kertynyt arvo ndkyy parametrissa 35.05.

Voit maarittdad parametrilla 35.56, etté kun 35.05 saavuttaa 88 %, jarjestelma
muodostaa moottorin ylikuormitusvaroituksen, ja kun se saavuttaa 100 %,
taajuusmuuttaja laukeaa moottorin ylikuormitusvikaan. Taman sisaisen arvon
kasvuvauhti riippuu virran oloarvosta, laukaisutasovirrasta ja valitusta
ylikuormitusluokasta.

Parametreilla 35.51, 35.52 ja 35.53 on kaksi kayttétarkoitusta. Ne maarittavat
kuormituskayran lampétila-arviolle ja maarittdvat ylikuormituksen laukaisutason.

Asetukset ja vianhaku

Moottorin Idmpdsuojauksen ja moottorin ylikuormitussuojauksen yhteiset parametrit:
35.51 Moottorin kuormituskéyré...35.53 Rajataajuus (sivu 316).

Moottorin ylikuormitussuojauksen parametrit: 35.05 Moottorin ylikuorm.taso
(sivu 309), 35.56 Moottorin ylikuorm.toiminto...35.57 Moottorin ylikuorm.luokka
(sivu 318).

Tapahtumat: A783 Moottorin ylikuormitus (sivu 449) ja 7122 Moottorin ylikuormitus
(sivu 459).

Ohjelmoitavat suojaustoiminnot

Ulkoiset tapahtumat (parametrit 37.01...31.70)

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

Moottorin vaihekatkoksen tunnistus (parametri 31.79)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi moottorin vaihekatkokseen.

Maasulun valvonta

Huomaa, etta

+ syottOkaapelin maasulku ei aktivoi suojausta

* kun sy6ttd on maadoitettu, suojaus aktivoituu 2 millisekunnin kuluessa

» kun sy6ttd ei ole maadoitettu, sy6ton kapasitanssin on oltava vahintdan 1 mikrofaradi

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

* suojaus poistuu, kun taajuusmuuttaja pysaytetaan.
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Syottovaiheen katkoksen tunnistus (parametri 37.217)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi sy6ton vaihekatkokseen.

Safe torque off -valvonta (parametri 31.22)

Taajuusmuuttaja valvoo Safe torque off -toiminnon tulon tilaa. Talla parametrilla
valitaan, mitka ilmoitukset jarjestelma antaa, kun signaalit menetetédan. (Parametri ei
vaikuta Safe torque off -toiminnon varsinaiseen toimintaan.) Lisatietoja Safe torque
off -toiminnosta on taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun Sdhkbéasennuksen
suunnitteleminen kohdassa Safe torque off -toiminnon toteuttaminen.

Vaihtuneet sy6tto- ja moottorikaapelit (parametri 31.23)

Taajuusmuuttaja havaitsee, jos sy6ttd- ja moottorikaapelit ovat vahingossa vaihtuneet
(esimerkiksi sy6ttokaapeli on kytketty taajuusmuuttajan moottorilitdntaan).
Parametrilla maaritetaan, muodostuuko tassa tapauksessa vika.

Jumisuoja (parametrit 37.24...31.28)

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

Ylinopeussuoja (parametrit 37.30 ja 31.31)

Kayttaja voi asettaa ylinopeus- ja ylitaajuusrajat maarittdmalld marginaalin, joka
lisataan kaytdssa oleviin nopeuden ja taajuuden maksimi- ja minimirajoihin.

Paikallisohjauksen katkoksen tunnistus (parametri 49.05)

Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi ohjauspaneelin tai PC-ty6kalun
yhteyden katkeamiseen.

Al-valvonta (parametrit 72.03...12.04)

Parametreilla valitaan, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun analogiatulosignaali siirtyy
tulolle maaritetyn minimi- tai maksimirajan ulkopuolelle. Tama voi johtua
vikaantuneesta I/O-kytkennasta tai anturista.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 12.03 Al-valvontatoiminto...12.04 Al-valvonnan valinta (sivu 208), 31.01
Ulkoisen tapahtuman 1 l&dhde...31.31 Taajuuden laukaisumarginaali (sivu 285) ja
49.05 Tiedonsiirtokatkostoiminto (sivu 355).

Tapahtumat: —
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Automaattiset viankuittaukset

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

Automaattiset viankuittaukset ovat oletusarvoisesti poissa kaytosta, ja kayttajan
taytyy aktivoida ne erikseen.

VAROITUS! Varmista ennen toiminnan aktivointia, ettd se ei voi johtaa
vaaratilanteisiin. Toiminto kuittaa vian automaattisesti, ja taajuusmuuttaja
jatkaa toimintaa vian kuittauksen jalkeen.

Asetukset ja vianhaku

Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kehittyneet toiminnot - Automaattinen vikojen
kuittaus

Parametrit: 31.12 Automaattinen kuittaus...31.16 Viiveaika (sivu 287)

Tapahtumat: —
Vianmaaritys

Signaalin valvonta

Talla toiminnolla voidaan valvoa kuutta signaalia. Kun valvottu signaali ylittaa tai
alittaa maaritetyn rajan, parametrin 32.01 Valvontatila bitti aktivoituu ja luo
varoituksen tai vian.

Valvottu signaali on alipdastésuodatettu.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 32 Valvonta (sivu 294).
Parametri: 32.01 Valvontatila (sivu 294).

Tapahtumat: —

Energiansaastolaskurit

Tama ominaisuus sisaltda seuraavat toiminnot:

» energiankulutuksen optimoinnin, joka saatad moottorivuota niin, etta jarjestelman
kokonaishy6tysuhde on paras mahdollinen

 laskurin, joka seuraa moottorin kayttdmaa ja saastamaa energiaa ja nayttaa
kyseiset arvot kilowattitunteina, valuuttana tai hiilidioksidipaastojen tilavuutena

* kuormitusanalyysin, jossa nakyy taajuusmuuttajan kuormitusprofiili (katso erillinen
kappale sivulla 768).
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Lisaksi kaytettavissa on laskurit, jotka nayttavat kuluvan ja edellisen tunnin seka
kuluvan ja edellisen péaivan energiankulutuksen (kWh).

Taajuusmuuttajan I&api kumpaan tahansa suuntaan kulkenut energiamaara lasketaan
ja nakyy taysina gigawatteina, megawatteina ja kilowatteina. Kumulatiivinen
energiamaara nakyy lisaksi tdysina kilowatteina. Kaikki laskurit ovat nollattavia.

Huomautus: Energiansaastolaskelmien tarkkuus maaraytyy suoraan parametrissa
45.19 Vertailuteho maaritetyn moottorin viitetehon tarkkuuden mukaan.

Asetukset ja vianhaku

Valikko — Energiatehokkuus

Parametriryhma: 45 Energiatehokkuus (sivu 346).

Parametrit: 01.50 Kuluva tunti kWh...01.53 Edellinen p&ivd kWh (sivu 180), 01.55
Vaihtosuuntaajan GWh-laskuri (nollattavissa)...01.58 Kumul. vaihtosuuntaajan
energia (nollattavissa) (sivu 187)

Tapahtumat: —
Kuormitusanalyysi

Huippuarvon kirjaus

Kayttaja voi valita signaalin, jota huippuarvon kirjaustoiminto valvoo. Kirjaustoiminto
tallentaa signaalin huippuarvon seka ajan, jolloin huippuarvo esiintyi. Muita
tallennettavia tietoja ovat moottorin virta, tasajannite ja moottorin nopeus
huippuarvon hetkellda. Huippuarvoa seurataan 2 millisekunnin valein.

Amplitudin kirjaukset
Ohjausohjelmassa on kaksi amplitudin kirjaustoimintoa.

Amplitudin kirjaustoiminnolla 2 kayttaja voi valita signaalin, jota seurataan 200 ms:n
valein. Kayttaja voi myos maarittda arvon, joka vastaa sataa prosenttia. Keratyt
naytteet lajitellaan amplitudin mukaan kymmeneen kirjoitussuojattuun parametriin.
Kukin parametri edustaa 10 prosenttiyksikon levyista amplitudialuetta ja nayttaa
kyseiselle alueelle osuneiden kerattyjen naytteiden prosenttiosuuden.
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Naet tdman graafisessa muodossa Assistant-paneelissa tai Drive composer -PC-
tydkalussa.

naytteiden prosenttiosuus

xR X xR X xR X R X R X
o o o o o o o =) o o
- N @ < © © ~ @ © Q
) = o o =) o o <) o

- N @ < red © ~ @

Amplitudialueet
(parametrit 36.40...36.49)

Amplitudin kirjaustoiminto 1 on kiinnitetty valvomaan moottorin virtaa, eika sita voi
nollata. Amplitudin kirjaustoiminnossa 1 signaalin arvo 100 % vastaa
taajuusmuuttajan maksimilahtdvirtaa (/4. laiteoppaan mukaan). Mitattu virta
kirjautuu jatkuvasti muistiin. Parametrit 36.20...36.29 ilmaisevat naytteiden
jakauman.

Asetukset ja vianhaku

Valikko - Vianmaaritys - Lataa profiili

Parametriryhma: 36 Kuormitusanalyysi (sivu 318).
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Vianmaaritys-valikko

Vianmaaritys-valikon kautta saat nopeasti tietoja taajuusmuuttajan aktiivisista
vioista, varoituksista ja estoista seka ohjeita niiden korjaamiseen ja kuittaamiseen.
Sen avulla voit myds selvittédd, miksi taajuusmuuttaja ei kdynnisty, pysahdy tai toimi
halutulla nopeudella.

Paikal ® ™ ACS480 =0.0 Hz

Vianmiiritys

f

/ohjeyhteenveto

Rajatla -

fakaisin

1604 Valitse

Kaynnistys-/pysaytys-/ohjeyhteenveto: Taman nakyman avulla voit selvittaa,
mista ohjaus tulee, jos taajuusmuuttaja ei kdynnisty tai pysahdy odotetulla tavalla
tai toimii muulla kuin halutulla nopeudella.

Rajatila: Taman nakyman avulla voit selvittda, onko rajoituksia aktiivisena, jos
taajuusmuuttaja toimii muulla kuin halutulla nopeudella.

Aktiiviset viat: Tassa ndakymassa naet aktiivisena olevat viat seké niiden
korjaus- ja kuittausohjeet.

Aktiiviset varoitukset: Tassa ndkymassa naet aktiivisena olevat varoitukset
seka niiden korjausohjeet.

Aktiiviset estot: Tassa nakymassa naet aktiivisena olevat estot seka niiden
korjausohjeet. Liséksi voit Kello, alue, naytto -valikossa poistaa kaytosta
(oletuksena kaytdssa) ja ottaa kayttddn ponnahdusnaytot, joissa nakyy tietoja
estoista, kun yritat kdynnistaa taajuusmuuttajan mutta se on estetty.

Vika- ja tapahtumaloki: Sisaltaa listan vikatiloista ja muista tapahtumista.

Kenttavayla: Tassa nakymassa nakyvat tilatiedot seka kenttavaylaan lahetetty ja
kenttavaylasta vastaanotettu data.

Kuormitusprofiili: Tdssa nakymassa nakyy tilatietoja kuormituksen jaosta eli
kuinka paljon taajuusmuuttajan kayntiajasta on kulunut kullakin kuormitustasolla
seka kuormituksen huipputasoista.

Asetukset ja vianhaku
Valikko - Vianmaaritys

Valikko — Ensisijaiset asetukset — Kello, alue, ndytto — Nayta eston
ponnahdusikkuna.
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Lisatietoja
Varmuuskopiointi ja palautus

Voit tehda asetuksista manuaalisesti varmuuskopioita Assistant-paneeliin. Lisaksi
Assistant-paneeli séilyttdd yhden automaattisen varmuuskopion. Voit palauttaa
varmuuskopion toiseen taajuusmuuttajaan tai uuteen taajuusmuuttajaan, joka korvaa
viallisen yksikdn. Voit tehda varmuuskopioita ja palauttaa niitd paneelin tai Drive
composer -PC-tydkalun avulla.

Varmuuskopiointi

Manuaalinen varmuuskopiointi

Tee varmuuskopio tarvittaessa, esimerkiksi kun olet ottanut taajuusmuuttajan
kayttddn tai kun haluat kopioida asetukset toiseen taajuusmuuttajaan.

Kenttavaylaliittymista tulevat parametrimuutokset jatetddn huomiotta, paitsi jos
parametrien tallennus on otettu kaytt6dn parametrilla 96.07 Parametrin tallennus
ké&sin.

Automaattinen varmuuskopiointi

Assistant-paneelissa on varattu tila yhdelle automaattiselle varmuuskopiolle.
Automaattinen varmuuskopio luodaan kaksi tuntia viimeisen parametrimuutoksen
jalkeen. Varmuuskopion valmistuttua paneeli odottaa 24 tuntia, ennen kuin se
tarkistaa, onko uusia parametrimuutoksia tapahtunut. Jos on, se luo uuden
varmuuskopion ja korvaa aiemman, kun kaksi tuntia on kulunut viimeisimmasta
muutoksesta.

Viiveaikaa ei voi saataa, eika automaattista varmuuskopiointitoimintoa voi poistaa
kaytosta.

Kenttavaylaliittymista tulevat parametrimuutokset jatetdan huomiotta, paitsi jos
parametrien tallennus on otettu kaytt6dn parametrilla 96.07 Parametrin tallennus
kéasin.

Palautus

Varmuuskopiot nakyvat paneelissa. Automaattiset varmuuskopiot on merkitty
kuvakkeella [a] ja manuaaliset kuvakkeella (1. Voit palauttaa varmuuskopion
valitsemalla sen ja painamalla (»)-painiketta. Seuraavassa naytossa voit tarkastella
varmuuskopion sisaltéa ja palauttaa kaikki parametrit tai valita palautettavan
osajoukon.

Huomautus: Varmuuskopion palauttamista varten taajuusmuuttajan on oltava
paikallisohjauksessa.
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Huomautus: QR-koodi-valikko voi poistua kokonaan, jos taajuusmuuttajaan, jossa
on uusi laiteohjelmisto, palautetaan varmuuskopio taajuusmuuttajasta, jossa on
vanha laiteohjelmisto tai vanha ohjauspaneelin laiteohjelmisto.

Paikal ¢ (™ ACS480 #00rpm| [Paikal® (™ ACS480 0.0 rpm

Yarmuuskopiot ACS480 19122016
o varmuuskopio [
ACS480 (3] 16.12.2018 autoha... » WA Falauta kaikki parametrit
ACS480 19.12.2016 - Valitze parametrien palautusry..  »
ACS480 (2)18122M6 . Valitse kayttajan parametrisarjat ~ ®
Valitse tuotetietokohteet [
Takaisin 18:36 Valitse | |Takaisin 16:34 Yalites

Asetukset ja vianhaku

Valikko - Varmuuskopiot
Parametri: 96.07 Parametrin tallennus késin (sivu 387).

Tapahtumat: —

Kayttajan parametrisarjat

Taajuusmuuttaja tukee neljda kayttadjan parametrisarjaa, jotka voidaan tallentaa
pysyvaismuistiin ja ottaa kayttéon taajuusmuuttajan parametrien avulla. Lisaksi
kayttdjan parametrisarjaa voidaan vaihtaa digitaalitulojen kautta. Taajuusmuuttaja on
pysaytettava kayttajan parametrisarjan vaihtamista varten.

Kayttajan parametrisarja sisaltda kaikki parametriryhmien 10...99 muokattavat arvot
lukuun ottamatta seuraavia:

» pakotetut I/O-arvot, kuten parametrit 10.03 DI pakotus valinta ja 10.04 DI:n
pakotetut tiedot

» |/O-laajennusmoduulin asetukset (ryhma 15)

» tiedontallennusparametrit (ryhma 47)

» kenttavaylan tiedonsiirtoasetukset (ryhmat 50...53 ja 58)

« parametri 95.01 Syéttéjénnite.

Koska moottorin asetukset siséltyvat kayttajan parametrisarjoihin, varmista, etta
asetukset vastaavat sovelluksessa kaytettyd moottoria, ennen kuin otat kayttajan
parametrisarjan kayttoon. Sovelluksessa, jossa taajuusmuuttajan kanssa kaytetaan
eri moottoreita, moottorin ID-ajo on suoritettava jokaiselle moottorille ja tulokset
tallennettava eri parametrisarjoihin. Oikea parametrisarja voidaan sitten ottaa
kayttédn, kun moottoria vaihdetaan.
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Asetukset ja vianhaku

Valikko - Ensisijaiset asetukset - Kehittyneet toiminnot - Kayttajan parametrisarjat

Parametrit: 710.03 DI pakotus valinta...10.04 DI:n pakotetut tiedot (sivu 195),
95.01 Syéttéjannite (sivu 382) ja 96.10 Kéyttajan param. sarjan tila...96.13 Kéyitt.
sarjan I/O-tilan tulo 2 (sivu 388).

Tapahtumat: —

Tietojen tallennusparametrit

Kaksitoista (kahdeksan 32-bittista ja nelja 16-bittistd) parametria on varattu tietojen
tallennusta varten. Parametrit ovat oletusarvoisesti kytkemattémia, ja niité voidaan
kayttaa liitantdan, testaukseen ja kayttéonottoon. Ne voidaan kirjoittaa ja lukea
kayttdmalld muiden parametrien kohde- tai I1dhdevalintoja.

Asetukset ja vianhaku

Parametriryhma: 47 Muistipaikat (sivu 354).

Tapahtumat: —

Parametrien tarkistussumman laskenta

Parametrijoukoista voidaan laskea kaksi tarkistussummaa (A ja B), joiden avulla
taajuusmuuttajan kokoonpanoa voidaan valvoa muutosten varalta. Tarkistussummien
A ja B parametrijoukot eroavat toisistaan. Kumpaakin tarkistussummaa verrataan
vastaavaan referenssisummaan. Mikali tarkistussumma ei tdsmaa, muodostetaan
tapahtuma (puhdas tapahtuma, varoitus tai vikatila). Laskettu tarkistussumma
voidaan asettaa uudeksi referenssisummaksi.

Tarkistussumman A parametrijoukko ei sisalla kenttavaylaasetuksia.

Tarkistussumma A kattaa kayttajan muutettavissa olevat parametrit
parametriryhmissa 10, 11, 12, 13, 15, 19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34,
35, 36, 37, 40, 41, 43, 45, 46, 71, 76, 95, 96, 97, 98, 99.

Tarkistussumman B parametrijoukko ei sisalla

+ kenttavayldasetuksia,

* moottoritietojen asetuksia eika

+ energiatietojen asetuksia.

Tarkistussumma A kattaa kayttajan muutettavissa olevat parametrit

parametriryhmissa 10, 11, 12, 13, 15, 19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34,
35, 36, 37, 40, 41, 43, 46, 71, 76, 95, 96, 97.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 96.54 Tarkistussumman toiminto...96.69 Todellinen tarkistussumma B
(sivu 3917) ja 96.71 Hyvéaksytty tarkistussumma A...96.72 Hyvaksytty tarkistussumma
B (sivu 393).

Tapahtumat: —
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Kayttajalukitus

Tietoturvan parantamiseksi ABB suosittelee, etta laitteeseen maaritetaan
paasalasana, jolla voidaan estda esimerkiksi parametriarvojen muuttaminen seka
laiteohjelmiston ja muiden tiedostojen lataaminen.

VAROITUS! ABB ei vastaa vahingoista tai menetyksista, jotka aiheutuvat
kayttajalukituksen aktivoimisen tai salasanan vaihtamisen laiminlydmisesta.
Katso Kyberturvallisuutta koskeva vastuuvapauslauseke (sivu 18).

« Kayttajalukituksen aktivointi ensimmaisen kerran:

+ Syota oletuskoodi 10000000 parametriin 96.02 Salasana. Parametrit
96.100...96.102 tulevat talléin nakyviin.

» Syo6ta uusi lukituskoodi parametriin 96. 700 Kéyttdjdsalasanan vaihto. Koodissa
on aina oltava kahdeksan numeroa. Jos kaytdssa on Drive Composer, lopeta
koodin sy6ttd Enter-nappaimella.

Vahvista uusi lukituskoodi parametrilla 96.101 Kéyttédjdsalasanan vahvistus.
VAROITUS! Sailyta lukituskoodi turvallisessa paikassa! Edes ABB ei voi
poistaa lukitusta, jos koodi katoaa.

» Maaritd kohdassa 96.102 Kéyttéjalukitustoiminto toiminnot, jotka haluat estaa.
Suositeltavaa on valita kaikki toiminnot, mikali sovellus ei edellytd muuta.
Kayttdjan lukitus suljetaan kirjoittamalla virheellinen lukituskoodi parametriin
96.02 Salasana.

» Aktivoi 96.08 Ohjauskortin uud.kdynnistys tai katkaise taajuusmuuttajan virta ja
kytke se uudelleen.

Tarkista, etta parametrit 96.700...96.102 eivat ole nakyvissa. Jos parametrit nakyvat,
kirjoita toinen virheellinen lukituskoodi parametriin 96.02. Voit avata lukon
kirjoittamalla salasanan parametriin 96.02 Salasana. Tama tuo parametrit
96.100...96.102 jalleen nakyviin.

Asetukset ja vianhaku

Parametrit: 96.02 Salasana (sivu 386) ja 96.100 Kéyttédjasalasanan vaihto...96.102
Kayttajalukitustoiminto (sivu 393).

Tapahtumat: —



Parametrit 175

Parametrit

Yleista

Té&ssa luvussa esitellddn ohjausohjelman parametrit ja oloarvosignaalit. Luvun
lopussa sivulla 406 on erillinen luettelo parametreista, joilla on eri oletusarvot 50 Hz:n

ja 60 Hz:n syoéttdtaajuusasetuksilla.
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Termit ja lyhenteet

Termi

Maaritelma

Oloarvosignaali

Taajuusmuuttajan mittaama tai laskema parametri. Voi my6s sisaltéa
tilatiedon. Useimmat oloarvot ovat vain luku -muotoisia, mutta jotkin niista
(erityisesti laskurityyppiset oloarvot) voidaan nollata.

Oletus (Nakyy seuraavassa taulukossa samalla rivilld parametrin nimen
kanssa.)
parametrin oletusarvo tehdasmakrossa. Lisatietoja muista
makrokohtaisista parametriarvoista on luvussa Ohjausmakrot (sivu 73).

KV16 (Nakyy seuraavassa taulukossa samalla rivilla parametrialueen tai
valinnan kanssa.)
16-bittinen kenttévaylavastine: Ohjauspaneelissa nakyvan arvon ja
tiedonsiirrossa kaytetyn kokonaisluvun valinen skaalaus, kun 16-bittinen
arvo on valittu lahetettavaksi ulkoiseen jarjestelmaan.
Valiviiva ilmaisee, ettd parametria ei voi kayttda 16-bittisessa muodossa.
Vastaavat 32-bittiset skaalaukset on lueteltu luvussa Parametrien
lisétiedot (sivu 407).

Muu Arvo saadaan muusta parametrista.
Kun arvoksi valitaan Muu, nayttdon tulee parametriluettelo, josta kayttaja
voi valita Iahdeparametrin.

Muu [bitti] Arvo saadaan muun parametrin tietysta bitista.
Kun arvoksi valitaan Muu, nayttdon tulee parametriluettelo, josta kayttaja
voi valita I1dahdeparametrin ja bitin.

Parametri Joko kayttajan saadettavissa oleva taajuusmuuttajan toimintaohje tai
oloarvosignaali.

p.y. Per yksikk®

[parametrin numero]

Parametrin arvo
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Parametriryhmien yhteenveto

Ryhma Sisalto Sivu
01 Oloarvot Perussignaalit taajuusmuuttajan valvontaa varten 179
03 Ohjearvotulot Eri lahteista saatujen ohjearvojen arvot. 182
04 Varoitukset ja viat Sisaltaa tietoja viimeksi ilmenneista varoituksista ja vioista. 183
05 Vianmééritys Ryhma sisaltaa kayttdaikalaskureita ja taajuusmuuttajan huoltoon 184
liittyvia mittauksia.
06 Ohjaus- ja tilasanat Taajuusmuuttajan ohjaus- ja tilasanat. 187
07 Jérjestelmatiedot Taajuusmuuttajan laitteisto- ja laiteohjelmatiedot. 192
10 Vakio DI, RO Digitaalitulojen ja relelahtdjen konfigurointi. 194
11 Vakio DIO, FI, FO Taajuuden tulon konfigurointi. 203
12 Vakio-Al Vakioanalogiatulojen konfigurointi. 208
13 Vakio-AO Vakioanalogialahttjen konfigurointi. 213
15 I/O-laajennusmoduuli Korttipaikkaan 2 asennetun 1/O-laajennusmoduulin konfigurointi. 218
19 Kéyttétila Paikallisen ja ulkoisen ohjauspaikan lahteen ja kayttétilojen 223
valinta.
20 Kéy/seis/suunta Kaynnistys/pysaytys/suunta- ja kdy/kaynnistys/jog sallinta - 225
signaalilahteen valinta; positiivisen/negatiivisen ohjeen sallinnan
lahteen valinta.
21 Kay/seis-tapa Kaynnistys- ja pysaytystavat, hatépyséaytystapa ja signaalilahteen 235
valinta, DC-magnetointiasetukset.
22 Nopeusohjeen valinta Nopeusohjeen valinta; moottoripotentiometrin asetukset. 244
23 Nopeusohjeen ramppi Nopeusohjeen ramppiasetukset (taajuusmuuttajan kiihdytys- ja 253
hidastusnopeuksien ohjelmointi).
24 Nopeusohjeen késittely Nopeuseron laskenta, nopeuseroikkunan ohjauksen konfigurointi, 257
nopeuden eroaskel.
25 Nopeusséaéaté Nopeussaatimen asetukset. 257
26 Momenttiohjeketju Momenttiohjeketjun asetukset. 262
28 Taajuusohjeketju Taajuusohjeketjun asetukset. 267
30 Rajat Taajuusmuuttajan toimintarajat. 277
31 Vikatoiminnot Ulkoisten tapahtumien konfigurointi; taajuusmuuttajan 285
virhetilannetoiminnan valinta.
32 Valvonta Signaalin valvontatoimintojen 1...6 konfigurointi. 294
34 Ajastetut toiminnot Ajastettujen toimintojen konfigurointi. 301
35 Moottorin ldmpdsuojaus Moottorin lampdsuojauksen asetukset, kuten lampétilan 309
mittauksen konfigurointi, kuormituskayran maarittdminen ja
moottorin tuulettimen ohjauksen konfigurointi.
36 Kuormitusanalyysi Huippuarvon ja amplitudin kirjaustoiminnon asetukset. 318
37 Kuormitusk&yra Kayttéjan kuormituskdyran asetukset. 321
40 Prosessi PID sarja 1 Prosessi-PID-sdadon parametrit. 325
41 Prosessi PID sarja 2 Toinen prosessi-PID-sdaddn parametriarvojen sarja. 341
43 Jarrukatkoja Sisaisen jarrukatkojan asetukset. 343
44 Mekaanisen jarrun ohjaus | Mekaanisen jarrun ohjauksen konfigurointi. 345
45 Energiatehokkuus Energiansaastolaskureiden seké huippu- ja 346

energiakirjaustoimintojen asetukset.
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Ryhma Sisilto Sivu

46 Valvonta- Nopeuden valvonta-asetukset, oloarvosignaalin suodatus; yleiset 351

/skaalausasetukset skaalausasetukset.

47 Muistipaikat Tietojen tallennusparametrit, jotka voidaan kirjoittaa ja lukea 354
kayttdmalla muiden parametrien lahde- ja kohdeasetuksia.

49 Paneelin yhteyskatko Taajuusmuuttajan ohjauspaneelilitynnan tiedonsiirtoasetukset. 355

50 Kenttavaylasovitin (KVS) Kenttavaylatiedonsiirron konfigurointi. 357

51 KVS A asetukset Kenttavaylasovittimen A konfigurointi. 361

52 KVS A datatulo Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasta kenttévaylasovittimen A 363
kautta kenttéavaylaohjaimeen siirrettava data.

53 KVS A dataléahto Parametrilla valitaan kenttavaylaohjaimesta kenttavaylasovittimen 363
A kautta taajuusmuuttajaan siirrettava data.

58 Sisédénrakennettu Sisaanrakennetun kenttavaylalitannan (SKV) konfigurointi. 364

kenttévayla

71 Ulkoinen PID1 Ulkoisen PID:n konfigurointi. 371

76 PFC-konfiguraatio PFC:n (pumpun ja puhaltimen ohjauksen) ja automaattisen 374
muutoksen konfigurointiparametrit. Katso my6s kohta Pumpun ja
puhaltimen ohjaus (PFC) sivulla 131.

77 PFC:n huolto ja valvonta PFC:n (pumpun ja puhaltimen ohjauksen) ja automaattisen 382
muutoksen konfigurointiparametrit. Katso myds kohta Pumpun ja
puhaltimen ohjaus (PFC) sivulla 131.

95 Laitteiston konfigurointi Sekalaisia laitteistoon liittyvia asetuksia. 382

96 Jérjestelma Kielen valinta; kayttdoikeustasot; makron valinta; parametrien 385
tallennus ja palautus; ohjausyksikdn uudelleenkaynnistys;
kayttajan parametrisarjat; yksikon valinta.

97 Moottoris&éatd Kytkentataajuuden muuttaminen, jattdman kompensointi, 394
jannitereservi, vuojarrutus, signaalin sy6ttd, IR-kompensointi.

98 Kayttdjan Naiden parametrien avulla kayttaja voi muuttaa moottorimallin 398

moottoriparametrit arvoja.

99 Moottorin tiedot Moottorin konfigurointiasetukset. 400




Parametrit 179

Parametriluettelo
[Nro  Nimilarvo | Kuvaus Oletus/KV16

01 Oloarvot Perussignaalit taajuusmuuttajan valvontaa varten
Kaikki tdman ryhman parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.

Huomautus: Naiden oloarvosignaalien arvot suodatetaan
ryhmassa 46 Valvonta-/skaalausasetukset maaritetyn suoda-
tusajan mukaisesti. Muiden ryhmien parametrien valintaluet-
telot sen sijaan viittaavat oloarvosignaalin
muokkaamattomaan arvoon. Jos valinta on esimerkiksi "Lah-
tétaajuus”, se ei viittaa parametrin 01.06 Lahtétaajuus arvoon
vaan muokkaamattomaan alkuperaiseen arvoon.

01.01  Moottorin nopeus Arvioitu moottorin nopeus. Taman signaalin suodatusaikava- | -
kio voidaan maarittda parametrilla 46. 11 Moottorin nopeuden
suodatus.

-30 000,00... Arvioitu moottorin nopeus. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
01.02  Moottorin nopeus Arvioitu moottorin nopeus, rpm. Tadman signaalin suodatusai- | —
laskettu kavakio voidaan maarittda parametrilla 46. 11 Moottorin
nopeuden suodatus.
-30 000,00... Arvioitu moottorin nopeus. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
01.03  Moottorin nopeus % | Moottorin nopeus prosentteina tahtimoottorin nopeudesta. -
-1000,00... Moottorin nopeus. 10=1%
1 000,00 %

01.06  L&htétaajuus Taajuusmuuttajan arvioitu l1ahtétaajuus, Hz. Tdman signaalin | -
suodatusaikavakio voidaan maarittda parametrilla 46.12 Ldh-
tétaajuuden suodatus.

-500,00... Arvioitu lahtétaajuus. Katso

500,00 Hz parametri

46.02

01.07  Moottorin virta Mitattu (absoluuttinen) moottorin virta ampeereina. -

0,00...30 000,00 A | Moottorin virta. 10=1A
01.08  Moottorin virta % Moottorin virta (taajuusmuuttajan Iahtdvirta) prosentteina -

moott. nim.arvosta | moottorin nimellisvirrasta.

0,0...1000,0 % Moottorin virta. 1=1%
01.09  Moottorin virta % Moottorin virta (taajuusmuuttajan Iahtovirta) prosentteina taa- | -

taaj. nim.arvosta juusmuuttajan nimellisvirrasta.

0,0...1000,0 % Moottorin virta. 1=1%

01.10  Moottorin momentti | Moottorin momentti prosentteina moottorin nimellismomen- -
tista. Katso myds parametri 01.30 Nimellismomentin skaa-
laus.

Taman signaalin suodatusaikavakio voidaan maarittaa para-
metrilla 46.13 Moottorin momentin suodatus.
-1600,0...1600,0 % | Moottorin momentti. Katso
parametri
46.03
01.11  Tasajénnite Mitattu tasajannitevalipiirin jannite. -
0,00...2 000,00 V Tasajannitevalipiirin jannite. 10=1V




180 Parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
01.13  Lahtsjannite Laskettu moottorin jannite, V AC. -
0...2000V Moottorin jénnite. 1=1V
01.14  L&htéteho Taajuusmuuttajan lahtéteho. Yksikko valitaan parametrilla -
96.16 Yksikon valinta. Taman signaalin suodatusaikavakio
voidaan maarittaa parametrilla 46.74 Tehon suodatusaika.
-32768,00... Lahtéteho. Katso
32767,00 kW parametri
46.04
01.15  Laht6éteho % moott. | Lahtéteho prosentteina moottorin nimellistehosta. -
nim.arvosta
-300,00...300,00 % | Lahtoteho. 10=1%
01.16  Laht6teho % taaj. Lahtéteho prosentteina taajuusmuuttajan nimellistehosta. -
nim.arvosta
-300,00...300,00 % | Lahtoteho. 10=1%
01.17  Moottorin akselin Arvioitu mekaaninen teho moottorin akselilla. -
teho
-32 768,00... Moottorin akselin teho. Katso
32 767,00 kW tai hv parametri
46.04
01.18  Vaihtosuunt. GWh- | Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiamaara (kumpaan -
laskuri tahansa suuntaan) taysina gigawattitunteina. Minimiarvo on
nolla.
0...65535 GWh Energia gigawattitunteina. 1=1GWh
01.19  Vaihtosuunt. MWh- | Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiamaara (kumpaan -
laskuri tahansa suuntaan) tdysind megawattitunteina. Aina, kun las-
kuri tayttyy ja palaa alkuun, arvoa 01.18 Vaihtosuunt. GWh-
laskuri kasvatetaan. Minimiarvo on nolla.
0...1000 MWh Energia megawattitunteina. 1=1MWh
01.20  Vaihtosuunt. kWh- | Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiamaara (kumpaan -
laskuri tahansa suuntaan) taysina kilowattitunteina. Aina, kun laskuri
tayttyy ja palaa alkuun, arvoa 01.19 Vaihtosuunt. MWh-
laskuri kasvatetaan. Minimiarvo on nolla.
0...1000 kWh Energia kilowattitunteina. 10 =1 kWh
01.24  Vuon oloarvo % Kaytetty vuon ohjearvo prosentteina moottorin nimellisvuosta. | -
0...200 % Vuo-ohje. 1=1%
01.30  Nimellismomentin Momentti, joka vastaa sataa prosenttia moottorin nimellismo- | -
skaalaus mentista. Yksikko valitaan parametrilla 96.76 Yksikén valinta.
Huomautus: Tdma arvo kopioidaan parametrista 99.712
Moottorin nimellismomentti, jos se on asetettu. Muutoin arvo
lasketaan muista moottorin tiedoista.
0,000... Nimellismomentti. 1=
4000000,000 N'm 100 yksikkd
tai Ib-ft
01.50  Kuluva tunti kWh Kuluvan tunnin energiankulutus. Tama on taajuusmuuttajan | -
edellisten (ei valttamatta jatkuvien) 60 kayttdminuutin ener-
gia, ei kalenteritunnin energia.
Jos virta katkaistaan ja kytketaan uudelleen paalle, paramet-
rin arvoksi asetetaan sen arvo ennen virran katkaisua, kun
taajuusmuuttaja on uudelleen kaynnissa.
0,00... Energia. 1=1kWh

1 000 000,00 kWh




Parametrit 181

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
01.51  Edellinen tunti kWh | Edellisen tunnin energiankulutus. Arvo 01.50 Kuluva tunti -
kWh tallennetaan tahan, kun arvo on kertynyt 60 minuutin
ajalta.
Jos virta katkaistaan ja kytketdan uudelleen paalle, paramet-
rin arvoksi asetetaan sen arvo ennen virran katkaisua, kun
taajuusmuuttaja on uudelleen kaynnissa.
0,00... Energia. 1=1kWh
1 000 000,00 kWh
01.52  Kuluva péivéd kWh | Kuluvan péivan energiankulutus. Tama on taajuusmuuttajan | -
edellisten (ei valttamatta jatkuvien) 24 kayttétunnin energia,
ei kalenteripaivan energia.
Jos virta katkaistaan ja kytketdan uudelleen paalle, paramet-
rin arvoksi asetetaan sen arvo ennen virran katkaisua, kun
taajuusmuuttaja on uudelleen kaynnissa.
0,00... Energia. 1=1kWh
1 000 000,00 kWh
01.53  Edellinen péiva Edellisen paivan energiankulutus. Arvo 01.52 Kuluva péiva -
kWh kWh tallennetaan tédhan, kun arvo on kertynyt 24 tunnin ajalta.
Jos virta katkaistaan ja kytketdan uudelleen paalle, paramet-
rin arvoksi asetetaan sen arvo ennen virran katkaisua, kun
taajuusmuuttaja on uudelleen kdynnissé.
0,00... Energia. 1=1kWh
1 000 000,00 kWh
01.54  Kumulatiivinen Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiamaara (kumpaan -
vaihtosuuntaajan tahansa suuntaan) taysina kilowattitunteina. Minimiarvo on
energia nolla.
-200000000,0... Energia kilowattitunteina. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.55  Vaihtosuuntaajan Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiamaara (kumpaan -
GWh-laskuri tahansa suuntaan) taysiné gigawattitunteina. Minimiarvo on
(nollattavissa) nolla.
Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla. Minka tahansa
parametrin 071.55...01.58 nollaus nollaa myds ryhmén kaikki
muut parametrit.
0...65535 GWh Energia gigawattitunteina. 1=1GWh
01.56  Vaihtosuuntaajan Taajuusmuuttajan lapi kulkema energiamaara (kumpaan -
MWh-laskuri tahansa suuntaan) tdysind megawattitunteina. Aina, kun las-
(nollattavissa) kuri tayttyy ja palaa alkuun, arvoa 01.55 Vaihtosuuntaajan
GWh-laskuri (nollattavissa) kasvatetaan. Minimiarvo on nolla.
Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla. Mink& tahansa
parametrin 01.55...01.58 nollaus nollaa myds ryhman kaikki
muut parametrit.
0...1000 MWh Energia megawattitunteina. 1=1MWh
01.57  Vaihtosuuntaajan Taajuusmuuttajan 1api kulkema energiamaara (kumpaan -
kWh-laskuri tahansa suuntaan) téysina kilowattitunteina. Aina, kun laskuri
(nollattavissa) tayttyy ja palaa alkuun, arvoa 01.56 Vaihtosuuntaajan MWh-
laskuri (nollattavissa) kasvatetaan. Minimiarvo on nolla.
Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla. Minka tahansa
parametrin 01.55...01.58 nollaus nollaa myds ryhman kaikki
muut parametrit.
0...1000 kWh Energia kilowattitunteina. 10 =1 kWh
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
01.58  Kumul. vaihtosuun- | Taajuusmuuttajan 1api kulkema energiamaara (kumpaan -
taajan energia (nol- | tahansa suuntaan) taysina kilowattitunteina. Minimiarvo on
lattavissa) nolla.
Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla. Minka tahansa
parametrin 01.55...01.58 nollaus nollaa my&s ryhman kaikki
muut parametrit.
-200000000,0... Energia kilowattitunteina. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.61  Abs. moottorin Parametrin 07.01 Moottorin nopeus absoluuttinen arvo. -
nopeus
0,00... Arvioitu moottorin nopeus. Katso
30000,00 rpm parametri
46.01
01.62  Abs. moottorin Parametrin 01.03 Moottorin nopeus % absoluuttinen arvo. -
nopeus %
0,00...1000,00 % Arvioitu moottorin nopeus. 10=1%
01.63  Abs. lahtétaajuus Parametrin 01.06 Léht6taajuus absoluuttinen arvo. -
0,00...500,00 Hz Arvioitu lahtotaajuus. Katso
parametri
46.02
01.64  Abs. moottorin Parametrin 01.10 Moottorin momentti absoluuttinen arvo. -
momentti
0,0...1600,0 % Moottorin momentti. Katso
parametri
46.03
01.65  Abs. lahtéteho Parametrin 01.14 L&ht6teho absoluuttinen arvo. -
0,00...32767,00 kW | Lahtoteho. 1=1kW
01.66  Abs. lahtéteho % Parametrin 01.15 Lahtéteho % moott. nim.arvosta absoluutti- | -
moott. nim.arvosta | nen arvo.
0,00... 300,00 % Lahtoéteho. 1=1%
01.67  Abs. lahtéteho % Parametrin 01.16 Laht6teho % taaj. nim.arvosta absoluutti- -
taaj. nim.arvosta nen arvo.
0,00... 300,00 % Lahtéteho. 1=1%
01.68  Abs. moottorin Parametrin 01.17 Moottorin akselin teho absoluuttinen arvo. | -
akselin teho
0,00... 32 767,00 Moottorin akseliteho. 1=1kW
kW tai hv
03 Ohjearvotulot Eri lahteista saatujen ohjearvojen arvot.
Kaikki tdman ryhman parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.
03.01  Paneelin ohjearvo | Ohjauspaneelista tai PC-tydkalusta annettu ohje 1. -
-100 000,00... Ohjauspaneelin tai PC-tydkalun ohjearvo. 1=10
100 000,00
03.02  Paneelin ohjearvo, | Ohjauspaneelista tai PC-tyokalusta annettu ohje 2. -
kauko
-100 000,00... Ohjauspaneelin tai PC-tydkalun ohjearvo. 1=10

100 000,00
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03.05 KV Aohje 1 Kenttavaylasovittimen A kautta vastaanotettu ohjearvo 1. -
Katso myds luku Kenttédvayldohjaus kenttédvéaylésovittimen
kautta (sivu 495).
-100 000,00... Ohjearvo 1 kenttavaylasovittimesta A. 1=10
100 000,00
03.06 KV Aohje2 Kenttavaylasovittimen A kautta vastaanotettu ohjearvo 2. -
-100 000,00... Ohjearvo 2 kenttavaylasovittimesta A. 1=10
100 000,00
03.09 SKV ohje 1 Sisaanrakennetun kenttévaylaliitdnnan kautta saatu skaalattu | 1 =10
ohjearvo 1.
-30 000,00... Siséénrakennetun kenttavéylaliitinnén kautta saatu skaalattu | 1 =10
30 000,00 ohjearvo 1.
03.10  SKV ohje 2 Sisaanrakennetun kenttévaylaliitdnnan kautta saatu skaalattu | 1 =10
ohjearvo 2.
-30 000,00... Sisaanrakennetun kenttavaylaliitinnan kautta saatu skaalattu | 1 =10
30 000,00 ohjearvo 2.
04 Varoitukset ja viat Sisaltaa tietoja viimeksi ilmenneista varoituksista ja vioista.
Erillisten varoitus- ja vikakoodien selitykset ovat luvussa Via-
netsinta.
Kaikki tdman ryhman parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.
04.01  Pyséyitényt vika Ensimmaisen aktiivisen vian koodi (vika, joka on aiheuttanut | -
vikalaukaisun).
0000h...FFFFh Ensimmainen aktiivinen vika. 1=1
04.02  Aktiivinen vika 2 Toisen aktiivisen vian koodi. -
0000h...FFFFh Toinen aktiivinen vika. 1=1
04.03  Aktiivinen vika 3 Kolmannen aktiivisen vian koodi. -
0000h...FFFFh Kolmas aktiivinen vika. 1=1
04.06  Aktiivinen varoitus 1 | Ensimmaisen aktiivisen varoituksen koodi. -
0000h...FFFFh Ensimmainen aktiivinen varoitus. 1=1
04.07  Aktiivinen varoitus 2 | Toisen aktiivisen varoituksen koodi. -
0000h...FFFFh Toinen aktiivinen varoitus. 1=1
04.08  Aktiivinen varoitus 3 | Kolmannen aktiivisen varoituksen koodi. -
0000h...FFFFh Kolmas aktiivinen varoitus. 1=1
04.11  Viimeisin vika Ensimmaisen tallennetun (ei aktiivisen) vian koodi. -
0000h...FFFFh Ensimmainen tallennettu vika. 1=1
04.12  Toiseksi viimeisin Toisen tallennetun (ei aktiivisen) vian koodi. -
vika
0000h...FFFFh Toinen tallennettu vika. 1=1
04.13  Kolmanneksi Kolmannen tallennetun (ei aktiivisen) vian koodi. -
viimeisin vika
0000h...FFFFh Kolmas tallennettu vika. 1=1
04.16  Viimeisin varoitus Ensimmaisen tallennetun (ei aktiivisen) varoituksen koodi. -
0000h...FFFFh Ensimmainen tallennettu varoitus. 1=1
04.17  Toiseksi viimeisin Toisen tallennetun (ei aktiivisen) varoituksen koodi. -
varoitus
0000h...FFFFh Toinen tallennettu varoitus. 1=1
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04.18  Kolmanneksi Kolmannen tallennetun (ei aktiivisen) varoituksen koodi. -
viimeisin varoitus
0000h...FFFFh Kolmas tallennettu varoitus. 1=1
04.40 Tapahtumasana 1 Nayttaa kayttdjan maarittdman tapahtumasanan. Tama sana | -
keraa parametreilla 04.41...04.71 valittujen tapahtumien
(varoitukset, viat ja puhtaat tapahtumat) tilat.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Kayttajan bitti 0 1 = Parametrilla 04.41 valittu tapahtuma on aktiivinen.
1 Kayttajan bitti 1 1 = Parametrilla 04.43 valittu tapahtuma on aktiivinen.
15 Kayttajan bitti 15 1 = Parametrilla 04.71 valittu tapahtuma on aktiivinen.
0000h...FFFFh Kayttajan maarittdma tapahtumasana. 1=1
04.41  Tapahtumasanan 1 | Valitsee sen tapahtuman (varoitus, vika tai puhdas tapah- 0x2310h
bitin 0 koodi tuma) heksadesimaalikoodin, jonka tila nékyy parametrin
04.40 Tapahtumasana 1 bitissa 0. Tapahtumakoodit on lue-
teltu luvussa Vianetsinta (sivu 441).
0000h...FFFFh Tapahtuman koodi. 1=1
04.43  Tapahtumasanan 1 | Valitsee sen tapahtuman (varoitus, vika tai puhdas tapah- 0x3210h
bitin 1 koodi tuma) heksadesimaalikoodin, jonka tila nakyy parametrin
04.40 Tapahtumasana 1 bitissa 1. Tapahtumakoodit on lue-
teltu luvussa Vianetsinta (sivu 441).
0000h...FFFFh Tapahtuman koodi. 1=1
04.45,
04.47,
04.49,
04.71  Tapahtumasanan 1 | Valitsee sen tapahtuman (varoitus, vika tai puhdas tapah- 0x2330h
bitin 15 koodi tuma) heksadesimaalikoodin, jonka tila nakyy parametrin
04.40 Tapahtumasana 1 bitissa 15. Tapahtumakoodit on lue-
teltu luvussa Vianetsinta (sivu 4417).
0000h...FFFFh Tapahtuman koodi. 1=1
05 Vianmdaritys Ryhma siséaltaa kayttdaikalaskureita ja taajuusmuuttajan
huoltoon liittyvié mittauksia.
Kaikki tdman ryhman parametrit ovat vain luku -muotoisia,
ellei toisin ole ilmoitettu.
05.01  Pé&élldoloajan Paallaoloajan laskuri. Laskuri on toiminnassa, kun taajuus- -
laskuri muuttajan virta on kytketty.
0...65 535 pv Paallaoloajan laskuri. 1=1pv
05.02  Kéyttéaikalaskuri Moottorin kayntiaikalaskuri tdysina vuorokausina. Laskuri on | -
kaytéssa, kun vaihtosuuntaaja moduloi.
0...65 535 pv Moottorin kayttdaikalaskuri. 1=1pv
05.03  Kéyntitunnit Vastaa parametrin 05.02 Kéytt6aikalaskuri arvoa tunteina. -
Toisin sanoen arvo on 24 kertaa parametrin 05.02 arvo +
kuluvan vuorokauden desimaaliosa.
0,0... Tuntia. 1=1h

429496729,5 h
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05.04  Puhaltimen Taajuusmuuttajan jadhdytyspuhaltimen kayntiaika. Voidaan -
kayttdaikalaskuri nollata ohjauspaneelista pitamalla kuittauspainiketta painet-
tuna yli kolmen sekunnin ajan.
0...65 535 pv Jaahdytyspuhaltimen kayttéaikalaskuri. 1=1pv
05.10  Ohjauskortin Ohjausyksikén mitattu lampétila. -
léampétila
-100... 300 °C tai °F | Ohjausyksikon lampdtila celsius- tai fahrenheitasteina. 1 = yksikko
05.11  Vaihtosuuntaajan Arvioitu taajuusmuuttajan lampétila prosentteina vikarajasta. | -
l&dmpétila Vikaraja vaihtelee taajuusmuuttajan tyypin mukaan.
0,0 % =0 "°C (32 °F)
100,0 % = vikaraja
-40,0...160,0 % Taajuusmuuttajan Iampétila prosentteina. 1=1%
05.20 Diagnostiikkasana | Diagnostiikkasana 1. Lisatietoja mahdollisista syista ja korja- | —
1 ustoimista on
luvussa Vianetsinta.
Bitti Nimi Arvo
0 Mika tahansa Kylla = Taajuusmuuttaja on muodostanut varoituksen tai lauennut
varoitus tai vika vikaan.
1 Mika tahansa Kylla = Taajuusmuuttaja on muodostanut varoituksen.
varoitus
2 Mika tahansa vika |Kylla = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan.
3 Varattu
4 Ylivirtavika Kylla = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan 23170 Ylivirta.
5 Varattu
6 DC-ylijannite Kylla = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan 3210 Vlipiirin ylijgnnite.
7 DC-alijannite Kyllad = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan 3220 Vélipiirin alijgnnite.
8 Varattu
9 Taajuusmuuttajan |Kylla = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan 4370 Liian korkea
ylilampovika lampdtila.
10...15 |Varattu
0000h...FFFFh Diagnostiikkasana 1. 1=1
05.21  Diagnostiikkasana | Diagnostiikkasana 2. Lisatietoja mahdollisista syista ja korja- | —
2 ustoimista on luvussa Vianetsinta.
Bitti Nimi Arvo
0...9 Varattu
10 Moottorin Kylla = Taajuusmuuttaja on lauennut vikaan 4981 Ulkoinen I&dmpétila
ylilAmpdvika 1 ja 4982 Ulkoinen ldmpétila 2.
11...15 |Varattu

0000h...FFFFh

Diagnostiikkasana 2.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
05.22  Diagnostiikkasana | Diagnostiikkasana 3. -

3

Bitti  [Nimi [Arvo

0...8 Varattu

9 kWh-pulssi IKyIIé = kWh-pulssi on aktiivinen.

10 Varattu

1 Puhaltimen Paalla = Taajuusmuuttajan puhallin py6rii joutokdyntia nopeammin.

komento

12...15 |Varattu

0000h...FFFFh Diagnostiikkasana 3. 1=1
05.80  Moottorin nopeus Nayttéda parametrin 28.01 Taajuusohje rampin tulo (skalaari- | —

vikatilassa saatétila) tai 23.07 Nopeusohjeen rampin tulo (nopeussaato-

tila) kopion arvon viimeisimman vian esiintyessa.

-30000,00... Arvioitu moottorin nopeus. 10 =1 rpm

30000,00 rpm
05.81  Lé&htétaajuus Nayttéda parametrin 01.06 Léht6taajuus kopion arvon viimei- | —

vikatilassa simman vian esiintyessa.

-500,00... Arvioitu lahtétaajuus.

500,00 Hz
05.82  DC-jannite Nayttéda parametrin 01.11 Tasajdnnite kopion arvon viimeisim- | —

vikatilassa man vian esiintyessa.

0,00...2000,00 V Tasajannitevalipiirin jannite. 10=1V
05.83  Moottorin virta Nayttéda parametrin 01.07 Moottorin virta kopion arvon viimei- | —

vikatilassa simman vian esiintyessa.

0,00...30000,00 A | Moottorin virta. 10=1V
05.84  Moottorin momentti | Nayttaa parametrin 07.710 Moottorin momentti kopion arvon -

vikatilassa viimeisimman vian esiintyessa.

-1600,0...1600,0 % | Moottorin momentti. 1=1%
05.85 Pd&étilasana Nayttéda parametrin 06.11 Paétilasana kopion arvon viimei- -

vikatilassa simman vian esiintyessa.

0000h...FFFFh Paatilasana. 1=1
05.86  Dl-viivetila Nayttéda parametrin 10.02 DI viivéstetty tila kopion arvon vii- | —

vikatilassa meisimman vian esiintyessa.

0000h...FFFFh Digitaalitulojen viivetila. 1=1
05.87  Vaihtosuuntaajan Nayttéda parametrin 05.11 Vaihtosuuntaajan Idmpdtila kopion | —

lédmpdtila vikatilassa | arvon viimeisimman vian esiintyessa.

-40...160 °C Taajuusmuuttajan 1ampétila (°C). 1=1°C
05.88  Kéytetty ohjearvo Nayttéda parametrin 28.01 Taajuusohje rampin tulo (skalaari- | —

vikatilassa saatétila) tai 23.017 Nopeusohjeen rampin tulo (nopeussaato-

tila) kopion arvon viimeisimman vian esiintyessa.
-30000,00... Taajuus- tai nopeusohje. 1=1Hz

30000,00 Hz
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Nro Nimi/arvo Kuvaus I Oletus/KV16 |

06 Ohjaus- ja tilasanat | Taajuusmuuttajan ohjaus- ja tilasanat.

06.01  Pé&édohjaussana Nayttaa ohjaussignaalit siind muodossa, jossa ne vastaan- -
otetaan valituista lahteista (esimerkiksi digitaalituloista, kent-
tavaylaliitannoista ja sovellusohjelmasta).

Taajuusmuuttajan padohjaussana.

Bittien kuvaukset ovat sivulla 507. Ohjaussanaan liittyva tila-
sana ja tilakaavio on kuvattu sivuilla 503 ja 504.
Huomautus: Kenttavaylaohjausta kaytettdessa parametrin
arvo ei ole sama kuin taajuusmuuttajan PLC:Ité vastaanotta-
man ohjaussanan arvo. Tarkka arvo on parametrissa 50.712
KVS A testitila.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi

Off1 ohjaus

Off2 ohjaus

Off3 ohjaus

Kay

Rampin I&hdén nollaus
Rampin pito

Rampin tulon nollaus
Kuittaa

Jog-toiminto 1

HIRIEIEIEEENNEEE

9 Jog-toiminto 2

10 Kauko-ohjauskomento
1 Ulkoinen ohjauspaikka
12 Kaéyttajan bitti 0

13 Kayttajan bitti 1

14 Kaéyttéjan bitti 2

15 Kaéyttajan bitti 3

0000h...FFFFh Paéohjaussana. 1=1
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Nro Nimi/arvo
06.11  Pd&étilasana

Kuvaus

Taajuusmuuttajan paatilasana.

Bittien kuvaukset ovat sivulla 503. Tilasanaan liittyva ohjaus-
sana ja tilakaavio on kuvattu sivuilla 507 ja 504.

Huomautus: Kenttavaylaohjausta kaytettdessa parametrin
arvo ei ole sama kuin taajuusmuuttajan PLC:hen lahettdaman
tilasanan arvo. Tarkka arvo on parametrissa 50.12 KVS A tes-
titila.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

Oletus/KV16

Bitti Nimi

0 Valmis jénnitteen
kytkentédan

1 Kéyttévalmis

2 Valmius ohjeeseen

3 Lauennut

4 Off 2 ei kdytéssa

5 Off 3 ei kdytésséa

6 Jannitteen kytkenté estetty

7 Varoitus

8 Asetusarvossa

9 Kauko-ohjaus

10 Rajan ylitys

1 Kayttajan bitti 0

12 Kayttajan bitti 1

13 Kaéyttajan bitti 2

14 Kayttajan bitti 3

15 Varattu

0000h...FFFFh Paatilasana. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.16  Taajuusmuuttajan Taajuusmuuttajan tilasana 1. -

tilasana 1 Tama parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi Kuvaus

0 Kaytossa 1 = Signaalit Salli kéynti (katso parametri 20.72) ja Salli kdynnistys
(20.19) ovat molemmat aktiivisia.

Huomautus: Vikojen esiintyminen ei vaikuta tédhan bittiin.

1 Estetty 1 = Kaynnistys on estetty. Taajuusmuuttajan kaynnistamiseksi estava
signaali (katso parametri 06.18) taytyy poistaa ja kdynnistyssignaali
taytyy katkaista ja aktivoida.

2 Valipiiri ladattu 1 = Tasajannitevalipiiri on ladattu

3 Kéynnistysvalmis |1 = Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan
kaynnistyskomennon

4 Seuraa ohjetta 1 = Taajuusmuuttaja on valmis noudattamaan annettua ohjetta

5 Kéynnistetty 1 = Taajuusmuuttaja on kaynnistetty

6 Moduloi 1 = Taajuusmuuttaja moduloi (paateastetta ohjataan)

7 Rajoitus 1 = Jokin toimintaraja (nopeus, momentti jne.) on aktiivinen

8 Paikallisohjaus 1 = Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa

9 Verkko-ohjaus 1 = Taajuusmuuttajan tilana on network control (katso sivu 17).

10 Ulk1 aktiivinen 1 = Ohjauspaikka ULK1 on kaytdssa

1 UIk2 aktiivinen 1 = Ohjauspaikka ULK2 on kaytossa

12 Varattu

13 Kéaynnistyspyynté (1 = Kaynnistyspyynt6é annettu. 0 = Kun pyérityslupasignaali (katso
parametri 20.22) on 0 (moottorin pyorittdminen on poistettu kaytosta).

14 Kay 1 = Taajuusmuuttaja on kaynnissa.

15 Varattu

0000h...FFFFh Taajuusmuuttajan tilasana 1. 1=1

06.17  Taajuusmuuttajan Taajuusmuuttajan tilasana 2. -

tilasana 2 Tamé parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi Kuvaus

0 ID-ajo suoritettu 1 = Moottorin tunnistusajo (ID-ajo) on suoritettu

1 Magnetoitu 1 = Moottori on magnetoitu

2 Momenttis&aaté 1 = Momentinsaatétila on aktiivinen

3 Nopeussaato 1 = Nopeussaatdtila on aktiivinen

4 Varattu

5 Turvaohje kaytdssa 1 = Turvallista ohjetta kdytetaan toiminnoissa, kuten

parametreissa 49.05 ja 50.02.

6 Viimeisin nopeus akt. |1 = Viimeisimman nopeuden ohjetta kdytetdan toiminnoissa,
kuten parametreissa 49.05 ja 50.02.

7 Varattu

8 Hatapysaytyksen virhe |1 = Hatapysaytys on epaonnistunut (katso parametrit 31.32 ja
31.33)

9 Jog-toiminto aktiivinen |1 = Jog-toiminnon kayttdonottosignaali on aktiivinen

10 Rajan ylitys 1 = Nopeuden tai taajuuden oloarvo on sama kuin raja tai ylittaa
sen (maaritetty parametreilla 46.37...46.32). Voimassa
molemmissa py6rimissuunnissa.

11...12 |Varattu

13 Kéynnistysviive 1 = Kaynnistysviive (parametri 27.22) on aktiivinen.

aktiivinen
14...15 |Varattu

0000h...FFFFh

Taajuusmuuttajan tilasana 2. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.18  Kéynnistyksenes- Kaynnistykseneston tilasana. Téma sana maarittaa lahteen -
ton tilasana signaalille, joka estaa taajuusmuuttajan kdynnistymisen.
Asteriskilla (*) merkityt ehdot vaativat pelkastaan, etta kayn-
nistyskomento poistetaan ja aktivoidaan uudelleen. Kaikissa
muissa tapauksissa estoehdot taytyy ensin poistaa.
Katso my&s parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1
bitti 1.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Ei kayttévalmis 1 = DC-jannite puuttuu tai taajuusmuuttajan parametreja ei ole
maaritetty oikein. Tarkista ryhmien 95 ja 99 parametrit.
1 Vaihtunut ohj.paikka  |* 1 = Ohjauspaikka on muuttunut
2 SSW esto 1 = Ohjausohjelma pitaa itsensa estotilassa
3 Viankuittaus * 1 = Vika on kuitattu
4 Ei kdynnistyksenestoa |1 = Salli kdynnistys -signaali puuttuu
5 Ei kaynninestoa 1 = Kéyntilupasignaali puuttuu
6 Varattu
7 STO 1 = Safe torque off -toiminto on aktiivinen
8 Virran kalibrointi loppui |[* 1 = Virran kalibrointitoiminto on paattynyt
9 ID-ajo paattyi * 1 = Moottorin tunnistusajo on paattynyt
10 Varattu
1 Hatapysaytys Off1 1 = Hatapysaytyssignaali (tila Off1)
12 Hatapysaytys Off2 1 = Hatapysaytyssignaali (tila Off2)
13 Hatapysaytys Off3 1 = Hatapysaytyssignaali (tila Off3)
14 Automaatt. kuittauksen |1 = Automaattinen kuittaustoiminto estaa toiminnan
esto
15 Jog-toiminto aktiivinen |1 = Jog-toiminnon kayttdonottosignaali estaa toiminnan
0000h...FFFFh Kaynnistykseneston tilasana. 1=1
06.19  Nopeussdadén Nopeussaadon tilasana. -
tilasana T&améa parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
1 = Taajuusmuuttaja on kaynyt nollanopeusrajaa pienemmalla
0 Nollanopeus nopeudella (parametri 21.06) parametrissa 21.07
Nollanopeusviive maaritetyn ajan.
1 Eteen 1 = Taajuusmuuttaja kéy eteenpain nollanopeusrajan
ylapuolella (parametri 21.06)
2 Taakse ;Igpzialgljlgs(n;:?atﬁj;rﬁ}; .tgg;sepéin nollanopeusrajan
3..6 Varattu
7 Vakionopeuspyyntd 2);;8kin vakionopeus tai -taajuus on valittu, katso parametri
8...15 |Varattu

0000h...FFFFh

Nopeussaadon tilasana. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.20  Vakionopeuden Vakionopeuden/-taajuuden tilasana. limaisee, mika vakiono- | -
tilasana peus tai -taajuus on aktiivinen (jos kaytdssa). Katso myds
parametri 06.719 Nopeusséadén tilasana, bitti 7, ja kohta
Vakionopeudet ja -taajuudet sivulla 122.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 VVakionopeus 1 1 = Vakionopeus tai -taajuus 1 valittu
1 Vakionopeus 2 1 = Vakionopeus tai -taajuus 2 valittu
2 VVakionopeus 3 1 = Vakionopeus tai -taajuus 3 valittu
3 Vakionopeus 4 1 = Vakionopeus tai -taajuus 4 valittu
4 Vakionopeus 5 1 = Vakionopeus tai -taajuus 5 valittu
5 Vakionopeus 6 1 = Vakionopeus tai -taajuus 6 valittu
6 Vakionopeus 7 1 = Vakionopeus tai -taajuus 7 valittu
7...15 |Varattu
0000h...FFFFh Vakionopeuden/-taajuuden tilasana. 1=1
06.21  Taajuusmuuttajan Taajuusmuuttajan tilasana 3. -
tilasana 3 T&ma parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 DC-pito kdytdssa |1 = DC-pito on kéytossa
1 Jalkimagnetointi {1 = Jalkimagnetointi on kaytéssa
kaytéssa
2 Moottorin 1 = Moottorin esilammitys on kaytossa
esilamm. kaytéssa
3 Kestomagneetti- |1 = Kestomagneettimoottorin pehmea kaynnistys on kaytdssa.
moottorin pehmea
kaynnistys on kay-
tossa.
4 Varattu
5 DC-jarru kaytéssa |1 = Jarru on kaytdssa
6...15 |Varattu
0000h...FFFFh Taajuusmuuttajan tilasana 1. 1=1
0000h...FFFFh Kaynnistykseneston tilasana. 1=1
06.29  Péétilasanan bitin Valitsee binaarilahteen, jonka tila valitetdan parametrin 06.11 | Rajan ylitys
10 valinta Péétilasana bitilla 10 (kayttajan bitti 0).
Epéatosi 0. 0
Tosi 1. 1
Rajan ylitys Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 10 (katso | 2
sivu 789).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
06.30  Péétilasanan bitin Valitsee binaarilahteen, jonka tila valitetdan parametrin 06.71 | Ulkoinen
11 valinta Pé&étilasana bitilla 11 (kayttajan bitti 0). ohjauspaikka
Epatosi 0. 0
Tosi 1. 1
Ulkoinen Parametrin 06.01 Pddohjaussana bitti 11 (katso sivu 188). 2
ohjauspaikka
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
06.31  Paétilasanan bitin | Valitsee binaarilahteen, jonka tila valitetdan parametrin 06.11 | Ulkoinen
12 valinta Péétilasana bitilla 12 (kayttajan bitti 1). kayntilupa
Epatosi 0. 0
Tosi 1. 1
Ulkoinen kayntilupa | Ulkoisen kayntilupasignaalin tila (katso parametri 20.12 Kéayn- | 2
tilupa 1 ldhde).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
06.32  Pd&étilasanan bitin | Valitsee binaarilahteen, jonka tila valitetddn parametrin 06.11 | Epétosi
13 valinta Péétilasana bitilla 13 (kayttajan bitti 2).
Epatosi 0. 0
Tosi 1. 1
Muu [bitti] Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
06.33  Pd&étilasanan bitin | Valitsee binaarilahteen, jonka tila vélitetddn parametrin 06.11 | Epétosi
14 valinta Paétilasana bitilla 14 (kayttajan bitti 3).
Epéatosi 0. 0
Tosi 1. 1
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
07 Jérjestelmétiedot Taajuusmuuttajan laitteisto- ja laiteohjelmatiedot.
Kaikki tdman ryhman parametrit ovat vain luku -muotoa.
07.03 Laitetyyppi Taajuusmuuttajan tyyppi. (Arvotunniste sulkumerkeissa.) -
07.04  Laiteohjelman nimi | Laiteohjelman tunniste. -
07.05  Ohjelmistoversio Laiteohjelman versionumero. -
07.06  Latauspaketin nimi | Laiteohjelman latauspaketin nimi. -
07.07  Latauspaketin Laiteohjelman latauspaketin versionumero. -
versio
07.11  Keskusyksikén Mikroprosessorin kuormitus prosentteina. -
kaytto
0...100 % Mikroprosessorin kuormitus. 1=1%
07.25 Muokkauspaketin Muokkauspaketille annetun nimen viisi ensimmaista ASCII- -
nimi merkkia. Nimi ndkyy kokonaan ohjauspaneelin paéavalikon
Jarjestelman tiedot -kohdassa ja Drive Composer -PC-ty6-
kalussa.
_N/A_ = Ei mitaan.
07.26  Muokkauspaketin Muokkauspaketin versionumero. Nakyy myos ohjauspaneelin | —
versio paavalikon Jarjestelmén tiedot -kohdassa ja Drive Compo-
ser -PC-tyokalussa.
07.30  Adaptiivisen Nayttaa adaptiivisen ohjelman tilan. -

ohjelman tila

Lisatietoja on kohdassa Adaptiivinen ohjelmointi (sivu 115).

Bitti Nimi Kuvaus

0 Alustettu 1 = Adaptiivinen ohjelma on alustettu.

1 Muokkaus 1 = Adaptiivista ohjelmaa muokataan.

2 Muokkaus valmis 1 = Adaptiivisen ohjelman muokkaus on paattynyt.

3 Kay 1 = Adaptiivinen ohjelma on kaynnissa.

4...13 [Varattu

14 Tilan muutos 1 = Adaptiivisen ohjelmoinnin moduulissa on meneillaan
tilamuutos.

15 Virhe 1 = Virhe adaptiivisessa ohjelmassa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
0000h...FFFFh Adaptiivisen ohjelman tila. 1=1
07.31  Adaptiivisen Adaptiiviseen ohjelmaan kuuluvan ohjelmajakson aktiivisen
ohjelman tilan numero. Jos adaptiivista ohjelmaa ei ole kdynnissa tai
ohjelmajakson tila ohjelma ei sisalla ohjelmajaksoa, parametrin arvo on nolla.
0...20 1=
07.35  Taajuusmuuttajan Alustaa laitteiston ja nayttaa taajuusmuuttajan tunnistetun 0000h
konfiguraatio lisdvarustemoduulikokoonpanon. Plug 'n' play -konfigurointi:
jos taajuusmuuttaja ei tunnista mitdédn moduulia laitteiston
alustuksen aikana, arvoksi tulee 1 (perusyksikko).
Parametrien automaattisesta maarityksestd moduulin tunnis-
tuksen jalkeen on tietoja kohdassa Taajuusmuuttajan auto-
maattinen konfigurointi kenttdvayldohjaukseen sivulla 508.

Bitti Nimi Kuvaus

0 Ei alustettu. 1 = Taajuusmuuttajan konfiguraatiota ei ole alustettu

1 Perusyksikkd 1 = Taajuusmuuttaja ei ole havainnut yhtéaan lisavarustemoduulia.

2 Varattu

3 FENA-21 1 =lK‘okoonpa‘nossa on kaksiporttinen FENA-21 Ethernet-
sovitinmoduuli

4 FECA-01 1 = Kokoonpanossa on FECA-01 EtherCAT-sovitinmoduuli

5 FPBA-01 1 = Kokoonpanossa on FPBA-01 PROFIBUS DP -sovitinmoduuli

6 FCAN-01 1 = Kokoonpanossa on FCAN-01-CANopen-sovitinmoduuli

7 Varattu

8 BIO-01 1 = Eteen asennettava I/O-laajennus

9 RI10-01 1 = Eteen asennettava vakio-I/O-laajennus.

10 FSCA-01 1 = Kokoonpanossa on FSCA-01 Modbus/RTU-sovitinmoduuli

o’ FEIP-21 1 =lK_okoonpa_nossa on kaksiporttinen FEIP-21 EtherNet/IP-
sovitinmoduuli

12 EMBT-21 1 =lK_okoonpa_nossa on kaksiporttinen FMBT-21 Modbus/TCP-
sovitinmoduuli

13 Varattu

14 FPNO-21 1 =lK_okoonpa_nossa on kaksiporttinen FPNO-21 PROFINET IO -
sovitinmoduuli

15 FEPL-02 ;O?ilgg;%c:jr:ﬁjellinossa on FEPL-02 Ethernet POWERLINK -

000h...FFFh Taajuusmuuttajan konfiguraatio 1=

07.36  Taajuusmuuttajan Nayttéda havaitun moduulikokoonpanon. Katso parametri 0000h

konfiguraatio 2 07.35 Taajuusmuuttajan konfiguraatio.

Bitti Nimi Kuvaus

0 Varattu

1 FDNA-01 1 = Kokoonpanossa on FDNA-01 DeviceNet™-sovitinmoduuli

2 FCNA-01 1 = Kokoonpanossa on FCNA-01 ControlNet™-sovitinmoduuli

3 CMOD-01 1 = Kokoonpanossa on CMOD-01-sovitinmoduuli

4 CMOD-02 1 = Kokoonpanossa on CMOD-02-sovitinmoduuli

5 CPTC-02 1 = Kokoonpanossa on CPTC-02-sovitinmoduuli

6 CHDI-01 1 = Kokoonpanossa on CHDI-01-sovitinmoduuli

7 FSPS-21 1 = Kokoonpanossa on FSPS-21-sovitinmoduuli

8...15 |Varattu

0000h...FFFFh Taajuusmuuttajan konfiguraatio 1=1
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| Nro Nimi/arvo | Kuvaus Oletus/KV16
10 Vakio DI, RO Digitaalitulojen ja relelahtdjen konfigurointi.
10.01 Dl tila Nayttaa digitaalitulojen DI1...DI6 tilan. -
Tamé parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 DI1 1 = Digitaalitulo 1 on paalla.
1 DI2 1 = Digitaalitulo 2 on paalla.
2 DI3 1 = Digitaalitulo 3 on paalla.
3 Dl4 1 = Digitaalitulo 4 on paalla.
4 DI5 1 = Digitaalitulo 5 on paalla.
5 Dl6 1 = Digitaalitulo 6 on paalla.
6...15 |Varattu
0000h...FFFFh Digitaalitulojen tilat. 1=1
10.02 Dl viivastetty tila Nayttaa digitaalitulojen DI1...DI6 tilan. Bitit 0...5 kuvaavat -
DI1...DI6-tulojen viivetilaa.
Esimerkki: 0000000000010011b = DI5, DI2 ja DI1 ovat
paalla, DI3, DI4 ja DI6 ovat poissa.
Tama sana paivitetaan vasta 2 ms:n aktivointi-/aktivoinnin-
poistoviiveen jalkeen. Kun digitaalitulon arvo muuttuu, sen
taytyy pysya samana kahdessa perakkaisessa naytteessa
(2 ms:n ajan), jotta uusi arvo hyvaksytaan.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 D1 1 = Digitaalitulo 1 on paalla.
1 DI2 1 = Digitaalitulo 2 on paalla.
2 DI3 1 = Digitaalitulo 3 on paalla.
3 Di4 1 = Digitaalitulo 4 on paalla.
4 DI5 1 = Digitaalitulo 5 on paalla.
5 DI6 1 = Digitaalitulo 6 on paalla.
6...15 |Varattu
0000h...FFFFh Digitaalitulojen viivetila. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

10.03 DI pakotus valinta Digitaalitulojen s@hkdiset tilat voidaan ohittaa esimerkiksi tes- | 0000h
tausta varten. Jokaiselle digitaalitulolle on maaritetty bitti
parametrissa 710.04 DI:n pakotetut tiedot. Bitin arvoa kayte-
téan aina, kun tdman parametrin vastaava bitti on 1.
Huomautus: Uudelleenkaynnistys ja virrankatkaisu nollaavat
pakotusvalinnat (parametrit 70.03 ja 10.04).

Bitti [Nimi |Arvo

1 = Pakota DI1 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 0 arvoon.
0 DI1 _ o
(0 = Normaalitila)

1 = Pakota DI2 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 1 arvoon.
1 DI2 _ o
(0 = Normaalitila)

1 = Pakota DI3 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 2 arvoon.
2 DI3 _ o
(0 = Normaalitila)
3 Dl4 1 = Pakota DI4 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 3 arvoon.
(0 = Normaalitila)
4 DI 1 = Pakota DI5 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 4 arvoon.

5 _ o

(0 = Normaalitila)

1 = Pakota DI6 parametrin 10.04 DI:n pakotetut tiedot bitin 5 arvoon.
5 DI6 _ I
(0 = Normaalitila)

6...15 |Varattu

0000h...FFFFh Digitaalitulojen ohituksen valinta. 1=
10.04  DI:n pakotetut Sallii pakotetun digitaalitulon arvon muuttamisen arvosta 0 0000h
tiedot arvoon 1. Vain parametrilla 70.03 DI pakotus valinta valitun
tulon arvo voidaan pakottaa.

Bitti |Nimi [Arvo

0 DI Pakota tdman bitin arvoksi D1, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta
maaritetadn niin.

1 DI2 Pakota tdman bitin arvoksi D3, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta
maaritetaan niin.

2 DI3 Pakota tdman bitin arvoksi D3, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta

maaritetadn niin.

3 D4 Pakota tdman bitin arvoksi D4, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta
maaritetadn niin.

4 DI5 Pakota tdman bitin arvoksi D5, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta
maaritetadn niin.

5 DI6 Pakota tdman bitin arvoksi D6, jos parametrissa 10.03 DI pakotus valinta
maaritetadn niin.

6...15 [Varattu

0000h...FFFFh Digitaalitulojen pakotetut arvot. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
10.05  DI1 vetoviive Maarittaa digitaalitulon DI1 vetoviiveen. 0,00s
‘ ‘ 1
*Dl:n tila ' ' '
— — 1 — 0
; — ‘ — 1
“Viiveellinen DI:n tila | } }
7: | ! 0
- - - <> " Aika
ton tofs ton tofs
teto = 10.05 DI1 vetoviive
tosasto = 10.06 DI1 pééstoviive
*Digitaalitulon sahkainen tila. limaistu parametrilla 70.07 Dl tila.
** llmaistu parametrilla 70.02 DI viivéstetty tila.
0,00...3000,00 s Tulon DI1 vetoviive. 10=1s
10.06  DI1 paéstéviive Maarittaa digitaalitulon DI1 paastoviiveen. Katso parametri 0,00s
10.05 DI1 vetoviive.
0,00...3000,00 s Tulon DI1 paastoviive. 10=1s
10.07  DI2 vetoviive Maarittaa digitaalitulon DI2 vetoviiveen. 0,00 s
' ' 1
*Dl:n tila ! ! !
— — 1 — 0
; — ‘ — 1
*Viiveellinen Dl:n tila | | 1
7: | | 0
- <> - <> " Aika
ton tofr ton tofr
tyeto = 10.07 DI2 vetoviive
tosasts = 10.08 DI2 pééstoviive
*Digitaalitulon sahkdinen tila. llmaistu parametrilla 10.07 DI tila.
** lImaistu parametrilla 10.02 DI viivastetty tila.
0,00...3000,00 s Tulon DI2 vetoviive. 10=1s
10.08 DI2 paéstéviive Maarittaa digitaalitulon DI2 paastoviiveen. Katso parametri 0,00s
10.07 DI2 vetoviive.
0,00...3000,00 s Tulon DI2 paastoviive. 10=1s
10.09  DI3 vetoviive Maarittaa digitaalitulon DI3 vetoviiveen. 0,00 s
' ' 1
*Dl:n tila ! ! !
| — | — :
“*Viiveellinen DI:n tila | 1 1
7: | | 0
- - - <> " Aika
ton tort ton tort

tyeto = 10.09 DI3 vetoviive

thaaste = 10.10 DI3 paéstoviive

*Digitaalitulon sahkainen tila. limaistu parametrilla 10.07 DI tila.
** lImaistu parametrilla 10.02 DI viivéstetty tila.

0,00...3000,00 s Tulon DI3 vetoviive. 10=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
10.10  DI3 paéstéviive Maarittda digitaalitulon DI3 paastoviiveen. Katso parametri 0,00 s
10.09 DI3 vetoviive.
0,00...3000,00 s Tulon DI3 paastdviive. 10=1s
10.11 D14 vetoviive Maarittéda digitaalitulon D14 vetoviiveen. 0,00 s
' ' 1
*Dl:n tila ! ! !
— — | — 0
; — 1 — 1
*“Viiveellinen DI:n tila | 1 1 1
: : | | 0
- - - - " Aika
ton toft ton tofs
tyeto = 10.11 DI4 vetoviive
toaasts = 10.12 DI4 pééstoviive
*Digitaalitulon sahkéinen tila. limaistu parametrilla 70.01 DI tila.
** llmaistu parametrilla 70.02 DI viivéstetty tila.
0,00...3000,00 s Tulon DI4 vetoviive. 10=1s
10.12  DI4 paéstoviive Maarittaa digitaalitulon D14 paastoviiveen. Katso parametri 0,00 s
10.11 DI4 vetoviive.
0,00...3000,00 s Tulon DI4 paastdviive. 10=1s
10.13  DI5 vetoviive Maarittéda digitaalitulon DI5 vetoviiveen. 0,00 s
' ' 1
*Dl:n tila ' ! !
‘ — | o 1
*“*Viiveellinen DI:n tila | 1 1 1
: : | | 0
- - - - " Aika
ton tort ton toft
tyeto = 10.13 DI5 vetoviive
thassts = 10.14 DI5 padstoviive
*Digitaalitulon sahkaéinen tila. limaistu parametrilla 70.07 DI tila.
** llmaistu parametrilla 70.02 DI viivéstetty tila.
0,00...3000,00 s Tulon DI5 vetoviive. 10=1s
10.14  DI5 paéstoviive Maarittaa digitaalitulon DI5 paastoviiveen. Katso parametri 0,00 s
10.13 DI5 vetoviive.
0,00...3000,00 s Tulon DI5 paastdviive. 10=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
10.15  DI6 vetoviive Maarittaa digitaalitulon DI6 vetoviiveen. 0,00s
‘ ‘ 1
*Dl:n tila ' ' '
| — | o :
“Viiveellinen DI:n tila | ] ]
: | | 0
- < - <> " Aika
ton tofr ton tofr
tyeto = 10.15 DI6 vetoviive
tosasto = 10.16 DI6 pééstoviive
*Digitaalitulon sahkainen tila. limaistu parametrilla 70.07 Dl tila.
** llmaistu parametrilla 70.02 DI viivéstetty tila.
0,00...3000,00 s Tulon DI6 vetoviive. 10=1s
10.16  DI6 paéstéviive Maarittaa digitaalitulon D16 paastoviiveen. Katso parametri 0,00 s
10.15 DI6 vetoviive.
0,00...3000,00 s Tulon DI6 paastoviive. 10=1s
10.21  RO:n tila Relelahtdjen RO3...RO1 tila. -
Bitti Nimi Arvo
0 RO1 1 =veta3, 0 = ei veda.
1 RO2 1 =veta3, 0 = ei veda.
2 RO3 1 =vetda, 0 = ei veda.
3...15 |Varattu
0000h...FFFFh Relelahtdjen tila. 1=1
10.22 RO pakotettu Relelahtdihin kytketyt signaalit voidaan ohittaa esimerkiksi 0000h
valinta testausta varten. Jokaiselle relelahdélle on maaritetty bitti
parametrissa 70.23 RO:n pakotetut tiedot. Bitin arvoa kayte-
taan aina, kun vastaava tdman parametrin bitti on arvoltaan 1.
Huomautus: Uudelleenkdynnistys ja virrankatkaisu nollaavat
pakotusvalinnat (parametrit 70.22 ja 10.23).
Bitti |Nimi |Arvo
0 1 = Pakota RO1 parametrin 10.23 RO:n pakotetut tiedot bitin 0 arvoon.
RO1 _ o
(0 = Normaalitila)
1 1 = Pakota RO2 parametrin 10.23 RO:n pakotetut tiedot bitin 1 arvoon.
RO2 _ o
(0 = Normaalitila)
2 1 = Pakota RO3 parametrin 10.23 RO:n pakotetut tiedot bitin 2 arvoon.
RO3 _ o
(0 = Normaalitila)
3...15 |Varattu
0000h...FFFFh | Relelahtdjen ohituksen valinta. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
10.23  RO:n pakotetut Siséltaa relelahtdjen arvot, joita kdytetdan kytkettyjen signaa-
tiedot lien sijasta, jos nain on valittu parametrissa 710.22 RO pako-
tettu valinta. Bitti O on relelahdén RO1 pakotettu arvo.
Bitti [Nimi |Arvo
0 RO1 Pakota tdman bitin arvoksi RO1, jos parametrissa 10.22 RO pakotettu valinta
maaritetdan niin.
1 RO2 Pakota tdman bitin arvoksi RO2, jos parametrissa 10.22 RO pakotettu valinta
maaritetdan niin.
2 RO3 Pakota tdman bitin arvoksi RO3, jos parametrissa 10.22 RO pakotettu valinta
maaritetdan niin.
3...15 |Varattu
0000h...FFFFh Pakotetut RO-arvot. 1=1
10.24  ROf1 ldhde Parametrilla valitaan relelaht6on RO1 kytkettava taajuus- Kéyttévalmis
muuttajasignaali.
Pois paalta Lahto on pois paalta. 0
Paalla Laht6 on paalla. 1
Kayttévalmis Parametrin 06.11 Péaétilasana bitti 1 (katso sivu 7188). 2
Kaytossa Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 0 (katso 4
sivu 789).
Kaynnistetty Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 5 (katso 5
sivu 189).
Magnetoitu Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 1 (katso 6
sivu 7189).
Kay Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 6 (katso 7
sivu 189).
Valmius ohjeeseen | Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 2 (katso sivu 7188). 8
Asetusarvossa Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 8 (katso sivu 7188). 9
Taakse Parametrin 06.19 Nopeussdédoén tilasana bitti 2 (katso 10
sivu 7190).
Nollanopeus Parametrin 06.19 Nopeuss&édén tilasana bitti O (katso 1
sivu 190).
Rajan ylitys Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 10 (katso | 12
sivu 189).
Varoitus Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 7 (katso sivu 188). 13
Vika Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 3 (katso sivu 188). 14
Vika (-1) Parametrin 06.11 P&étilasana kaanteinen bitti 3 (katso 15
sivu 188).
Vika/Varoitus Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 3 TAl parametrin 06.11 16
Pé&étilasana bitti 7 (katso sivu 788).
Ylivirta Vika 2310 Ylivirta on esiintynyt. 17
Ylijannite Vika 3210 Vilipiirin ylijdnnite on esiintynyt. 18
Kayt. lamp. Vika 2381 IGBT:n ylikuormitus, 4110 Ohjauskortin ldampétila, | 19
4210 IGBT:n ylildmpo, 4290 Jaahdytys, 42F1 IGBT:n Idmpd-
tila, 4310 Liian korkea l&dmpétila tai 4380 Liian suuri ldmpétila-
ero on esiintynyt.
Alijannite Vika 3220 Vilipiirin alijannite on esiintynyt. 20
Moottorin 1ampétila | Vika 4981 Ulkoinen ldmpétila 1 tai 4982 Ulkoinen lampétila 2 | 21
on esiintynyt.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Jarrukomento Parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitti O (katso sivu 345). 22
UIk2 aktiivinen Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 11 (katso | 23

sivu 189).
Kauko-ohjaus Parametrin 06.11 Péaétilasana bitti 9 (katso sivu 7188). 24
Varattu 25...26
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 27

sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 28

sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 29

sivu 307).
Varattu 30...32
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 33
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 34
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 35
Varattu 36...38
Kéaynnistysviive Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 13 (katso | 39

sivu 189).
RO/DIO Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti 0 (katso sivu 202). | 40
ohjaussanan bitti 0
RO/DIO Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti 1 (katso sivu 202). | 41
ohjaussanan bitti 1
RO/DIO Parametrin 70.99 RO/DIO ohjaussana bitti 2 (katso sivu 202). | 42
ohjaussanan bitti 2
Varattu 43...44
PFC1 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti O (katso sivu 374). 45
PFC2 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 1 (katso sivu 374). 46
PFC3 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 2 (katso sivu 374). 47
PFC4 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 3 (katso sivu 374). 48
PFC5 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 3 (katso sivu 374). 49
PFC6 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 3 (katso sivu 374). 50
Kayttajan Parametrin 37.01 ULC-I&hdén tilasana bitti 3 (Ulkoinen kuor- | 61
kuormituskayra man rajoitus, katso sivu 327).
RO/DIO- 10.24 RO1 ldhde: Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti | 62
ohjaussana 0 (RO1, katso sivu 202).

10.27 RO2 ldhde: Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti

1 (RO2, katso sivu 202).

10.30 RO3 ldhde: Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti

2 (RO3, katso sivu 202).
Tapahtumasana 1 Tapahtumasana 1 = 1, jos miké tahansa parametrin 04.40 53

Tapahtumasana 1 (katso sivu 7184) bitti on 1 eli jos mika
tahansa parametreilla 04.41...04.71 maaritetty varoitus, vika
tai puhdas tapahtuma on aktiivinen.

Muu [bitti]

Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
10.25 ROT1 vetoviive Maarittaa relelahdon RO1 vetoviiveen. 0,0s
Valitun lahteen tila ' : : !
‘ — | o 1
RO:n tila : | | 1
— L ‘ L 0
-~ = - - > aika
fon tort ton toft

tyeto = 10.25 RO1 vetoviive
toassts = 10.26 RO1 paéstoviive

0,0...3000,0 s Relelahddn RO1 vetoviive. 10=1s
10.26  RO1 padastéviive Maarittaa relelahdon RO1 paastoviiveen. Katso parametri 0,0s
10.25 RO1 vetoviive.
0,0...3000,0s Relelahdén RO1 paastéviive. 10=1s
10.27  RO2 ldhde Parametrilla valitaan relelaht66n RO2 kytkettava taajuus- Kéy
muuttajasignaali.
Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
10.24 RO1 ldhde kasittelevassa kohdassa.
10.28  RO2 vetoviive Maarittaa relelahdén RO2 vetoviiveen. 00s
' ' 1
Valitun lahteen tila ! ! !
! — 1 — 1
RO tila | | | 1
: : | | 0
- -> - > " Aika
fon tort ton toft

tveto = 10.28 RO2 vetoviive
toassts = 10.29 RO2 péaéstéviive

0,0...3000,0 s Relelahdén RO2 vetoviive. 10=1s
10.29 RO2 paéstéviive Maarittaa relelahdon RO2 paastoviiveen. Katso parametri 0,0s
10.28 RO2 vetoviive.
0,0...3000,0s Relelahdén RO2 paastéviive. 10=1s
10.30  RO3 ldhde Parametrilla valitaan relelahtéon RO3 kytkettava taajuus- Vika (-1)
muuttajasignaali.
Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
10.24 RO1 ldhde kasittelevassa kohdassa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
10.31  ROQ3 vetoviive Maarittaa relelahdon RO3 vetoviiveen. 00s
‘ ‘ 1
Valitun lahteen tila ' ' '
— — 1 — 0
‘ o | e 1
RO:n tila | } }
: | | 0
- - - - " Aika
ton tofr ton tofr
tyeto = 10.31 RO3 vetoviive
tosasts = 10.32 RO3 padstéviive
0,0...3000,0s Relelahdén RO3 vetoviive. 10=1s
10.32  RO3 péaéastéviive Maarittaa relelahdon RO3 paastdviiveen. Katso parametri 00s
10.31 ROS3 vetoviive.
0,0...3000,0 s Relelahdén RO3 paastoviive. 10=1s
10.99 RO/DIO Muistipaikkaparametri relelahtdjen ohjaamista varten esimer- | 0000h
ohjaussana kiksi sisddnrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta. Voit
ohjata taajuusmuuttajan relelahtoja (RO) l1ahettamalla ohjaus-
sanan, jossa on alla olevat bittimaaritykset, Modbus I/O -
datana. Aseta kyseisen datan (58.7017...58.114) kohteenva-
lintaparametrin arvoksi RO/DIO ohjaussana. Valitse halutun
18hdon lahteenvalintaparametrissa tdméan sanan oikea bitti.
Bitti Nimi Kuvaus
0 RO1 Relelahtdjen RO1...RO3 lahdebitit. Katso parametrit 10.24, 10.27 ja
1 RO2 10.30.
2 RO3
3...15 |Varattu
0000h...FFFFh RO/DIO ohjaussana. 1=1
10.101 RO1- Nayttaa, kuinka monta kertaa relelahté RO1 on vaihtanut -
kytkentélaskuri tilaa. Voidaan nollata ohjauspaneelista pitamalla kuittauspai-
niketta painettuna yli kolmen sekunnin ajan.
0...4294967000 Tilanvaihtojen lukumaara. 1=1
10.102 RO2- Nayttaa, kuinka monta kertaa relelahté RO2 on vaihtanut -
kytkentélaskuri tilaa. Voidaan nollata ohjauspaneelista pitamalla kuittauspai-
niketta painettuna yli kolmen sekunnin ajan.
0...4294967000 Tilanvaihtojen lukumaara. 1=1
10.103 RO3- Nayttaa, kuinka monta kertaa relelahté RO3 on vaihtanut -
kytkentélaskuri tilaa. Voidaan nollata ohjauspaneelista pitamalla kuittauspai-
niketta painettuna yli kolmen sekunnin ajan.
0...4294967000 Tilanvaihtojen lukumaara. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus I Oletus/KV16 |
11 Vakio DIO, Fi, FO Taajuuden tulon konfigurointi.
11.02  DIO viivastetty tila | Nayttaa digitaali- tai taajuuslahdén DIO1 (BIO-01-moduulin -
litdntd DO1) tilan. Bitti 0 kuvaa DIO1:n viivetilaa.
Esimerkki: 0000000000000001b = DIO1 on paalla.
Tama sana paivittyy vasta 2 ms:n aktivointi-/aktivoinninpois-
toviiveen jalkeen. Kun digitaalitulon arvo muuttuu, sen taytyy
pysya samana kahdessa perakkaisessa naytteessa (2 ms:n
ajan), jotta uusi arvo hyvaksytaan.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 DIO1 1 = Digitaali- tai taajuuslahté DIO1 on paalla.
1...15 |Varattu
0000h...FFFFh Digitaali- tai taajuuslahdén DIO1 viivetila. 1=
11.03  DIO pakotusvalinta | Digitaalilahtoon kytketty signaali voidaan ohittaa esimerkiksi | 0000h
testausta varten. Digitaali- tai taajuuslahdélle DIO1 (BIO-01-
moduulin liitin DO1) on méaritetty bitti parametrissa 11.04
DIO pakotusarvot. Bitin arvoa kaytetdan aina, kun vastaava
tdman parametrin bitti on arvoltaan 1.
Huomautus: Uudelleenkaynnistys ja virrankatkaisu nollaavat
pakotusvalinnat (parametrit 70.22 ja 10.23).
Bitti Arvo
0 1 = Pakota DIO1 parametrin 171.04 DIO pakotusarvot bitin 0 arvoon. (0 = Normaalitila)
1...15 |Varattu
0000h...FFFFh Digitaali- tai taajuuslahdén DIO1 ohituksen valinta. 1=1
11.04  DIO pakotusarvot Siséaltaa digitaali- tai taajuuslahdén DIO1 arvon (BIO-01- 0000h
moduulin liitin DO1), jota kaytetaan kytkettyjen signaalien
sijasta, jos nain on valittu parametrilla 717.04 DIO pakotusar-
vot. Bitti 0 on digitaalitulon/lahdén DIO1 pakotettu arvo.
Bitti Arvo
0 1 = Pakota tdman bitin arvoksi DIO1, jos parametrissa 711.04 DIO pakotusarvot
maaritetaan niin.
1...15 |Varattu
0000h...FFFFh Digitaali- tai taajuuslahdén DIO1 pakotettu arvo. 1=1
11.05  DIO1-konfiguraatio | Parametrilla valitaan, kaytetdanké DIO1-1ahtéa (BIO-01- Digitaalildhté
moduulin liitin DO1) digitaali- vai taajuuslahtona.
Digitaalilahto DIO1 toimii digitaalilahtona. 0
Taajuuslahtd DIO1 toimii taajuuslahtona. 2
11.06  DIO1 I&hddn Idhde | Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasignaali, joka kytketdan | Pois pdalta

DIO1-1aht66n (BIO-01-moduulin liitin DO1), kun se on maari-
tetty digitaalilahdoksi parametrilla 11.06 DIO1-konfiguraatio.

Pois paalta

Lahto on pois paalta.

Paalla

L&ht6 on paalla.

Kayttévalmis

Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 1 (katso sivu 7188).

Kaytossa

Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 0 (katso
sivu 7189).

AN | O
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

Kaynnistetty Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 5 (katso 5
sivu 189).

Magnetoitu Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 1 (katso 6
sivu 189).

Kay Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 6 (katso 7
sivu 189).

Valmius ohjeeseen | Parametrin 06.71 P&étilasana bitti 2 (katso sivu 7188). 8

Asetusarvossa Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 8 (katso sivu 7188). 9

Taakse Parametrin 06.19 Nopeuss&édodn tilasana bitti 2 (katso 10
sivu 790).

Nollanopeus Parametrin 06.19 Nopeusséaddén tilasana bitti 0 (katso 1
sivu 790).

Rajan ylitys Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 10 (katso | 12
sivu 189).

Varoitus Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 7 (katso sivu 188). 13

Vika Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 3 (katso sivu 188). 14

Vika (-1) Parametrin 06.11 P&étilasana kaanteinen bitti 3 (katso 15
sivu 188).

Vika/Varoitus Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 3 TAI parametrin 06.11 16
Péétilasana bitti 7 (katso sivu 7188).

Ylivirta Vika on tapahtunut. 17

Ylijannite Vika on tapahtunut. 18

Kayt. 1amp. Vika tai on tapahtunut. 19

Alijannite Vika on tapahtunut. 20

Moottorin Iampétila | Vika tai on tapahtunut. 21

Varattu 22

UIk2 aktiivinen Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 11 (katso | 23
sivu 189).

Kauko-ohjaus Parametrin 06.11 Péaétilasana bitti 9 (katso sivu 7188). 24

Varattu 25...26

Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 27
sivu 307).

Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 28
sivu 307).

Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 29
sivu 307).

Varattu 30...32

Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 33

Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 34

Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 35

Varattu 36...38

Kéaynnistysviive Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 13 (katso | 39
sivu 7189).

RO/DIO Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti 0 (katso sivu 202). | 40

ohjaussana bitti 0

RO/DIO Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti 1 (katso sivu 202). | 41

ohjaussana bitti 1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
RO/DIO Parametrin 170.99 RO/DIO ohjaussana bitti 2 (katso sivu 202). | 42
ohjaussana bitti 2
Varattu 43...44
PFC1 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti O (katso sivu 374). 45
PFC2 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 1 (katso sivu 374). 46
PFC3 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 2 (katso sivu 374). 47
PFC4 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 3 (katso sivu 374). 48
PFC5 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 4 (katso sivu 374). 48
PFC6 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 5 (katso sivu 374). 48
Varattu 49...52
Tapahtumasana 1 Tapahtumasana 1 = 1, jos mika tahansa parametrin 04.40 53

Tapahtumasana 1 (katso sivu 184) bitti on 1 eli jos mika
tahansa parametreilla 04.41...04.71 maaritetty varoitus, vika
tai puhdas tapahtuma on aktiivinen.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Saatopellin ohjaus

Katso alla oleva kuva.

54

Taajuusmuuttaja kaynnistetty

Pyséaytys/kayn-
nistys-komento
(Ryhma 20

Kéy/seis/suunta)

Kaynnistyksen
lukitussignaali

Rele vetad
Rele
e Sastoépellin
vedd ohjaus-
releen tila
\ | (Ryhma 10 Vakio
‘ | DI, RO)
| Saatopelti auki
|
Sééi}(’jp_elti | Saatopelti
Kiinni | Kinnl_ ssatspellin tila
Saatopellin aatopellin
avautumisaika \ su|keutumisaika
Kayntilupasig-
naali saatopellin
asentokytki-
mesta, kun saato-
pelti on taysin
‘ | auki.
\
\
|
|
\
Moottorin tila
Kiihdytys- Pyséahtyy
aika vapaasti
(par. 23.12) pydrien.
Kayttajan Parametrin 37.01 ULC-I&hd6n tilasana bitti 3 (Ulkoinen kuor- | 61

kuormituskayra

man rajoitus, katso sivu 327).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
RO/DIO- 10.24 RO1 ldhde: Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti | 62
ohjaussana 0 (RO1, katso sivu 202).

10.27 RO2 Idhde: Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti
1 (RO2, katso sivu 202).
10.30 RO3 ldhde: Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti
2 (RO3, katso sivu 202).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
11.07  DIO1 vetoviive Ma&arittda BIO-01-moduulin litinnan DO1 vetoviiveen, kun lii- | 0,00 s
tantaa kaytetaan digitaalilahtona.
0,0...3000,0 s DO1:n vetoviive. 10=1s
11.08  DIO1 pé&éastéviive Maarittda BIO-01-moduulin litdnnédn DO1 paastoviiveen, kun | 0,00 s
litntaa kaytetaan digitaalilahtona.
0,0...3000,0 s DO1:n paastoviive. 10=1s

11.17  Dl4-konfiguraatio Valitsee digitaalitulon 4 kayttétavan. Digitaalitulo
Digitaalitulo Dl4-tuloa kaytetaan digitaalitulona. 0
Taajuuden tulo Dl4-tuloa kaytetaan taajuustulona. 1

11.21  DI5-konfiguraatio Valitsee digitaalitulon 5 kayttotavan. Digitaalitulo
Digitaalitulo DI5-tuloa kaytetaan digitaalitulona. 0
Taajuuden tulo DI5-tuloa kaytetaan taajuuden tulona. 1

11.38  Taajuustulon 1 Nayttaa taajuustulon 1 arvon (DI5:n kautta, kun sité kaytetaan | -
oloarvo taajuustulona) ennen skaalausta. Katso parametri 11.42 Taa-

Juustulon 1 minimi.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0...16 000 Hz Taajuustulon 1 skaalaamaton arvo. 1=1Hz

11.39  Taajuustulon 1 Nayttaa taajuustulon 1 arvon (DI5:n kautta, kun sita kaytetaan | -
Skaalattu arvo taajuustulona) skaalauksen jalkeen. Katso parametri 171.42

Taajuustulon 1 minimi.

Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768,000... Taajuustulon 1 (DI5) skaalattu arvo. 1=1
32767,000

11.42  Taajuustulon 1 Maarittda taajuustuloon 1 (DI5, kun sita kaytetdan taajuustu- | 0 Hz
minimi lona) saapuvan todellisen taajuuden minimiarvon.

Saapuva taajuussignaali (71.38 Taajuustulon 1 oloarvo) skaa-
lataan sisaiseksi signaaliksi (11.39 Taajuustulon 1 skaalattu
arvo) parametreilla 11.42...11.45 seuraavasti:
11.39
A
11.45
|
|
\
\
11.44 [
\
| ]
11.42 143" fn(11:38)
0...16 000 Hz Taajuustulon 1 (DI5) minimitaajuus. 1=1Hz
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
11.43  Taajuustulon 1 Maarittaa taajuustuloon 1 (DI5, kun sitd kaytetdan taajuustu- | 16000 Hz
maksimi lona) saapuvan todellisen taajuuden maksimiarvon. Katso
parametri 11.42 Taajuustulon 1 minimi.
0...16 000 Hz Taajuustulon 1 (DI5) maksimitaajuus. 1=1Hz.
11.44  Taajuustulo 1 Maarittda arvon, jonka tulee vastata sisaisesti parametrilla 0.000
skaalattu min. 11.42 Taajuustulon 1 minimi madritettyd minimitulotaajuutta.
Katso kuvaaja parametrin 171.42 Taajuustulon 1 minimi koh-
dalla.
-32768,000... Taajuustulon 1 minimia vastaava arvo. 1=1
32767,000
11.45  Taaj.tulo 1 skaalattu | Maarittda arvon, jonka tulee vastata sisdisesti parametrilla 50,00
maks. 11.43 Taajuustulon 1 maksimi maaritettya maksimitulotaa-
juutta. Katso kuvaaja parametrin 11.42 Taajuustulon 1 minimi
kohdalla.
-32768,000... Taajuustulon 1 maksimia vastaava arvo. 1=1
32767,000
12 Vakio-Al Vakioanalogiatulojen konfigurointi.
12.02  Al:n pakotettu Analogiatulojen todelliset lukemat voidaan ohittaa esimerkiksi | 0000h
valinta testausta varten. Jokaiselle analogiatulolle on méaaritetty
pakotettu arvo. Arvoa kaytetdan aina, kun vastaava taman
parametrin bitti on 1.
Huomautus: Al:n suodatusajat (parametrit 72.76 Al1 suoda-
tusaika ja 12.26 Al2 suodatusaika) eivat vaikuta pakotettuihin
Al-arvoihin (parametreihin 12.13 Al1:n pakotettu arvo ja 12.23
Al2:n pakotettu arvo).
Huomautus: Uudelleenkdynnistys ja virrankatkaisu nollaavat
pakotusvalinnat (parametrit 72.02 ja 12.03).
Bitti Nimi Arvo
0 Al1 1 = Pakota Al1 parametrin 712.13 Al1:n pakotettu arvo arvoon.
1 Al2 1 = Pakota Al2 parametrin 12.23 Al2:n pakotettu arvo arvoon.
2...15 |Varattu
0000h...FFFFh Analogiatulojen Al1 ja Al2 pakotettujen arvojen valinta. 1=1
12.03  Al-valvontatoiminto | Valitsee, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun analogiatulosig- | Ei toimintoa
naali joutuu tulolle maaritetyn minimi- tai maksimirajan ulko-
puolelle.
Valvonnassa kaytetaan 0,5 V:n ja 1,0 mA:n marginaalia ase-
tetuista rajoista. Jos esimerkiksi tulon maksimiraja on
7,000 V, enimmaisrajan valvonta aktivoituu jannitteen ollessa
7,500 V.
Valvottavat tulot ja rajat valitaan parametrilla 12.04 Al-valvon-
nan valinta.
Ei toimintoa Ei toimintoa. 0
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80A0 Al-valvonta. 1
Varoitus Taajuusmuuttaja antaa varoituksen A8AQ Al-valvonta. 2
Viimeisin nopeus Taajuusmuuttaja antaa varoituksen ASAO Al-valvonta ja 3

nopeus (tai taajuus) asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on
viimeksi toiminut. Nopeus tai taajuus maaritetdan todellisen
nopeuden perusteella kdyttden 850 millisekunnin alipaasto-
suodatusta.
VAROITUS! Varmista, etté toimintaa voidaan jatkaa
turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Turvanopeusohje Taajuusmuuttaja antaa varoituksen Al-valvonta A8AOQ ja aset- | 4
taa nopeudeksi parametrilla 22.41 Turvanopeusohje (tai
28.41 Taajuusohje turvallinen, kun taajuusohje on kaytossa)
maaritetyn nopeuden.
VAROITUS! Varmista, etta toimintaa voidaan jatkaa
turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.
12.04  Al-valvonnan Maarittaa valvottavat analogiatulojen rajat. Katso parametri 0000h
valinta 12.03 Al-valvontatoiminto.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Al1 < MIN 1 = Al1:n minimirajavalvonta on kaytdssa.
1 Al1 > MAX 1 = Al1:n maksimirajavalvonta on kaytdssa.
2 Al2 < MIN 1 = Al2:n minimirajavalvonta on kaytdssa.
3 Al2 > MAX 1 = Al2:n maksimirajavalvonta on kaytdssa.
4...15 |Varattu
0000h...FFFFh Analogiatulovalvonnan kayttdonotto. 1=1
12.11  Al1 oloarvo Nayttda analogiatulon Al1 arvon milliampeereina (mA) tai -
voltteina (V) (maaraytyy sen mukaan, onko tulo asetettu virta-
vai jannitetilaan parametrilla 12.15 Al1 yksikén valinta).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0,000...22,000 mA | Analogiatulon Al1 arvo. 1000 =
tai 0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.12  Al1 skaalattu arvo | Nayttaa analogiatulon Al1 arvon skaalauksen jéalkeen. Katso | -
parametrit 12.19 Al1 skaalattu Al1 minimiin ja 12.20 Al1
skaalattu Al1 maksimiin.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768.000... Analogiatulon Al1 skaalattu arvo. 1=1
32767.000
12.13  Al1:n pakotettu Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa tulon todellisen lukeman | -
arvo sijaan. Katso parametri 12.02 Al:n pakotettu valinta.
0,000...22,000 mA | Analogiatulon Al1 pakotettu arvo. 1000 =
tai 0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.15  Al1 yksikén valinta | Valitsee analogiatuloon Al1 liittyvien lukemien ja asetusten %4
yksikon.
\Y Volttia. 2
mA Milliampeeria. 10




210 Parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
12.16  Al1 suodatusaika Maarittda analogiatulon Al1 suodatusaikavakion. 0,100 s
0,
% Suodattamaton
/ signaali
100
63 | e Suodatettu signaali
— Tt
T
0=1x(1-¢™M
| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen lahtd
t = aika
T = suodatusaikavakio
Huomautus: Signaali suodatetaan myds liitantakorttien
vuoksi (noin 0,25 ms:n aikavakio). Tata ei voida muuttaa
parametreilla.
0,000...30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
12.17  Al1 minimi Maarittda analogiatulon Al1 paikallisen minimiarvon. 4,000 mA tai
Maarité arvo, joka lahetetaan taajuusmuuttajaan, kun laitok- | 0,000 V
sesta tuleva analogiasignaali tulee minimiarvoonsa.
Katso my6s parametri 12.19 Al1 skaalattu Al1 minimiin.
0,000...22,000 mA | Al1:n minimiarvo. 1000 =
tai 0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.18  Al1 maksimi Parametrilla maaritetdan paikallinen maksimiarvo analogiatu- | 20,000 mA
lolle Al1. tai 10,000 V
Maarita arvo, joka lahetetdan taajuusmuuttajaan, kun laitok-
sesta tuleva analogiasignaali tulee maksimiarvoonsa.
Katso my6s parametri 12.19 Al1 skaalattu Al1 minimiin.
0,000...22,000 mA | Al1:n maksimiarvo. 1000 =

tai 0,000...11,000 V

1 yksikkd
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
12.19  Al1 skaalattu Al1 Maarittaa sisaisen reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla | 0,000
minimiin 12.17 Al1 minimi maaritettya analogiatulon Al1 minimiarvoa.
(Parametrien 72.19 ja 12.20 napaisuusasetuksen muuttami-
nen voi invertoida analogiatulon.)
Alscaled (12.12)
A
12.20
I
I
I
Al (12.11
12.17 ‘ . (12.11)
| 12.18
I
I
I
777777 12.19
-32768,000... Al1-minimiarvoa vastaava reaalilukuarvo. 1=1
32767,000
12.20  Al1 skaalattu Al1 Maarittaa siséisen reaalilukuarvon, joka vastaa parametrilla | 50,000
maksimiin 12.18 Al1 maksimi maaritettya analogiatulon Al1 maksimiar-
voa. Katso parametrin 12.19 Al1 skaalattu Al1 minimiin kuva.
-32768,000... Al1-maksimiarvoa vastaava reaalilukuarvo. 1=1
32767,000
12.21  Al2 oloarvo Nayttéda analogiatulon Al2 arvon milliampeereina (mA) tai -
voltteina (V) (maaraytyy sen mukaan, onko tulo asetettu virta-
vai jannitetilaan parametrilla 12.25 Al2 yksikén valinta).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0,000...22,000 mA | Analogiatulon Al2 arvo. 1000 =
tai 0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.22 A2 skaalattu arvo | Nayttaa analogiatulon Al2 arvon skaalauksen jélkeen. Katso | -
parametrit 12.29 Al2 skaalattu Al2 minimiin ja 12.101 Al1:n
prosenttiarvo.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768,000... Analogiatulon Al2 skaalattu arvo. 1=1
32767,000
12.23  Al2:n pakotettu Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa tulon todellisen lukeman | -
arvo sijaan. Katso parametri 12.02 Al:n pakotettu valinta.
0,000...20,000 mA | Analogiatulon Al2 pakotettu arvo. 1000 =
tai 0,000...10,000 V 1 yksikkd
12.25  Al2 yksikén valinta | Valitsee analogiatuloon Al2 liittyvien lukemien ja asetusten mA
yksikon.
\% Volttia. 2
mA Milliampeeria. 10
12.26  Al2 suodatusaika Maarittda analogiatulon Al2 suodatusaikavakion. Katso para- | 0,100 s
metri 12.16 Al1 suodatusaika.
0,000...30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
12.27  Al2 minimi Parametrilla maaritetdan paikallinen minimiarvo analogiatu- | 4,000 mA tai
lolle Al2. 0,000 V
Maarita arvo, joka lahetetdan taajuusmuuttajaan, kun laitok-
sesta tuleva analogiasignaali tulee minimiarvoonsa.
0,000...22,000 mA | Al2:n minimiarvo. 1000 =
tai 0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.28  Al2 maksimi Parametrilla maaritetdéan paikallinen maksimiarvo analogiatu- | 20,000 mA
lolle AlI2. tai 10,000 V
Maarita arvo, joka lahetetdén taajuusmuuttajaan, kun laitok-
sesta tuleva analogiasignaali tulee maksimiarvoonsa.
0,000...22,000 mA | Al2:n maksimiarvo. 1000 =
tai 0,000...11,000 V 1 yksikko
12.29  Al2 skaalattu Al2 Maarittaa reaaliarvon, joka vastaa parametrilla 72.27 Al2 min- | 0,000
minimiin imi maaritettya analogiatulon Al2 minimiarvoa. (Parametrien
12.29 ja 12.101 napaisuusasetuksen muuttaminen voi inver-
toida analogiatulon.)
Alscaled (12-22)
A
12101  — — — — —
I
I
I
Al (12.21
12.27 ‘ " ( )
| 12.28
I
I
I
777777 12.29
-32768,000... Al2-minimiarvoa vastaava reaalilukuarvo. 1=1
32767,000
12.30 Al2 skaalattu Al2 Maarittaa reaaliarvon, joka vastaa parametrilla 72.28 Al2 50,000
maksimiin maksimi maaritettyd analogiatulon Al2 minimiarvoa. Katso
parametrin 12.29 Al2 skaalattu Al2 minimiin piirros.
-32768,000... Al2-maksimiarvoa vastaava reaalilukuarvo. 1=1
32767,000
12.101 Al1:n prosenttiarvo | Analogiatulon Al1 arvo prosentteina Al1-skaalauksesta -
(12.18 Al1 maksimi - 12.17 Al1 minimi).
0,00...100,00 % Al1-arvo 100 =1 %
12.102 Al2:n prosenttiarvo | Analogiatulon Al2 arvo prosentteina Al2-skaalauksesta -

(12.28 Al2 maksimi - 12.27 Al2 minimi).

0,00...100,00 %

Al2-arvo

100=1%
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Nro Nimi/arvo Kuvaus I Oletus/KV16 |
13 Vakio-AO Vakioanalogialahtdjen konfigurointi.
13.02  AO:n pakotettu Analogialdhtéjen lahdesignaalit voidaan ohittaa esimerkiksi 0000h
valinta testausta varten. Jokaiselle analogialahddlle on maaritetty
pakotettu arvo. Arvoa kdytetaan aina, kun vastaava tdman
parametrin bitti on 1.
Huomautus: Uudelleenkaynnistys ja virrankatkaisu nollaavat
pakotusvalinnat (parametrit 73.02 ja 13.17).
Bitti [Nimi Arvo
0 AO1 1 = Pakota AO1 parametrin 13.13 AO1:n pakotettu arvo arvoon. (0 = Normaalitila)
1 AO2 1 = Pakota AO2 parametrin 13.23 AO2:n pakotettu arvo arvoon. (0 = Normaalitila)
2...15 |Varattu
0000h...FFFFh Analogialahtéjen AO1 ja AO2 pakotettujen arvojen valinta. 1=1
13.11  AO1 oloarvo Nayttaa analogialahdén AO1 arvon milliampeereina (mA) tai | -
voltteina (V) (maaraytyy sen mukaan, onko tulo asetettu virta-
vai jannitetilaan parametrilla 13.75 AO1:n yksikén valinta).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0,000...22,000 mA/ | AO1:n arvo. 1=1mA
0,000 = 11,000 V
13.12  AOf1 ldhde Parametrilla valitaan analogialaht66n AO1 kytkettava sig- Lahtétaajuus
naali.
Nolla Ei kaytossa. 0
Moottorin nopeus 01.01 Moottorin nopeus (sivu 179). 1
Varattu 2
Lahtotaajuus 01.06 Léhtétaajuus (sivu 179). 3
Moottorin virta 01.07 Moottorin virta (sivu 179). 4
Moottorin virta % 01.08 Moottorin virta % moott. nim.arvosta (sivu 179). 5
moottorin
nimellisvirrasta
Moottorin momentti | 07.70 Moottorin momentti (sivu 179). 6
Tasajannite 01.11 Tasajédnnite (sivu 179). 7
Lahtéteho 01.14 Lahtéteho (sivu 180). 8
Varattu 9
Nopeusohjeen 23.01 Nopeusohjeen rampin tulo (sivu 253). 10
rampin tulo
Nopeusohjeen 23.02 Nopeusohjeen rampin 1&ht6 (sivu 253). 11
rampin lahto
Kaytetty 24.01 Kéytetty nopeusohje (sivu 257). 12
nopeusohje
Varattu 13
Kaytetty 28.02 Taajuusohje rampin 1&htd (sivu 267). 14
taajuusohje
Varattu 15
PID-s&adon lahtd 40.01 PID-I&hd6n oloarvo (sivu 325). 16
Varattu 17...19
Lampétila-ant. 1 Lahtéa kaytetaan syottamaéan heratevirtaa lampdtila-anturille | 20
herate 1 (katso parametri 35.11 Ldmpétilan 1 Idhde). Lisatietoja on
kohdassa Moottorin Idmpévalvonta (sivulla 159).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Lampdtila-ant. 2 Lahtéa kaytetaan syottdmaan heratevirtaa lampétila-anturille | 21
herate 2 (katso parametri 35.21 Lampdtilan 2 Idhde). Lisatietoja on

kohdassa Moottorin Idmpévalvonta (sivulla 159).
Varattu 21...25
Abs. moottorin 01.61 Abs. moottorin nopeus (sivu 182). 26
nopeus
Abs. moottorin 01.62 Abs. moottorin nopeus % (sivu 182). 27
nopeus %
Abs. lahtttaajuus 01.63 Abs. ldhtétaajuus (sivu 182). 28
Varattu 29
Abs. moottorin 01.64 Abs. moottorin momentti (sivu 182). 30
momentti
Abs. lahtéteho 01.65 Abs. lahtbteho (sivu 182). 31
Abs. moottorin 01.68 Abs. moottorin akselin teho (sivu 182). 32
akselin teho
Ulkoinen PID1-1aht6 | 71.01 Ulkoisen PID:n oloarvo (sivu 371). 33
Varattu 34...36
AO1 muistipaikat 13.91 AO1 muistipaikat (sivu 218). 37
AO2 muistipaikat 13.92 AO2 muistipaikat (sivu 218). 38
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

13.13  AOf7:n pakotettu Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa valitun 1ahtésignaalin 0.000 mA
arvo sijaan. Katso parametri 13.02 AO:n pakotettu valinta.
0,000...22,000 mA/ | AO1:n pakotettu arvo 1 =1 yksikkd
0,000 = 11,000 V

13.15  AO1:n yksikén Valitsee analogialahtéon AO1 liittyvien lukemien ja asetusten | mA
valinta yksikon.

\Y Volttia. 2
mA Milliampeeria. 10
13.16  AOfT suodatusaika | Maarittda suodatusaikavakion analogialahdélle AO1. 0,100 s
0,
% Suodattamaton
/ signaali
100
63 | s Suodatettu signaali
- Tt
T
0=1x(1-¢™M
| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen lahtd
t = aika
T = suodatusaikavakio
0,000...30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

13.17  AOf1 Ildhteen minimi | Maarittda reaalilukuna signaalin (valittu parametrilla 73.712 0.0
AOT1 Idhde) minimiarvon, joka vastaa AO1-1ahdon vaadittua
minimiarvoa (maaritetty parametrilla 73.79 AO1 ldht6 AO1
ldhteen min.).

lao1 (MA)

A

13.20

13.19

/

13.17 13.18 " Signaali
(reaali)
valittu paramet-
rilla 13.12

Kun parametri 713.77 ohjelmoidaan maksimiarvoksi ja para-
metri 73.78 minimiarvoksi, 1ahtd muuttuu kdanteiseksi.

Iao1 (MA)

A
13.20 |

I

I

I

I

I

13.19 ‘

I

13.18 13.17 Signaali
(reaali)

valittu paramet-
rilla 713.12
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Nro Nimi/arvo | Kuvaus Oletus/KV16
AO-lahddlla on automaattinen skaalaus. Aina, kun AO:n lahdettd muutetaan, skaalausalue muuttuu
vastaavasti. Kayttdjan antamat minimi- ja maksimiarvot ohittavat automaattiset arvot.

13.12 AO1 lahde, 13.17 AO1 lahteen minimi, 13.18 AO1 lahteen maksimi,
13.22 AO2 ldhde 13.27 AO2 ldhteen minimi 13.28 AO2 Idhteen maksimi
0 Nolla Ei mitdan (Laht6 on vakiona nolla.)
1 Moottorin nopeus 0 46.01 Nopeuden skaalaus
3 L&htétaajuus 0 46.02 Taajuuden skaalaus
4 Moottorin virta 0 30.17 Maksimivirta
5 Moottorin virta % moottorin [0 % 100 %
nimellisvirrasta
6 Moottorin momentti 0 46.03 Momentin skaalaus
7 Tasajénnite Parametrin 01.11 Tasajénnite |Parametrin 01.11 Tasajdnnite
minimiarvo maksimiarvo
8 L&htéteho 0 46.04 Tehon skaalaus
10  |Nopeusohjeen rampin tulo |0 46.01 Nopeuden skaalaus
11 Nopeusohjeen rampin 1&hté |0 46.01 Nopeuden skaalaus
12 |Kéytetty nopeusohje 0 46.01 Nopeuden skaalaus
14 |Kéytetty taajuusohje 0 46.02 Taajuuden skaalaus
16 PID-s&adén léht6 Parametrin 40.01 PID-I&4hd6n |Parametrin 40.01 PID-I&hdén
oloarvo minimiarvo oloarvo maksimiarvo
20 |Lédmpétila-ant. 1 heréte Ei mitaan (analogialahtda ei skaalata; se maaritetdan anturin
21 |Lampétila-ant. 2 herate laukaisujannitteen mukaan.)
26 Abs. moottorin nopeus 0 46.01 Nopeuden skaalaus
27  |Abs. moottorin nopeus % 0 46.01 Nopeuden skaalaus
28  |Abs. ldhtbtaajuus 0 46.02 Taajuuden skaalaus
30  |Abs. moottorin momentti 0 46.03 Momentin skaalaus
31 Abs. léht6teho 0 46.04 Tehon skaalaus
32 |Abs. moottorin akselin teho |0 46.04 Tehon skaalaus
33 Ulkoinen PID1-I&ht6 Parametrin 771.07 minimiarvo |Parametrin 771.01
Ulkoisen PID:n oloarvo maksimiarvo Ulkoisen PID:n
oloarvo
Muu Valitun parametrin minimiarvo [Valitun parametrin
maksimiarvo
-32768,0...32767,0 | AO1-liitdnnan minimilahtdarvoa vastaavan signaalin todelli- 1=1
nen arvo.

13.18  AOfT ldhteen Maarittéda reaalilukuna parametrilla 713.72 AO1 ldhde valitun | 50,0
maksimi signaalin maksimiarvon, joka vastaa AO1-lahdén vaadittua

maksimiarvoa (maéaritetty parametrilla 73.20 AO1 I4ht6 AO1

Idhteen maks.). Katso parametri 13.17 AO1 ldhteen minimi.
-32768,0...32767,0 | AO1-litannan maksimilahtdarvoa vastaavan signaalin todelli- | 1 =1

nen arvo.

13.19  AOT1 ldht6 AO1 Parametrilla maaritetdan analogialdhdén AO1 minimilah- 0,000 mA
I&hteen min. téarvo.

Katso myds parametrin 13.17 AO1 Idhteen minimi kuva.
0,000...22,000 mA / | AO1-minimilahtéarvo. 1000 =
0,000 = 11,000 V 1 yksikko

13.20 AOf1 laht6 AO1 Parametrilla maaritetdan analogialdhdon AO1 maksimilah- 20,000 mA

ldhteen maks. téarvo.

Katso my&s parametrin 13.17 AO1 ldhteen minimi kuva.
0,000...22,000 mA / | AO1-maksimilahtoarvo. 1000 =
0,000 = 11,000 V 1 yksikkd
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
13.21  AO2 oloarvo Nayttda AO2:n arvon milliampeereina (mA). -
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0,000...22,000 mA | AO2:n arvo. 1000 =1mA
13.22  AO2 ldhde Parametrilla valitaan analogialaht66n AO2 kytkettava sig- Moottorin

naali. Vaihtoehtoisesti tima parametri asettaa lahdon herate- | virta
tilaan, jossa lampétila-anturiin syétetédan vakiovirtaa.
Lisatietoja valinnoista: katso parametri 13.72 AO1 Idhde.

13.23  AO2:n pakotettu Pakotettu arvo, jota voidaan kayttaa valitun lahtdsignaalin 0,000 mA
arvo sijaan. Katso parametri 13.02 AO:n pakotettu valinta.

0,000...22,000 mA | AO2:n pakotettu arvo 1000=1mA

13.26 AO2 suodatusaika | Maarittda suodatusaikavakion analogialdhdélle AO2. Katso 0,100 s
parametri 13.16 AO1 suodatusaika.

0,000...30,000 s Suodatusaikavakio. 1000=1s

13.27  AO2 lahteen minimi | Maéarittaa reaalilukuna parametrilla 13.22 AO2 ldhde valitun | 0,0
signaalin minimiarvon, joka vastaa AO2-1ahdon vaadittua
minimiarvoa (maaritetty parametrilla 173.29 AO2 l&ht6 AO2
léhteen min.). Tietoja AO:n automaattisesta skaalauksesta on
parametrin 13.17 AO1 ldhteen minimi yhteydessa.

Iao2 (MA)
A
13.30
I
I
I
I
13.29 1
I
13.27 13.28 VSignaaIi
(reaali)
valittu paramet-
rilla 13.22

Kun parametri 13.27 ohjelmoidaan maksimiarvoksi ja para-
metri 73.28 minimiarvoksi, 1ahté muuttuu kdanteiseksi.

la02 (MA)

13.30 |

13.29

»

13.28 13.27 Signaali
(reaali)

valittu paramet-
rilla 13.22

-32768,0...32767,0 | AO2-liitannan minimilahtdarvoa vastaavan signaalin todelli- 1=1
nen arvo.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
13.28 AO2 lahteen Maarittéaa reaalilukuna parametrilla 73.22 AO2 ldhde valitun | 3.2
maksimi signaalin maksimiarvon, joka vastaa AO2-lahd6n vaadittua
maksimiarvoa (maéaritetty parametrilla 73.30 AO2 I4ht6 AO2
lahteen maks.). Katso parametri 13.27 AO2 ldhteen minimi.
Tietoja AO:n automaattisesta skaalauksesta on parametrin
13.17 AO1 ldhteen minimi yhteydessa.
-32768,0...32767,0 | AO2-liitannan maksimilahtdarvoa vastaavan signaalin todelli- | 1 =1
nen arvo.
13.29 AO2laht6 AO2 Parametrilla maaritetdan analogialahdén AO2 minimiléh- 4,000 mA
Idhteen min. téarvo.
Katso my6s parametrin 13.27 AO2 Idhteen minimi kuva.
0,000...22,000 mA | AO2-minimilahtoarvo. 1000=1mA
13.30 AO2/4ht6 AO2 Parametrilla maaritetdan analogialdahdon AO2 maksimilah- 20,000 mA
ldhteen maks. téarvo.
Katso my6s parametrin 13.27 AO2 Idhteen minimi kuva.
0,000...22,000 mA | AO2-maksimilahtéarvo. 1000 =1 mA
13.91  AOT muistipaikat Muistipaikkaparametri analogialahdén AO1 ohjaamista varten | 0,00
esimerkiksi sisdanrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta.
Valitse parametrissa 13.12 AO1 Idhde vaihtoehto AO1 muisti-
paikat. Aseta sitten tdma parametri saapuvan arvodatan koh-
teeksi. Sisdanrakennettua kenttavaylaliitantaa kaytettdessa
aseta yksinkertaisesti kyseisen datan kohteenvalintaparamet-
rin (68.101...58.114) arvoksi AO1 muistipaikat.
-327,68...327,67 AO1:n muistipaikkaparametri. 100 =1
13.92  AO2 muistipaikat Muistipaikkaparametri analogialahdén AO2 ohjaamista varten | 0,00
esimerkiksi sisadnrakennetun kenttavaylaliitannan kautta.
Valitse parametrissa 13.22 AO2 Idhde vaihtoehto AO2 muisti-
paikat. Aseta sitten tdma parametri saapuvan arvodatan koh-
teeksi. Sisaanrakennettua kenttavaylaliitantaa kaytettdessa
aseta yksinkertaisesti kyseisen datan kohteenvalintaparamet-
rin (68.101...568.114) arvoksi AO2 muistipaikat.
-327,68...327,67 AO2:n muistipaikkaparametri. 100 =1
15 I/O-laajennusmoduuli Korttipaikkaan 2 asennetun 1/O-laajennusmoduulin konfigu-
rointi.
Lisatietoja on kohdassa Ohjelmoitavat I/O-laajennukset
(sivulla 7120).
Huomautus: Parametriryhman sisélt6 voi vaihdella valitun
1/0-laajennusmoduulityypin mukaan.
15.01  Laajennusmoduulin | Aktivoi I/O-laajennusmoduulin (ja maéarittda sen tyypin). Jos | Ei mitdén
tyyppi arvona on Ei mitdan, kun laajennusmoduuli on asennettu ja
taajuusmuuttajaan kytketaan virta, taajuusmuuttaja asettaa
arvoksi automaattisesti havaitsemansa tyypin (= parametrin
15.02 Havaittu laajennusmoduuli arvo); muutoin annetaan
varoitus A7AB I/O-laajennuksen konfigurointivika ja paramet-
rin arvo on asetettava manuaalisesti.
Ei mitaan Ei kaytossa. 0
BREL Ulkoinen relemoduuli BREL-01. 5
BAPO-01 Aputeholaajennusmoduuli BAPO-01. 6
15.02  Havaittu Taajuusmuuttajassa havaittu I/O-laajennusmoduuli. Ei valintaa
laajennusmoduuli
Ei valintaa Ei kaytdssa. 0
BREL Ulkoinen relemoduuli BREL-01. 5
BAPO-01 Aputeholaajennusmoduuli BAPO-01. 6
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
156.04 RO:n tila Nayttaa laajennusmoduulin relelahtéjen RO4 ja RO5 seka -
digitaalilahdén DO1 tilan.
Bitit 0...1 ilmaisevat relelahtdjen RO4...RO7 tilan.
Esimerkki: 100101b = RO4 on paalla, RO5 on poissa paalta.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 RO4 1 = Relelahtd 4 on paalla.
1 RO5 1 = Relelahto 5 on paalla.
2 RO6 1 = Relelahtd 6 on paalla.
3 RO7 1 = Relelahtd 7 on paalla.
4...15 |Varattu
0000h...FFFFh Rele-/digitaalilahtdjen tila. 1=
15.05 RO pakotettu Rele-/digitaalilahtdjen sahkdiset tilat voidaan ohittaa esimer- | 0000h
valinta kiksi testausta varten. Jokaiselle rele- tai digitaalilahddlle on
maaritetty bitti parametrissa 15.06 RO:n pakotetut tiedot. Bitin
arvoa kaytetdan aina, kun tdman parametrin vastaava bitti on
arvoltaan 1.
Huomaa: Uudelleenkaynnistys ja virrankatkaisu nollaavat
pakotusvalinnat (parametrit 15.05 ja 15.06).
Bitti Nimi Arvo
0 RO4 1 = Pakota RO4 parametrin 15.06 RO:n pakotetut tiedot bitin 0 arvoon.
1 RO5 1 = Pakota RO5 parametrin 15.06 RO:n pakotetut tiedot bitin 1 arvoon.
2 RO6 1 = Pakota RO6 parametrin 15.06 RO:n pakotetut tiedot bitin 2 arvoon.
3 RO7 1 = Pakota RO7 parametrin 15.06 RO:n pakotetut tiedot bitin 3 arvoon.
4...15 |Varattu
0000h...FFFFh Rele-digitaalilahtjen ohituksen valinta. 1=1
156.06  RO:n pakotetut Sallii pakotetun rele- tai digitaalildahddn arvon muuttamisen 0000h
tiedot arvosta 0 arvoon 3. Vain parametrilla 15.05 RO pakotettu
valinta valitun 1&hdon arvo voidaan pakottaa.
Bitit 0...3 ovat Iaht6jen RO4...RO7 pakotetut arvot.
Bitti Nimi Kuvaus
0 RO4 Pakota tdman bitin arvoksi RO4, jos parametrissa 15.05 RO pakotettu
valinta maaritetdan niin.
1 RO5 Pakota tdman bitin arvoksi RO5, jos parametrissa 15.05 RO pakotettu
valinta maaritetdan niin.
2 RO6 Pakota tdman bitin arvoksi RO6, jos parametrissa 15.05 RO pakotettu
valinta maaritetdan niin.
3 RO7 Pakota tdman bitin arvoksi RO7, jos parametrissa 15.05 RO pakotettu
valinta maaritetdan niin.
4...15 |Varattu
0000h...FFFFh Rele-/digitaalilahtdjen pakotetut arvot. 1=1
156.07  RO4:n ldhde Parametrilla valitaan relelaht6én RO4 kytkettava taajuus- Pois péaltéa
muuttajasignaali.
Pois paalta L&ht6 on pois paalta. 0
Paalla Lahto on paalla. 1
Kayttévalmis Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 1 (katso sivu 7188). 2
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Varattu 3
Kaytossa Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti O (katso 4
sivu 189).

Kéaynnistetty Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 5 (katso 5
sivu 189).

Magnetoitu Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 1 (katso 6
sivu 189).

Kay Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 6 (katso 7
sivu 189).

Valmius ohjeeseen | Parametrin 06.711 Pé&étilasana bitti 2 (katso sivu 7188). 8

Asetusarvossa Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 8 (katso sivu 188). 9

Taakse Parametrin 06.719 Nopeusséaddén tilasana bitti 2 (katso 10
sivu 7190).

Nollanopeus Parametrin 06.719 Nopeussaédén tilasana bitti 0 (katso "
sivu 790).

Rajan ylitys Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 10 (katso | 12
sivu 189).

Varoitus Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 7 (katso sivu 188). 13

Vika Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 3 (katso sivu 7188). 14

Vika (-1) Parametrin 06.11 P&étilasana kaanteinen bitti 3 (katso sivu 15
188).

Vika/Varoitus Parametrin 06.11 P&étilasana bitti 3 TAl parametrin 06.11 16
Paétilasana bitti 7 (katso sivu 188).

Ylivirta Vika 2310 Ylivirta on esiintynyt. 17

Ylijannite Vika 3210 Vilipiirin ylijénnite on esiintynyt. 18

Kayt. lamp. Vika 2381 IGBT:n ylikuormitus, 4110 Ohjauskortin ldmpétila, | 19
4210 IGBT:n ylildmpo, 4290 Jaahdytys, 42F1 IGBT:n Idmp6-
tila, 4310 Liian korkea lampdtila tai 4380 Liian suuri ldmpétila-
ero on esiintynyt.

Alijannite Vika 3220 Vilipiirin alijj@nnite on esiintynyt. 20

Moottorin Iampétila | Vika 4981 Ulkoinen ldmpétila 1 tai 4982 Ulkoinen Idmpétila 2 | 21
on esiintynyt.

Jarrukomento Parametrin 44.01 Jarrun ohjaustila bitti O (katso sivu 345). 22

UIk2 aktiivinen Parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitti 11 (katso | 23
sivu 189).

Kauko-ohjaus Parametrin 06.11 Péaétilasana bitti 9 (katso sivu 7188). 24

Varattu 25...26

Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 27
sivu 307).

Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 28
sivu 307).

Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 29
sivu 307).

Varattu 30...32

Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 33

Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 34

Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 35

Varattu 36...38
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Kaynnistysviive Parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 13 (katso | 39
sivu 789).
RO/DIO Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti 0 (katso sivu 202). | 40
ohjaussanan bitti 0
RO/DIO Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana bitti 1 (katso sivu 202). | 41
ohjaussana bitti 1
RO/DIO Parametrin 710.99 RO/DIO ohjaussana bitti 2 (katso sivu 202). | 42
ohjaussana bitti 2
Varattu 43...44
PFC1 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti O (katso sivu 374). 45
PFC2 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 1 (katso sivu 374). 46
PFC3 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 2 (katso sivu 374). 47
PFC4 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 3 (katso sivu 374). 48
PFC5 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 4 (katso sivu 374). 49
PFC6 Parametrin 76.01 PFC-tila bitti 5 (katso sivu 374). 50
Varattu 51...52
Tapahtumasana 1 Tapahtumasana 1 = 1, jos mika tahansa parametrin 04.40 53
Tapahtumasana 1 (katso sivu 184) bitti on 1 eli jos mika
tahansa parametreilla 04.41...04.71 maaritetty varoitus, vika
tai puhdas tapahtuma on aktiivinen.
Kayttajan Parametrin 37.01 ULC-I&hdén tilasana bitti 3 (Ulkoinen kuor- | 61
kuormituskayra man rajoitus, katso sivu 327).
RO/DIO- 15.07 RO4:n ldhde: Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana 62
ohjaussana bitti 3 (RO4, katso sivu 202).
15.10 RO5:n ldhde: Parametrin 10.99 RO/DIO ohjaussana
bitti 4 (RO5, katso sivu 202).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
15.08  RO4:n vetoviive Mé&arittaa relelahdon RO4 vetoviiveen. 00s
' ' 1
Valitun lahteen tila ! ' '
| — | — :
RO:n tila | } } }
: : | | 0
- - - - " ika
ton toft ton tors
tyeto = 15.08 RO4:n vetoviive
tosasts = 15.09 RO4:n pééstoviive
0,0...3000,0 s Relelahdén RO4 vetoviive. 10=1s
15.09  RO4:n paéastéviive | Maarittaa relelahdon RO4 paastdviiveen. Katso parametri 0,0s
15.08 RO4:n vetoviive.
0,0...3000,0 s Relelahdén RO4 paastoviive. 10=1s
16.10  RO5:n ldhde Parametrilla valitaan relelaht6on RO5 kytkettava taajuus- Pois péalté

muuttajasignaali.
Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
15.07 RO4:n ldhde kasittelevassa kohdassa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
15.11  ROb:n vetoviive Maarittaa relelahdon RO5 vetoviiveen. 00s
‘ ‘ 1
Valitun lahteen tila ' ' '
— — 1 — 0
| o ‘ e 1
RO:n tila | } }
: | | 0
- < - <> " Aika
ton tofr ton tofr
tyeto = 15.11 RO5:n vetoviive
tosasts = 15.12 ROS5:n paéstéviive
0,0...3000,0 s Relelahdén RO5 vetoviive. 10=1s
15.12  ROb5:n paastéviive | Maarittaa relelahdén RO5 paastoviiveen. Katso parametri 00s
15.11 RO5:n vetoviive.
0,0...3000,0 s Relelahdén RO5 paastoviive. 10=1s
15.13  ROG6:n ldhde Parametrilla valitaan relelahtéon RO6 kytkettava taajuus- Pois pé&éalta
muuttajasignaali.
Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
15.07 RO4:n ldhde kasittelevassa kohdassa.
15.14  ROG6:n vetoviive Maarittaa relelahdén RO6 vetoviiveen. 00s
‘ ‘ 1
Valitun lahteen tila ' ' '
— — 1 — 0
; — ‘ — 1
RO:n tila | } }
: | | 0
- - - -> " Aika
ton tofs ton tofs
tyeto = 15.11 ROS:n vetoviive
tosasts = 15.12 ROS:n paéstéviive
0,0...3000,0 s Relelahdén RO6 vetoviive. 10=1s
15.15  ROG6:n paéastéviive | Maarittaa relelahdon RO6 paastdviiveen. Katso parametri 0,0s
15.11 RO5:n vetoviive.
0,0...3000,0 s Relelahdén RO6 paastoviive. 10=1s
16.16  ROT7:n ldhde Parametrilla valitaan relelahtoén RO7 kytkettéva taajuus- Pois pé&élta

muuttajasignaali.
Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
15.07 RO4:n ldhde kasittelevassa kohdassa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
15.17  RO7:n vetoviive Maarittaa relelahdon RO7 vetoviiveen. 00s
' ' 1
Valitun lahteen tila ' ! !
— — ! — 0
‘ — | — 1
RO tila | } } }
: : | | 0
- - - - " Aika
ton toft ton tors
tyeto = 15.11 RO5:n vetoviive
toaasts = 15.12 ROS5:n pééstoviive
0,0...3000,0 s Relelahdén RO7 vetoviive. 10=1s
15.18  ROT7:n paastéviive | Maarittaa relelahdon RO7 paastéviiveen. Katso parametri 00s
15.11 RO5:n vetoviive.
0,0...3000,0s Relelahdén RO7 paastéviive. 10=1s
19 Kaéyttotila Paikallisen ja ulkoisen ohjauspaikan lahteen ja kayttotilojen
valinta.
Lisatietoja on kohdassa Taajuusmuuttajan kéyttétilat
(sivu 710).
19.01  Todellinen kayttédtila | Nayttaa talla hetkella kaytdssa olevan toimintatilan. Skalaari (Hz)
Katso parametri 79.11 19.14.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Ei valittu Ei kaytossa. 1
Nopeus Nopeussaatd (moottorin vektoriohjaustilassa). 2
Momentti Momenttisaatdé (moottorin vektoriohjaustilassa). 3
Min Momentinvalitsin vertaa nopeussaatimen laht6a (25.01 4
Momenttiohje nopeussdédéstd) ja momenttiohjetta (26.74
Momenttiohje rampitettu) ja kayttaa niistéd pienempaa (moot-
torin vektoriohjaustilassa).
Max Momentinvalitsin vertaa nopeussaatimen laht6a (25.01 5
Momenttiohje nopeussdédéstéd) ja momenttiohjetta (26.74
Momenttiohje rampitettu) ja kayttaa niistd suurempaa (moot-
torin vektoriohjaustilassa).
Lisaa Nopeussaatimen 18hto lisatddn momenttiohjeeseen (mootto- | 6
rin vektoriohjaustilassa).
Varattu 7..9
Skalaari (Hz) Taajuussaatdé moottorin skalaarisaatétilassa. 10
Pakotettu Moottori on magnetointitilassa. 20
magnetointi
19.11  Ulk1/Ulk2-valinta Parametrilla valitaan l1&hde ulkoisen ohjauspaikan ULK1 tai ULK1
ULK2 valintaa varten.
0 = ULK1
1=ULK2
ULK1 ULK1 (pysyvasti valittu). 0
ULK2 ULK2 (pysyvasti valittu). 1
KVS A, Kenttavaylalitdnnan A kautta vastaanotettu ohjaussanan bitti | 2
paaohjaussanan 11.
bitti 11
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 3

DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 4

DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 5

Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 6

DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 7

DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 8

Varattu 9...18

Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 19
sivu 307).

Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 20
sivu 307).

Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 21
sivu 307).

Varattu 22..24

Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 25

Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 26

Valvonta 3 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 27

Varattu 28...31

SKV, Sisaanrakennetun kenttavaylalitdnnan kautta vastaanotettu | 32

paaohjaussanan ohjaussanan bitti 11.

bitti 11

KVS A Jos kenttavaylasovittimessa A havaitaan yhteyskatkos, 33

yhteyskatkos ohjaus siirretdan ohjauspaikkaan ULK2.

SKV yhteyskatkos | Jos sisdisessa kenttdvaylassa havaitaan yhteyskatkos, 34
ohjaus siirretdan ohjauspaikkaan ULK2.

Muu [bitti] Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

19.12  Ulk1 ohjaustila Valitsee ulkoisen ohjauspaikan ULK1 toimintatilan moottorin | Nopeus
vektoriohjaustilassa.

Nolla Ei kaytossa. 1

Nopeus Nopeussaatd. Kaytetty momenttiohje on 25.07 Momenttiohje | 2
nopeussédddostéd (nopeusohjeketjun 1ahto).

Momentti Momenttisaatd. Kaytetty momenttiohje on 26.74 Moment- 3
tiohje rampitettu (momenttiohjeketjun 1ahto).

Minimi Valintojen Nopeus ja Momentti yhdistelma: momentinvalitsin | 4
vertaa nopeussaatimen 1ahtéa (25.07 Momenttiohje nopeus-
sdaddstd) ja momenttiohjetta (26.74 Momenttiohje rampi-
tettu) ja valitsee niistd pienemman.

Jos nopeusero muuttuu negatiiviseksi, taajuusmuuttaja seu-
raa nopeussaatimen 1&ahtéa, kunnes nopeusero muuttuu jal-
leen positiiviseksi. Tama estaa taajuusmuuttajaa
kiihdyttamasté hallitsemattomasti, jos kuorma katoaa
momenttisaatétilassa.

Maksimi Valintojen Nopeus ja Momentti yhdistelma: momentinvalitsin | 5

vertaa nopeusséaatimen 1aht6éa (25.07 Momenttiohje nopeus-
sdddostd) ja momenttiohjetta (26.74 Momenttiohje rampi-
tettu) ja valitsee niistd suuremman.

Jos nopeusero muuttuu positiiviseksi, taajuusmuuttaja seuraa
nopeussaatimen 1ahtéa, kunnes nopeusero muuttuu jalleen
negatiiviseksi. Tama estéa taajuusmuuttajaa kiihdyttamasta
hallitsemattomasti, jos kuorma katoaa momenttisaatétilassa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
19.14  UIk2 ohjaustila Valitsee ulkoisen ohjauspaikan ULK2 toimintatilan moottorin | Nopeus
vektoriohjaustilassa.
Lisatietoja valinnoista on parametria 19.12 Ulk1 ohjaustila
késittelevassa kohdassa.
19.16  Paikallinen Valitsee paikallisohjauksen toimintatilan moottorin vektorioh- | Nopeus
ohjaustila jaustilassa.
Nopeus Nopeussaatd. Kaytetty momenttiohje on 25.01 Momenttiohje | 0
nopeussdadésté (nopeusohjeketjun 1ahto).
Momentti Momenttisaato. Kaytetty momenttiohje on 26.74 Moment- 1
tiohje rampitettu (momenttiohjeketjun Iahto).
19.17  Paikallisen Ottaa paikallisohjauksen kayttdon tai poistaa sen kaytosta Ei
ohjauksen esto (ohjauspaneelin kdynnistys- ja pysaytyspainikkeet seka PC-
tyokalun paikallissaatimet).
VAROITUS! Varmista ennen paikallisohjauksen kay-
tosta poistamista, ettd ohjauspaneelia ei tarvita taa-
juusmuuttajan pysayttamiseen.
Ei Paikallisohjausta voidaan kayttaa. 0
Kylla Paikallisohjausta ei voi kayttaa. 1
20 Kéy/seis/suunta Kaynnistys/pysaytys/suunta- ja kay/kaynnistys/jog sallinta -
signaalildhteen valinta; positiivisen/negatiivisen ohjeen sallin-
nan lahteen valinta.
Lisatietoja ohjauspaikoista on kohdassa Paikallisohjaus ja
ulkoinen ohjaus (sivulla 105).
20.01  Ulk1 komennot Parametrilla valitaan kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomen- | Tulo1 Kéy;

tojen lahde ulkoisessa ohjauspaikassa 1 (ULK1).
Tietoja todellisen suunnan maarittdmisesta on parametrin
20.21 kohdalla. Katso myds parametrit 20.02...20.05.

Tulo2 Suunta

Ei valittu Kaynnistys- tai pysaytyskomentolahteita ei ole valittu. 0
Tulo1 Kay Kéaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahde valitaan paramet- | 1
rilla 20.03 Ulk1 tulo 1 I&hde. Léahdebittien tilan muutoksia tul-
kitaan seuraavasti:
Léhteen 1 tila (20.03) Komento
0->1(20.02 = Reuna) Kavnnistys
1(20.02 = Taso) ynnisty
0 Pysaytys
Tulo1 Kay; Tulo2 Parametrilla 20.03 Ulk1 tulo 1 Idhde valittu lahde on kaynnis- | 2

Suunta

tyssignaali, parametrilla 20.04 Ulk1 tulo 2 I&hde valittu lahde
maarittdd suunnan. Lahdebittien tilan muutoksia tulkitaan
seuraavasti:

Léhteen 1 tila (20.03) | Ldhteen 2 tila (20.04) | Komento
0 Mika tahansa Pysaytys
0 Kaynnistys
0->1(20.02 = Reuna) eteen
1(20.02 = Taso) 1 Kaynnistys
taakse
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Tulo1 Kay eteen; Parametrilla 20.03 Ulk1 tulo 1 Idhde valittu lahde on kaynnis- | 3
Tulo2 Kay taakse tyssignaali eteen, parametrilla 20.04 Ulk1 tulo 2 Idhde valittu

lahde on kaynnistyssignaali taakse. Lahdebittien tilan muu-
toksia tulkitaan seuraavasti:
Lahteen 1 tila (20.03) | Lahteen 2 tila (20.04)| Komento
0 0 Pysaytys
0->1(20.02 = Reuna) 0 Kaynnistys
1(20.02 = Taso) eteen
0 0 ->1(20.02 = Reuna)| Kaynnistys
1(20.02 = Taso) taakse
1 1 Pysaytys
Tulo1P Kay; Tulo2 | Kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteet valitaan paramet- | 4
Seis reilla 20.03 Ulk1 tulo 1 Idhde ja 20.04 Ulk1 tulo 2 Idhde. Léh-
debittien tilan muutoksia tulkitaan seuraavasti:
Léhteen 1 tila (20.03)|Lahteen 2 tila (20.04)] Komento
0->1 1 Kaynnistys
Mika tahansa 0 Pysaytys
Huomautuksia:
» Parametrilla 20.02 Ulk1 kdynnistystapa ei ole vaikutusta,
kun tdma asetus on kaytéssa.
* Kun lahde 2 on 0, ohjauspaneelin kdynnistys- ja pysaytys-
painikkeet ovat poissa kaytosta.
Tulo1P Kay; Tulo2 | Kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteet valitaan paramet- | 5
Seis; Tulo3 Suunta | reilla 20.03 Ulk1 tulo 1 I&hde ja 20.04 Ulk1 tulo 2 Idhde. Para-
metrilla 20.05 Ulk1 tulo 3 I&hde valittu lahde maarittaa
suunnan. Lahdebittien tilan muutoksia tulkitaan seuraavasti:
Ldhteen 1 tila [Lédhteen 2 tila |Lahteen 3 tila Komento
(20.03) (20.04) (20.05)
0->1 1 0 Kéaynnistys
eteen
0->1 1 1 Kéaynnistys
taakse
Mikéa tahansa 0 Mika tahansa Pysaytys
Huomautuksia:
+ Parametrilla 20.02 Ulk1 kdynnistystapa ei ole vaikutusta,
kun tdma asetus on kaytossa.
* Kun lahde 2 on 0, ohjauspaneelin kdynnistys- ja pysaytys-
painikkeet ovat poissa kaytosta.
Tulo1P Kay eteen; | Kaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteet valitaan paramet- | 6

Tulo2P Kay taakse;

Tulo3 Seis

reilla 20.03 Ulk1 tulo 1 Idhde, 20.04 Ulk1 tulo 2 Idhde ja 20.05
Ulk1 tulo 3 ldhde. Parametrilla 20.05 Ulk1 tulo 3 Idhde valittu

lahde maarittaa pysaytyksen. Lahdebittien tilan muutoksia tul-
kitaan seuraavasti:

Lahteen 1 tila [Lédhteen 2 tila |Lahteen 3 tila Komento
(20.03) (20.04) (20.05)
0->1 Mika tahansa 1 Kaynnistys
eteen
Mika tahansa | 0 -> 1 1 Kaynnistys
taakse
Mikéa tahansa | Mika tahansa 0 Pysaytys

Huomaa: Parametrilla 20.02 Ulk1 kdynnistystapa ei ole vai-
kutusta, kun tdma asetus on kaytossa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Varattu 7...10
Ohjauspaneeli Kaynnistys- ja pysdytyskomennot saadaan ohjauspaneelista | 11

(tai paneelin littimeen kytketysta PC-tietokoneesta).
Kenttavayla A Kéaynnistys- ja pysadytyskomennot saadaan kenttavaylasovitti- | 12
mesta A.
Huomaa: Aseta myos parametrin 20.02 Ulk1 kdynnistystapa
arvoksi Taso.
Varattu 13
Sisaanrakennettu Kaynnistys- ja pysaytyskomennot saadaan sisdanrakenne- 14
kenttavayla (SKV) | tusta kenttavaylaliittymasta.
Huomaa: Aseta myds parametrin 20.02 Ulk1 kdynnistystapa
arvoksi Taso.
20.02  Ulk1 kdynnistystapa | Maarittaa, laukeaako ulkoisen ohjauspaikan ULK1 kaynnis- Taso
tyssignaali reunasta vai tasosta.
Huomaa: Talla parametrilla ei ole vaikutusta, jos pulssityypin
kaynnistyssignaali on valittu. Lisatietoja on parametrin 20.01
Ulk1 komennot valintojen kuvauksissa.
Reuna Kaynnistyssignaali laukeaa reunasta. 0
Taso Kéaynnistyssignaali laukeaa tasosta. 1

20.03  Ulk1 tulo 1 l&hde Valitsee lahteen 1 parametrille 20.01 Ulk1 komennot. DI1
Aina pois paalta Aina pois paalta. 0
Aina paalla Aina paalla. 1
DI Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
Di2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Di4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 18

sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
20.04  Ulk1 tulo 2 Idhde Valitsee lahteen 2 parametrille 20.01 Ulk1 komennot. DI2
Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
20.03 Ulk1 tulo 1 I&hde késittelevassa kohdassa.
20.05  Ulk1 tulo 3 ldhde Valitsee lahteen 3 parametrille 20.071 Ulk1 komennot. Aina pois
Lisatietoja kaytettivissa olevista valinnoista on parametria paalta

20.03 Ulk1 tulo 1 I&hde kasittelevassa kohdassa.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

20.06  Ulk2 komennot

Parametrilla valitaan kdynnistys-, pysaytys- ja suuntakomen-
tojen lahde ulkoisessa ohjauspaikassa 2 (ULK2).

Tietoja todellisen suunnan maéarittdmisesta on parametrin
20.21 kohdalla. Katso myds parametrit 20.07...20.10.

Ei valittu

Ei valittu

Kéynnistys- tai pysaytyskomentolahteita ei ole valittu.

Tulo1 Kay

Kéynnistys- ja pysaytyskomentojen lahde valitaan paramet-
rilla 20.08 UIk2 tulo 1 Idhde. Léhdebittien tilan muutoksia tul-
kitaan seuraavasti:

Lahteen 1 tila (20.08)
0->1(20.07 = Reuna)
1(20.07 = Taso)

Komento

Kéaynnistys

0 Pysaytys

-

Tulo1 Kay; Tulo2
Suunta

Parametrilla 20.08 Ulk2 tulo 1 ldhde valittu lahde on kaynnis-
tyssignaali, parametrilla 20.09 UIk2 tulo 2 I&hde valittu lahde
maarittdd suunnan. Lahdebittien tilan muutoksia tulkitaan
seuraavasti:

Lahteen 1 tila (20.08)

Lahteen 2 tila (20.09)

Komento

0

Mika tahansa

Pysaytys

0->1(20.07 = Reuna)

0

Kéaynnistys
eteen

1(20.07 = Taso) Kéaynnistys

taakse

Tulo1 Kay eteen;
Tulo2 Kay taakse

Parametrilla 20.08 Ulk2 tulo 1 ldhde valittu lahde on kaynnis-
tyssignaali eteen, parametrilla 20.09 UIk2 tulo 2 Idhde valittu
lahde on kaynnistyssignaali taakse. Lahdebittien tilan muu-
toksia tulkitaan seuraavasti:

Lahteen 1 tila (20.08)

Lahteen 2 tila (20.09)

Komento

0

0

Pysaytys

0->1(20.07 = Reuna)
1(20.07 = Taso)

0

Kaynnistys
eteen

0

0->1(20.07 = Reuna)
1(20.07 = Taso)

Kéaynnistys
taakse

1

1

Pysaytys

Tulo1P Kay; Tulo2
Seis

Kaynnistys- ja pysédytyskomentojen lahteet valitaan paramet-
reilla 20.08 Ulk2 tulo 1 ldhde ja 20.09 UIk2 tulo 2 Idhde. Léh-
debittien tilan muutoksia tulkitaan seuraavasti:

Léhteen 1 tila (20.08)|Lahteen 2 tila (20.09)] Komento
0->1 1 Kéaynnistys
Mika tahansa 0 Pysaytys

Huomautuksia:

« Parametrilla 20.07 Ulk2 kdynnistystapa ei ole vaikutusta,

kun tdma asetus on

kaytossa.

« Kun lahde 2 on 0, ohjauspaneelin kdynnistys- ja pysaytys-
painikkeet ovat poissa kaytosta.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Tulo1P Kay; Tulo2
Seis; Tulo3 Suunta

Kaynnistys- ja pysdytyskomentojen lahteet valitaan paramet-
reilla 20.08 UIk2 tulo 1 Idhde ja 20.09 UIk2 tulo 2 Idhde. Para-
metrilla 20.70 UIk2 tulo 3 Idhde valittu lahde maarittaa
suunnan. Lahdebittien tilan muutoksia tulkitaan seuraavasti:

Lahteen 1 tila [Léhteen 2 tila |Lahteen 3 tila

(20.08) (20.09) (20.10) Komento

Kaynnistys

0->1 1 0
eteen

Kaynnistys

0->1 1 1 taakse

Mika tahansa 0 Mika tahansa Pysaytys

Huomautuksia:

« Parametrilla 20.07 Ulk2 kdynnistystapa ei ole vaikutusta,
kun tdma asetus on kaytdssa.

* Kun lahde 2 on 0, ohjauspaneelin kdynnistys- ja pysaytys-
painikkeet ovat poissa kaytosta.

5

Tulo1P Kay eteen;
Tulo2P Kay taakse;
Tulo3 Seis

Kéaynnistys- ja pysaytyskomentojen lahteet valitaan paramet-
reilla 20.08 Ulk2 tulo 1 ldhde, 20.09 UIk2 tulo 2 Idhde ja 20.10
UIk2 tulo 3 Idhde. Parametrilla 20.10 UIk2 tulo 3 Idhde valittu
lahde maarittdd suunnan. Lahdebittien tilan muutoksia tulki-
taan seuraavasti:

Lahteen 1 tila [Léhteen 2 tila |Lahteen 3 tila
(20.08) (20.09) (20.10)

0->1 Mikéa tahansa 1

Komento

Kaynnistys
eteen
Kaynnistys
taakse
Mika tahansa | Mika tahansa 0 Pysaytys

Mikéa tahansa 0->1 1

Huomaa: Parametrilla 20.07 Ulk2 k&ynnistystapa ei ole vai-
kutusta, kun tdma asetus on kaytossa.

Varattu

7..10

Ohjauspaneeli

Kaynnistys- ja pysaytyskomennot saadaan ohjauspaneelista
(tai paneelin littimeen kytketysta PC-tietokoneesta).

1

Kenttavayla A

Kéaynnistys- ja pysédytyskomennot saadaan kenttavaylasovitti-
mesta A.

Huomaa: Aseta myos parametrin 20.07 Ulk2 kdynnistystapa
arvoksi Taso.

Varattu

Sisaanrakennettu
kenttavayla (SKV)

Kéaynnistys- ja pysédytyskomennot saadaan sisaanrakenne-
tusta kenttavaylaliittymasta.

Huomaa: Aseta myds parametrin 20.07 Ulk2 kdynnistystapa
arvoksi Taso.

20.07

Ulk2 kdynnistystapa

Maarittaa, laukeaako ulkoisen ohjauspaikan ULK2 kaynnis-
tyssignaali reunasta vai tasosta.

Huomaa: Talla parametrilla ei ole vaikutusta, jos pulssityypin
kaynnistyssignaali on valittu. Lisatietoja on parametrin 20.06
Ulk2 komennot valintojen kuvauksissa.

Taso

Reuna

Kéaynnistyssignaali laukeaa reunasta.

0

Taso

Kéaynnistyssignaali laukeaa tasosta.

1

20.08

Ulk2 tulo 1 l&hde

Valitsee lahteen 1 parametrille 20.06 Ulk2 komennot.
Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
20.03 Ulk1 tulo 1 Idhde kasittelevassa kohdassa.

Aina pois
paalta
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
20.09  UIKk2 tulo 2 ldhde Valitsee lahteen 2 parametrille 20.06 Ulk2 komennot. Aina pois
Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria paaltd
20.03 Ulk1 tulo 1 ldhde kasittelevassa kohdassa.
20.10  Ulk2 tulo 3 ldhde Valitsee lahteen 3 parametrille 20.06 Ulk2 komennot. Aina pois
Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria paalta
20.03 Ulk1 tulo 1 ldhde kasittelevassa kohdassa.
20.11  Ké&ynninestotapa Valitsee moottorin pysaytystavan, kun kayntilupasignaali kyt- | Vapaasti
keytyy pois paalta. pyérien
Kayntilupasignaalin lahde on valittu parametrilla 20.12 Kaynti-
lupa 1 Idhde.
Vapaasti pyorien Pysaytys kytkemalla taajuusmuuttajan lahdon puolijohtimet 0
pois paalta. Moottori pysahtyy vapaasti pydrien.
VAROITUS! Jos kaytetdan mekaanista jarrua, on var-
mistettava, ettd moottorin pysahtyminen vapaasti pyo-
rien on turvallista.
Ramppi Pysaytys aktiivisen hidastusrampin mukaan. Katso parametri- | 1
ryhmaa 23 Nopeusohjeen ramppi sivulla 253.
Momenttirajalla Pysaytys momenttirajojen (parametrien 30.79 ja 30.20) 2
mukaan.
20.12  Kéyntilupa 1 1dhde | Parametrilla valitaan ulkoisen kayntilupasignaalin lahde. Jos | Valittu
kayntilupasignaali kytketaan pois paalta, taajuusmuuttaja ei
kaynnisty. Jos taajuusmuuttaja on jo kdynnissa, se pysahtyy
parametrin 20.11 Kéynninestotapa asetuksen mukaisesti.
1 = Kéyntilupasignaali on aktiivinen.
Katso my&s parametri 20.19 Kaynnistyslupa.
Ei valittu 0. 0
Valittu 1. 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti ). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Varattu 27...29
KVS A, Kenttavaylaliitdnnan A kautta vastaanotettu ohjaussanan bitti | 30
paaohjaussanan 3.
bitti 3
Varattu 31
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
SKV, Sisaanrakennetun kenttavaylaliitdnnan kautta vastaanotettu | 31
paaohjaussanan ohjaussanan bitti 3.
bitti 3
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

20.19  Kéynnistyslupa Parametrilla valitaan kaynnistyslupasignaalin lahde. Valittu

1 = Salli kdynnistys.
Kun signaali on pois paalta, kaikki taajuusmuuttajan kaynnis-
tyskomennot ovat estettyina. (Signaalin kytkeminen pois kay-
tosta ei pysayta kaynnissa olevaa taajuusmuuttajaa.)
Katso my6s parametri 20.12 Kéyntilupa 1 ldhde.
Ei valittu 0. 0
Valittu 1. 1
D1 Digitaalitulo DI1 (parametri 170.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
Di2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

20.21  Suunta

funktiona.

Ohjeen suunnan lukitus. Maarittda taajuusmuuttajan suunnan
ohjeen etumerkin sijaan joitakin tapauksia lukuun ottamatta.
Taajuusmuuttajan todellinen pyériminen on esitetty taulu-
kossa parametrin 20.21 Suunta ja suuntakomennon (para-
metrista 20.01 Ulk1 komennot tai 20.06 Ulk2 komennot)

Pyynté

Suuntakomento =
Eteen

Suuntakomento =
Taakse

Suuntakomentoa ei
maaritetty

Par. 20.21
Suunta =
Eteen

Eteen

Eteen

Eteen

Par. 20.21
Suunta =
Taakse

Taakse

Taakse

Taakse

Par. 20.21
Suunta =
Pyynté

Eteen, mutta

» Jos ohjearvon lahteena
on vakioarvo,
moottoripotentiometri,
PID, vika, viimeinen, jog-
toiminto tai paneelin
ohjearvo, ohjetta
kaytetaan sellaisenaan.

« Jos ohjearvon lahteena
on verkko, ohjetta
kaytetaan sellaisenaan.

Taakse, mutta
Jos ohjearvon lahteena
on vakioarvo, PID tai jog-
toiminto, ohjetta
kaytetaan sellaisenaan.
Jos ohjearvon lahteena
on verkko, ohje
kerrotaan arvolla -1.

Eteen

Pyyntd

Ulkoisessa ohjauksessa suunta valitaan suuntakomennolla

(parametri 20.01 Ulk1 komennot tai 20.06 Ulk2 komennot).

Jos ohjearvon lahteena on vakioarvo (vakionopeudet/-taajuu-

det), Moottoripotentiometri, PID, Turvanopeusohje, Viimeinen

nopeusohje, Jog-toiminnon nopeus tai Paneelin ohjearvo,

ohjetta kaytetaan sellaisenaan.

Jos ohjearvon lahteena on kenttavayla:

+ jos suuntakomento on Eteen, ohjetta kaytetaan sellaise-
naan

* jos suuntakomento on Taakse, ohje kerrotaan arvolla -1.

Eteen

Moottori py6rii eteenpdin ulkoisen ohjearvon etumerkista riip-
pumatta. (Negatiiviset ohjearvot korvataan nollalla. Positiivi-
sia ohjearvoja kaytetdan sellaisinaan.)

Taakse

Moottori py6rii taaksepéin ulkoisen ohjearvon etumerkista
riippumatta. (Negatiiviset ohjearvot korvataan nollalla. Positii-
viset ohjearvot kerrotaan arvolla -1.)

20.22  Pydrityslupa

Jos tdman parametrin arvoksi asetetaan 0, moottori lakkaa
py6rimasta, mutta tdma ei vaikuta muihin py6rimisen ehtoihin.
Kun parametrin arvoksi palautetaan 1, moottori alkaa taas
pyoria.

Tata parametria voidaan kayttaa esimerkiksi ulkoisesta lait-
teesta tulevan signaalin kanssa estamaan moottoria pyori-
masta, ennen kuin laite on valmis.

Kun tdman parametrin arvona on 0 (moottorin pydriminen on
estetty), parametrin 06.16 Taajuusmuuttajan tilasana 1 bitin
13 arvoksi asetetaan 0.

Valittu

Ei valittu

0 (aina pois kaytosta).

Valittu

1 (aina kaytossa).

DI

Digitaalitulo DI1 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 0).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Di4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
Valvonta 3 Parametrin 32.07 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
20.25  Jog-toiminto Valitsee Jog-toiminnon kayttéonottosignaalin Iahteen. Ei valittu
kéyttéon (Jog-toiminnon aktivointisignaalien l&hteet valitaan paramet-
reilla 20.26 Jog 1 kdynnistyksen ldhde ja 20.27 Jog 2 kdyn-
nistyksen lahde.)
1 = Jog-toiminto on kaytdssa.
0 = Jog-toiminto ei ole kaytéssa.
Huomautuksia:
« Jog-toimintoa tuetaan vain moottorin vektoriohjaustilassa.
» Jog-toiminto voidaan ottaa kaytt6én ainoastaan, jos kayn-
nistyskomento ulkoisesta ohjauspaikasta ei ole paalla. Jos
Jog-toiminto on kuitenkin jo otettu kayttéon, taajuusmuut-
tajaa ei voida kaynnistaa ulkoisesta ohjauspaikasta muu-
ten kuin kenttavaylan valityksella annetuilla Jog-
komennoilla.
Ei valittu 0. 0
Kaytossa 1. 1
D1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Valvonta 3 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

20.26  Jog 1 Jos tdma parametri on aktivoitu parametrilla 20.25 Jog-toi- Ei valittu
kdynnistyksen minto kayttéén, silla valitaan Jog-toiminnon 1 aktivointisig-
lahde naalin lahde. (Jog-toiminto 1 voidaan myds ottaa kayttoon

kenttavaylan valitykselld parametrin 20.25 asetuksesta riippu-

matta.)

1 = Jog-toiminto 1 on paalla.

Huomautuksia:

+ Jog-toimintoa tuetaan vain moottorin vektoriohjaustilassa.

« Jos molemmat Jog-toiminnot (1 ja 2) aktivoidaan, ensim-

maisena aktivoitu on ensisijainen.
« Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.

Ei valittu 0. 0
Kéaytossa 1. 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 18

sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19

sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20

sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
Valvonta 3 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

20.27  Jog 2 Jos tdma parametri on aktivoitu parametrilla 20.25 Jog-toi- Ei valittu
kdynnistyksen minto kayttéén, silla valitaan Jog-toiminnon 2 aktivointisig-
lahde naalin lahde. (Jog-toiminto 2 voidaan myds ottaa kayttoon

kenttavaylan valityksella parametrin 20.25 asetuksesta riippu-

matta.)

1 = Jog-toiminto 2 on paalla.

Lisatietoja valinnoista on parametria 20.26 Jog 1 kdynnistyk-

sen ldhde kasittelevasséa kohdassa.

Huomautuksia:

+ Jog-toimintoa tuetaan vain moottorin vektoriohjaustilassa.

« Jos molemmat Jog-toiminnot (1 ja 2) aktivoidaan, ensim-
maisena aktivoitu on ensisijainen.

« Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

| Oletus/KV16 |

21 Kéy/seis-tapa

Kéaynnistys- ja pysaytystavat, hatapysaytystapa ja signaaliléh-
teen valinta, DC-magnetointiasetukset.

21.01  Kéynnistystapa

Valitsee moottorin kdynnistystoiminnon, jota kaytetdan moot-

torin vektoriohjaustilassa eli kun parametrin 99.04 Moottori-

sdététapa arvona on Vektori.

Viitteet:

» Skalaarisaatétilassa kaytettava kaynnistystoiminto valitaan
parametrilla 21.19 Skalaarinen kdynnistystapa.

« Kaynnistys moottorin pydriessa ei ole mahdollinen, kun
valittuna on DC-magnetointi (Nopea tai Vakioaika).

» Kestomagneettimoottorien kanssa on kaytettava Auto-
maattinen-kaynnistystapaa.

« Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.

Lisatietoja on kohdassa DC-magnetointi (sivulla 145).

Automaatti-
nen

Nopea

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin ennen kaynnistysta.
Esimagnetointiaika maaritetdan automaattisesti. Tavallisesti
se on 200 ms — 2 s moottorin koon mukaan. Tama tila tulee
valita silloin, kun tarvitaan suurta l[ahtdmomenttia.

Vakioaika

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin ennen kaynnistysta.
Esimagnetointiaika maaritetdaan parametrilla 27.02 Magne-
tointiaika. Tama tila tulee valita silloin, kun esimagnetointiajan
taytyy olla vakio (esimerkiksi jos moottorin kdynnistys taytyy
synkronoida mekaanisen jarrun vapauttamisen kanssa).
Tama asetus myds varmistaa korkeimman mahdollisen lahto-
momentin, kun asetettu esimagnetointiaika on riittdvan pitka.

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun asetettu

magnetointiaika on kulunut, vaikka moottorin magne-

tointi ei olisi valmis. Sovelluksissa, jotka edellyttavat
taytta lahtdmomenttia, on aina varmistettava, ettd vakiomag-
netointiaika on riittdvan pitka, jotta tdyden magnetoinnin ja
momentin kehittyminen on mahdollista.

Automaattinen

Automaattinen kaynnistys varmistaa moottorin optimaalisen
kaynnistymisen useimmissa tapauksissa. Se sisaltaa vauhti-
kaynnistyksen (pyorivan moottorin kdynnistyksen) ja auto-
maattisen uudelleenkdynnistyksen. Taajuusmuuttajan
moottorinsaaté tunnistaa vuon ohella moottorin mekaanisen
tilan ja kdynnistaa moottorin heti kaikissa olosuhteissa.
Huomaa: Jos parametrin 99.04 Moottorisdététapa arvo on
Skalaari, vauhtikdynnistys ja automaattinen uudelleenkayn-
nistys eivat ole mahdollisia, ellei parametrin 21.19 Skalaari-
nen kdynnistystapa arvona ole Automaattinen
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

21.02  Magnetointiaika

Maarittda esimagnetointiajan, kun

» parametrin 21.01 Kéynnistystapa arvoksi on asetettu
Vakioaika (moottorin vektoriohjaustilassa) tai

+ parametrin 21.19 Skalaarinen kdynnistystapa arvoksi on
asetettu Vakioaika tai Momentin tehostus (moottorin ska-
laariohjaustilassa).

Kéaynnistyskomennon jalkeen taajuusmuuttaja esimagnetoi

moottorin automaattisesti maaritetyssa ajassa. Tayden mag-

netoinnin varmistamiseksi timéa parametri on asetettava yhta

suureksi tai suuremmaksi kuin roottorin aikavakio. Jos se ei

ole tiedossa, voidaan kayttaa seuraavassa taulukossa annet-

tuja ohjearvoja:

Moottorin nimellisteho

Vakiomagnetointiaika

<1kW

>50-100 ms

1-10V

> 100-200 ms

10-200 kW

>200-1 000 ms

200-1 000 kW

> 1000-2 000 ms

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan
ollessa kaynnissa.

500 ms

0...10 000 ms

Vakio-DC-magnetointiaika

1=1ms

21.03  Pyséytystapa

Valitsee moottorin pysaytystavan, kun pysaytyskomento on
vastaanotettu.

Jarrutustehoa voidaan lisata valitsemalla vuojarrutus (katso
parametri 97.05 Vuojarrutus).

Vapaasti
pyérien

Vapaasti pyorien

Pysaytys kytkemalla taajuusmuuttajan lahdon puolijohtimet
pois paalta. Moottori pysahtyy vapaasti pyorien.
VAROITUS! Jos kaytetdan mekaanista jarrua, on var-
mistettava, ettd moottorin pyséhtyminen vapaasti pyo-
rien on turvallista.

Ramppi

Pyséaytys aktiivisen hidastusrampin mukaan. Lisatietoja on
parametriryhman 23 Nopeusohjeen ramppi kohdalla sivulla
253 ja parametriryhméan 28 Taajuusohjeketju kohdalla
sivulla 267.

Momenttirajalla

Pysaytys momenttirajojen (parametrien 30.79 ja 30.20)
mukaan. Tama tila on mahdollinen vain moottorin vektorioh-
jaustilassa.

21.04  Haétapyséytystapa

Valitsee moottorin pysaytystavan, kun hatapysaytyskomento
on vastaanotettu.

Hatapysaytyssignaalin 1ahde on valittu parametrilla 271.05
Héatépyséytyksen ldhde.

Ramppipy-
sdytys (Off1)

Ramppipysaytys
(Off1)

Kun taajuusmuuttaja on kdynnissa:

* 1 =Normaali toiminta.

« 0= Normaali pysaytys kyseista ohjetyyppia (katso kohta
Ryntdyssuoja [sivu 149]) varten maaritetyn vakiohidastus-
rampin mukaan. Kun taajuusmuuttaja on pysahtynyt, se
voidaan kaynnistaa uudelleen poistamalla hatapysaytys-
signaali ja vaihtamalla kaynnistyssignaaliksi 0:n tilalle 1.

Kun taajuusmuuttaja on pysaytetty:

« 1 = Kaynnistys mahdollista.

+ 0 = Kaynnistys ei ole mahdollista.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Vapaa pysaytys Kun taajuusmuuttaja on kaynnissa: 1
(Off2) + 1 = Normaali toiminta.
« 0 = Pysaytys vapaasti pyorien.
Kun taajuusmuuttaja on pysaytetty:
« 1 = Kaynnistys mahdollista.
« 0 = Kaynnistys ei ole mahdollista.
Hataramppipysdy- | Kun taajuusmuuttaja on kéynnissa: 2
tys (Off3) * 1 =Normaali toiminta
* 0 = Pysaytys parametrilla 23.23 Hatédpyséaytyksen aika
asetetun pysaytysrampin avulla. Kun taajuusmuuttaja on
pysahtynyt, se voidaan kaynnistda uudelleen poistamalla
hatapysaytyssignaali ja vaihtamalla kaynnistyssignaaliksi
0:n tilalle 1.
Kun taajuusmuuttaja on pysaytetty:
« 1 = Kaynnistys mahdollista
» 0 = Kaynnistys ei ole mahdollista
21.05  Héatédpysédytyksen Parametrilla valitaan hatapysaytyssignaalin lahde. Pysahdys- | Ei aktiivinen
lahde tapa valitaan parametrilla 21.04 Hatépyséytystapa. (tosi)
0 = Hatapysaytys aktiivinen
1 = Normaali toiminta
Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan
ollessa kaynnissa.
Aktiivinen (epatosi) | 0. 0
Ei aktiivinen (tosi) 1. 1
Varattu 2
D1 Digitaalitulo DI1 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 3
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 5
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 7
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 8
Muu [bitti] Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
21.06  Nollanopeusraja Parametrilla maaritetdan nollanopeusraja. Moottoria hidaste- | 30,00 rpm
taan nopeusrampin mukaisesti (kun ramppipysaytys on valittu
tai hatapysaytyksen aikaa kaytetdan), kunnes maéaritetty nol-
lanopeusraja saavutetaan. Nollanopeusviiveen jalkeen moot-
tori pysahtyy vapaasti pyorien.
0,00... Nollanopeusraja. Katso
30000,00 rpm parametri

46.01
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

21.07

Nollanopeusviive

Maarittda nollanopeuden viiveen. Toiminto on hyddyllinen
sovelluksissa, joissa tasainen ja nopea uudelleenkdynnistys
on erityisen tarkeaa. Viiveen aikana taajuusmuuttaja tietda
roottorin asennon tarkasti.

Nollanopeuden viive poissa kaytosta:

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa
rampin mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo putoaa alle
parametrin 21.06 Nollanopeusraja arvon, vaihtosuuntaajaan
modulointi pysahtyy ja moottori pyséhtyy vapaasti pyorien.

Nopeus

Nopeussaadin poissa kaytosta:
Moottori pysahtyy vapaasti
pyorien.

——————— 21.06 Nollanopeusraja

»

Aika

Nollanopeuden viive kaytéssa:

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa
hidastusrampin mukaan. Kun moottorin nopeuden oloarvo
alittaa parametrin 27.06 Nollanopeusraja arvon, nollanopeu-
den viivetoiminto kytkeytyy toimintaan. Viiveen aikana toi-
minto pitdd nopeussaatajan kaynnissa: vaihtosuuntaaja
moduloi, moottori on magnetoitu ja taajuusmuuttaja on valmis
nopeaan uudelleenkaynnistykseen. Nollanopeuden viivetta
voidaan kayttaa esimerkiksi Jog-toiminnon kanssa.

Nopeus

Nopeussaadin pysyy paalla.
Moottori hidastaa todelliseen
nollanopeuteen.

------- 21.06 Nollanopeusraja

-
|

Viive Aika

0ms

0...30000 ms

Nollanopeuden viive.

1=1ms
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
21.08  DC-virtasééaté DC-pito- ja jalkimagnetointitoiminnot otetaan kayttédn / pois- | 0000b
tetaan kaytosta. Lisatietoja on kohdassa DC-magnetointi
(sivu 145).

Huomaa: DC-magnetointi kuumentaa moottoria. Pitkia DC-

magnetointiaikoja edellyttavissa sovelluksissa on kaytettava
ulkoisesti jaahdytettyja moottoreita. Jos DC-magnetointijakso
on pitka ja moottoriin kohdistuu tasainen kuormitus, DC-pito
ei pysty estdmaan moottorin akselia pydrimasta.

Bitti Nimi Arvo

0 DC-pito 1 = DC-pito kaytdssa. Lisatietoja on kohdassa DC-pito (sivu 146).

Huomaa: DC-pitotoiminnolla ei ole vaikutusta, jos kdynnistyssignaali

kytketadn pois paalta.

1 Jalkimagne- |1 = Jalkimagnetointi kdytdssa. Lisatietoja on kohdassa Asetukset ja

tointi vianhaku (sivu 146).

Huomautuksia:

« Jalkimagnetointi on kaytettavissa vain, kun pysaytystavaksi on valittu
hidastusrampin kaytto (parametri 21.03 Pyséytystapa).

« Jalkimagnetointi ei talla hetkella ole tuettu toiminto skalaariohjausta

kaytettdessa.
2 DC-jarrutus 1 = DC+jarrutus kaytdssa.
3...15 |Varattu
0000b...0011b DC-magnetoinnin valinta. 1=1
21.09  DC-pidon nopeus Maarittda DC-pidon nopeuden nopeussaatotilassa. Katso 5,00 rpm
parametri 21.08 DC-virtas&été ja kohta DC-pito (sivulla 146).
0,00...1000,00 rpm | DC-pidon nopeus. Katso
parametri
46.01
21.10  DC-virtaohje Parametrilla maaritetdan DC-pidon virta prosentteina mootto- | 30,0 %
rin nimellisvirrasta. Katso parametri 21.08 DC-virtasaéto ja
kohta DC-magnetointi (sivulla 145).
100 sekunnin jalkimagnetointiajan jélkeen suurin magnetointi-
virta rajoitetaan todellista vuo-ohjetta vastaavaan magnetoin-
tivirtaan.
0,0...100,0 % DC-pidon virta. 1=1%
21.11  Jélkimagnetointi- Maarittaa ajan, jonka jalkimagnetointi on aktiivinen moottorin | 0's
aika pysaytyksen jalkeen. Magnetointivirta maaritetdan paramet-
rilla 27.10 DC-virtaohje.
Katso parametri 21.08 DC-virtasaété.
0...3000 s Jalkimagnetointiaika. 1=1s
21.14  Esildmmityksen Valitsee lahteen moottorin esildammityksen ohjausta varten. Pois pé&altéa
tulon Idhde Esilammityksen tila nakyy parametrin 06.21 Taajuusmuutta-
Jjan tilasana 3 bitissa 2.
Huomautuksia:
« Lammitystoiminto edellyttaa, ettd STO-signaalia ei ole lau-
kaistu.
« Lammitystoiminto edellyttaa, ettéd taajuusmuuttaja ei ole
vikatilassa.
Pois paalta 0. Esilammitys on aina pois kaytosta. 0
Kaytossa 1. Esilammitys on aina kaytdssa, kun taajuusmuuttaja on 1
pysahtynyt.
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 8
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 9
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 10
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 1
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 12
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 13
sivu 307).
Paaohjaussanan Parametrin 06.01 Padohjaussana bitti 12 (katso sivu 187). 16
kayttajan bitti 0
Paaohjaussanan Parametrin 06.01 Pa&ohjaussana bitti 13 (katso sivu 187). 17
kayttajan bitti 1
Paaohjaussanan Parametrin 06.01 Padohjaussana bitti 14 (katso sivu 187). 18
kayttajan bitti 2
Paaohjaussanan Parametrin 06.01 Pd&ohjaussana bitti 15 (katso sivu 187). 19
kayttajan bitti 3
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
21.15  Pre-heating time Maarittda ajan, jonka jalkeen esilammitys alkaa taajuusmuut- | 60 s
delay tajan pysaytyksen jalkeen.
10...3000 s Esilammityksen viive. 1=1s
21.16  Esildmmitysvirta Maarittdad moottorin Iammittamiseen kaytettavan tasavirran. | 0,0 %
Arvo esitetdan prosentteina moottorin nimellisvirrasta.
0,0...30,0 % Esilammitysvirta. 1=1%
21.18  Autom. Moottori voidaan ké@ynnistda automaattisesti lyhyen jannite- 100s
uudelleenkédynn. katkoksen jélkeen automaattisen uudelleenkaynnistystoimin-
aika non avulla. Lisatietoja on kohdassa Automaattinen
uudelleenkédynnistys (sivu 155) Kun parametrin arvoksi on
asetettu 0,0 sekuntia, automaattinen uudelleenkaynnistys on
poissa kaytdsta. Muussa tapauksessa parametri maarittaa
jannitekatkoksen maksimikeston, jonka jalkeen uudelleen-
kaynnistysta yritetddn. Huomaa, ettéd tdma aika sisaltda myos
tasajannitevalipiirin latausviiveen. Katso myds parametri
21.34 Pakota autom. uudelleenkdynnistys.
Tama parametri vaikuttaa vain, jos parametrin 95.04
Ohjauskortin syéttd arvoksi on asetettu Ulkoinen 24 V.
VAROITUS! Varmista ennen toiminnon aktivointia,
etta se ei voi johtaa vaaratilanteisiin. Toiminto kaynnis-
taa taajuusmuuttajan automaattisesti ja jatkaa sen toi-
mintaa syottokatkoksen jalkeen.
00s Automaattinen uudelleenkaynnistys poissa kaytosta. 0
0,1...10,0 s Jannitekatkoksen enimmaiskesto. 1=1s




Parametrit 241

Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

21.19  Skalaarinen

kaynnistystapa

Valitsee moottorin kdynnistystavan, jota kaytetaan skalaari-

saatotilassa eli kun parametrin 99.04 Moottorisédatétapa

arvona on Skalaari.

Viitteet:

« Moottorin vektoriohjaustilassa kaytettava kaynnistystoi-
minto valitaan parametrilla 27.071 Kéynnistystapa.

« Kestomagneettimoottorien kanssa on kaytettava Auto-
maattinen-kaynnistystapaa.

« Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.

Lisatietoja on kohdassa DC-magnetointi (sivulla 145).

Normaali

Normaali

Valiton kaynnistys nollanopeudesta.

Vakioaika

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin ennen kaynnistysta.
Esimagnetointiaika maaritetdan parametrilla 27.02 Magne-
tointiaika. Tama tila tulee valita silloin, kun esimagnetointiajan
taytyy olla vakio (esimerkiksi jos moottorin kaynnistys taytyy
synkronoida mekaanisen jarrun vapauttamisen kanssa).
Tama asetus myds varmistaa korkeimman mahdollisen lahto-
momentin, kun asetettu esimagnetointiaika on riittdvan pitka.
Huomaa: Taté tapaa ei voi kayttaa, kun kaynnistys tehdaan
moottorin pyoriessa.

VAROITUS! Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun asetettu
A esimagnetointiaika on kulunut, vaikka moottorin mag-

netointi ei olisi valmis. Sovelluksissa, jotka edellyttavat
taytta lahtdmomenttia, on aina varmistettava, ettd vakiomag-
netointiaika on riittdvan pitka, jotta tdyden magnetoinnin ja
momentin kehittyminen on mahdollista.

Automaattinen

Taajuusmuuttaja valitsee automaattisesti oikean lahtotaajuu-
den pydrivan moottorin kdynnistysté varten. Tama on hyodyl-
listd vauhtikaynnistyksissa: jos moottori pydrii valmiiksi,
taajuusmuuttaja kaynnistyy pehmeasti vallitsevalla taajuudella.
Huomaa: Tata ei voida kayttdd monimoottorijarjestelmissa.

Momentin tehostus

Taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin ennen kaynnistysta.
Esimagnetointiaika maaritetdan parametrilla 21.02 Magne-
tointiaika.
Momentin tehostusta kaytetadn kaynnistyksessa. Momentin
tehostus pysaytetaan, kun lahtotaajuus ylittaa 40 % nimellis-
taajuudesta tai kun lahtétaajuus on yhta suuri kuin ohjearvo.
Katso parametri 21.26 Momentin tehostusvirta.
Tama tila tulee valita, kun tarvitaan suurta 1ahtémomenttia.
Huomaa: Taté tapaa ei voi kayttaa, kun kaynnistys tehdaan
moottorin pydriessa.
VAROITUS! Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun asetettu
A esimagnetointiaika on kulunut, vaikka moottorin mag-
netointi ei olisi valmis. Sovelluksissa, jotka edellyttavat
taytté lahtomomenttia, on aina varmistettava, ettd vakiomag-
netointiaika on riittdvan pitka, jotta tdyden magnetoinnin ja
momentin kehittyminen on mahdollista.

Automaattinen +
tehostus

Automaattinen kaynnistys momentin tehostusta kayttaen.
Automaattinen kéynnistys tehdaan ensin, ja moottori magne-
toidaan. Jos nopeuden havaitaan olevan nolla, kdytetdan
momentin tehostusta.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Vauhtikdynnistys

Taajuusmuuttaja valitsee automaattisesti oikean lahtétaajuu-
den pydrivan moottorin kdynnistysta varten. Jos moottori py6-
rii valmiiksi, taajuusmuuttaja kdynnistyy pehmeasti
vallitsevalla taajuudella. — Tassa tilassa moottori kaynnistyy
vektoriohjauksessa ja vaihtaa skalaariohjaukseen vauhdissa,
kun moottorin nopeus on tunnistettu.
Automaattikdynnistystilaan verrattuna vauhtikéynnistys tunnis-
taa moottorin nopeuden nopeammin. Vauhtikaynnistys tarvit-
see tarkemmat tiedot moottorin mallista. Sen vuoksi ID-ajo
paikallaan suoritetaan automaattisesti, kun taajuusmuuttaja
kaynnistetdan ensimmaisen kerran vauhtikaynnistyksen valit-
semisen jalkeen. Moottorin kilven arvojen tulee olla tarkat.
Vaarat arvot voivat heikentaa suorituskykya kaynnistettéessa.

5

Vauhtikdynnis-
tys+tehostus

Vauhtikdynnistys momentin tehostusta kayttaen.
Vauhtikaynnistys tehdaén ensin, ja moottori magnetoidaan.
Jos nopeuden havaitaan olevan nolla, kaytetdan momentin
tehostusta.

21.21

DC-pidon taajuus

Maarittdd DC-pidon taajuuden, jota kdytetdan parametrin
21.09 DC-pidon nopeus sijaan, kun moottori on skalaaritaa-
juustilassa. Katso parametri 27.08 DC-virtasaéto ja kohta DC-
pito (sivulla 146).

5,00 Hz

0,00...1 000,00 Hz

DC-pidon taajuus.

1=1Hz

21.22

Kéynnistysviive

Maarittda kaynnistysviiveen. Kun kaynnistysehdot on taytetty,
taajuusmuuttaja odottaa, kunnes viive on kulunut, ja kdynnis-
taa sitten moottorin. Viiveen aikana nakyy varoitus AFE9
Kéynnistysviive.

Kéaynnistysviivetta voidaan kayttaa kaikissa kaynnistysta-
voissa.

0,00s

0,00...60,00 s

Kaynnistysviive

1=1s

21.23

Pehmeé kédynnistys

Valitsee pakotetun virtavektorin py&rimistilan pienilld nopeuk-
silla. Kun pehmea kaynnistystapa on valittu, kiihdytyksen ja
hidastuksen ramppiajat rajoittavat kiihdytysnopeutta. Jos kes-
tomagneettimoottorin kayttamalla prosessilla on suuri hitaus-
massa, kannattaa kayttaa hitaita ramppiaikoja.

Toimintoa voidaan kayttaa vain kestomagneettitahtimootto-
reissa.

Ei kdytéssa

Ei kaytossa

Pois kaytosta.

Aina kaytossa

Aina kaytossa.

Vain kaynnistys

Kaytdssa moottoria kdynnistettdessa.

21.24

Pehmeén
kdynnistyksen virta

Virtavektorin pydrittédmiseen pienilld nopeuksilla kaytetty virta.
Kasvata pehmean kaynnistyksen virtaa, jos sovellus edellyt-
taa moottorin akselin heilumisen vahentamista.

Toimintoa voidaan kayttéaa vain kestomagneettitahtimootto-
reissa.

50,0 %

10,0...200,0 %

Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta.

1=1%

21.25

Pehmeén
kéynnistyksen
nopeus

Lahtoétaajuus, johon saakka virtavektorin pyoritysta kaytetaan.
Katso parametri 21.19 Skalaarinen kdynnistystapa.
Toimintoa voidaan kayttaa vain kestomagneettitahtimootto-
reissa.

10,0 %

2,0...100,0 %

Arvo prosentteina moottorin nimellistaajuudesta.

1=1%
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

21.26

Momentin
tehostusvirta

Maarittdad moottorille syotettavan maksimivirran, kun para-
metrin 21.19 Skalaarinen kdynnistystapa arvoksi on asetettu
Momentin tehostus (katso sivu 247).

Parametrin arvo on prosentteja moottorin nimellisvirrasta.
Parametrin nimellisarvo on 100,0 %.

Momentin tehostusta kaytetaan vain kaynnistyksessa. Tehos-
tus lopetetaan, kun lahtétaajuus ylittda 40 % nimellistaajuu-
desta tai kun lahtétaajuus on yhté suuri kuin ohjearvo.
Voidaan kayttaa vain moottorin ollessa skalaariohjaustilassa.

100,0 %

15,0...300,0 %

Arvo prosentteina moottorin nimellisvirrasta.

1=1%

21.27

Momentin
tehostusaika

Maarittdd momentin pienimman ja suurimman tehostusajan.
Jos momentin tehostusaika on alle 40 % taajuuden kiihdytys-
ajasta (katso parametrit 28.72 ja 28.74), momentin tehostus
asetetaan 40 prosenttiin taajuuden kiihdytysajasta.

20,0 s

0,0...60,0 s

Moottorin nimellisaika.

1=1%

21.30

Nopeuskompensoit
u pyséytystapa

Valitse kaytetty taajuusmuuttajan pysaytystapa. Katso myos
kohta Nopeuskompensoitu pyséytys (sivu 152)
Nopeuskompensoitu pysaytys on aktiivinen vain, jos
« kayttotila ei ole Momentti ja
* parametri 21.03 Pyséytystapa on Ramppi tai
+ parametri 20.11 Kdynninestotapa on Ramppi (jos kaynti-
lupasignaali puuttuu).

Ei kdytéssa

Ei kaytossa

Pyséaytys parametrin 21.03 Pysdytystapa mukaan, ei nopeus-
kompensoitua pysaytysta.

Nopeuden komp.
ETEEN

Jos pydrimissuunta on eteenpain, nopeuskompensointia kay-
tetdan vakioetaisyysjarrutukseen. Nopeusero (kaytetyn
nopeuden ja maksiminopeuden valilld) kompensoidaan kayt-
tamalla taajuusmuuttajaa nykyiselld nopeudella ennen moot-
torin pysayttamisté rampin mukaan.

Jos pydrimissuunta on taaksepain, taajuusmuuttaja pysayte-
tédan rampin mukaan.

Nopeuden komp.
TAAKSE

Jos pyorimissuunta on taaksepain, nopeuskompensointia
kaytetaan vakioetaisyysjarrutukseen. Nopeusero (kaytetyn
nopeuden ja maksiminopeuden valilld) kompensoidaan kayt-
tamalla taajuusmuuttajaa nykyiselld nopeudella ennen moot-
torin pysayttamista rampin mukaan.

Jos pydrimissuunta on eteenpain, taajuusmuuttaja pysayte-
tdan rampin mukaan.

Nopeuden komp.
bipolaarinen

Nopeuskompensointia kaytetdan vakioetaisyysjarrutukseen
pydrimissuunnasta riippumatta. Nopeusero (kaytetyn nopeu-
den ja maksiminopeuden valilld) kompensoidaan kayttamalla
taajuusmuuttajaa nykyiselld nopeudella ennen moottorin
pysayttamistd rampin mukaan.

21.31

Nopeuskompen-
soitu pyséytysviive

Tama viive lisada etaisyytta kokonaisetaisyyteen, joka kulje-
taan maksiminopeudesta pysahtymisen aikana. Sita kayte-
téan etaisyyden saatdmiseen vaatimusten mukaisesti niin,
ettd kuljettu matka ei maaraydy pelkastaan hidastusnopeu-
den mukaan.

0,00 s

0,00...1 000,00 s

Nopeusviive.

1=1s

21.32

Nopeuskompen-
soitu pysaytyskyn-
nys

Tama parametri asettaa nopeuskynnyksen, jonka alapuolella
nopeuskompensoitu pysaytystoiminto ei ole kaytdssa. Talla
nopeusalueella nopeuskompensoitua pysaytysta ei yriteta
vaan taajuusmuuttaja pysahtyy normaalisti ramppivaihtoeh-
don mukaan.

10 %

0...100 %

Nopeuskynnys prosentteina moottorin nimellisnopeudesta.

1=1%
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
21.34  Pakota autom. Pakottaa automaattisen uudelleenkaynnistyksen. Parametria | Ei kdytdssé
uudelleenkédynnis- | sovelletaan vain, jos parametrin 95.04 Ohjauskortin syéttd
tys arvoksi on asetettu Ulkoinen 24 V.
Ei kaytossa Automaattisen uudelleenkd@ynnistyksen pakotus ei ole kay- 0
tossa. Parametri 21.18 Autom. uudelleenkdynn. aika on voi-
massa, jos parametrin arvo on suurempi kuin 0,0 s.
Kaytossa Automaattisen uudelleenkaynnistyksen pakotus on kaytéssa. | 1
Parametrin 21.18 Autom. uudelleenk&ynn. aika arvo ohite-
taan. Taajuusmuuttaja ei koskaan laukea alijannitevikaan ja
kaynnistyssignaali on paalla aina. Laite jatkaa normaalia toi-
mintaa, kun DC-jannite palautuu.
21.35  Esildmmitysteho Maarittdad moottorin lammittamiseen kaytettadvan tehon. 0,00
0,00...10,00 kW Esilammitysteho. 100 =1 kW
21.36  Esilammitysyksikkd | Maarittda, asetetaanko esilammitys virran tai tehon arvona. Virta
Virta 0
Teho 1
22 Nopeusohjeen Nopeusohjeen valinta; moottoripotentiometrin asetukset.
valinta Katso sivuilla 576...520 olevat ohjausketjukaaviot.
22.01  Rajoittamaton Nayttda nopeusohjeen valintalohkon Iahdoén. Katso -
nopeusohje sivulla 577 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30 000,00... Valitun nopeusohjeen arvo. Katso
30 000,00 rpm parametri

46.01
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

22.11  Ulk1 nopeusohje 1 | Valitsee ULK1-nopeusohjeen lahteen 1. Al1 skaalattu
Talla parametrilla ja parametrilla 22.12 Ulk1 nopeusohje 2
voidaan maarittaa kaksi signaalilahdetta. Naihin kahteen sig-
naaliin sovellettu matemaattinen funktio (22.13 Ulk1 nopeus-
funktio) luo ULK1-ohjeen (alla olevassa kuvassa A).
Parametrilla 19.11 Ulk1/Ulk2-valinta valittua digitaalista lah-
dettd voidaan kayttda ULK1-ohjeen ja vastaavan ULK2-
ohjeen valilla vaihtamiseen. ULK2-ohjeen maarittavat para-
metrit 22.18 Ulk2 nopeusohje 1, 22.19 Ulk2 nopeusohje 2 ja
22.20 Ulk2 nopeusfunktio (alla olevassa kuvassa B).

22.11
0 2213
Al — Ohje 1
KV — \ ]
...... [—{summa]
Muu — [JERoTUS
T{TuLo ] @
22.12 [ MINIMI ULK1
0 —] _:MAKSIMI—/O
Al —
KV —| N[
""" 19.11
Muu —
| | 0
T~
22.18 [ |7
0 — 22.20
Al — Ohje 1
KV — N —
Muu [SUMMA——o0 EXT2
1 EROTUS|
’E TULO I
22.19 ‘EEROTUS
IMAK O
0 pu—
Al —
KV — N
Muu —
Nolla Ei kéytossa. 0
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 1
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 2117). 2
Varattu 3
KV A ohje 1 03.05 KV A ohje 1 (katso sivu 183). 4
KV A ohje 2 03.06 KV A ohje 2 (katso sivu 183). 5
Varattu 6...7
SKV ohje 1 03.09 SKV ohje 1 (katso sivu 183). 8
SKV ohje 2 03.10 SKV ohje 2 (katso sivu 183). 9
Varattu 10...14
Moottorin 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (moottoripotentiometrin 15
potentiometri 1ahto).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
PID 40.01 PID-I&hd6n oloarvo (prosessi-PID-saatimen 1ahto). 16
Taajuuden tulo 1 11.38 Taajuustulon 1 oloarvo (kun DI5-tuloa kaytetaan taa- 17

juustulona).

Ohjauspaneeli(ohje | Ohjeena kaytetédan sen paikan ohjausjarjestelman tallenta- 18

tallennettu) maa paneelin ohjearvoa (03.01 Paneelin ohjearvo, katso
sivu 182), johon ohjaus palaa.

Viite
A | ® ULK1-ohje
X- X- =% - x ULK2-ohje
— Aktiivinen ohje
—o—o—¢-0--o - Ei-aktiivinen ohje
. >t
ULK1 -> ULK2

Ohjauspaneeli(ohje | Edellisen ohjauspaikan paneelin ohjearvoa (03.01 Paneelin 19

kopioitu) ohjearvo, katso sivu 182) kaytetaan ohjeena ohjauspaikan
vaihtuessa, jos ohjauspaikkojen ohjeet ovat samaa tyyppia
(esimerkiksi taajuus, nopeus, momentti tai PID); muutoin olo-
arvosignaalia kdytetdan uutena ohjeena.

Viite
I ® ULK1-ohje
X ULK2-ohje
- — Aktiivinen ohje
‘e - . - Ei-aktiivinen ohje
. >
ULK1 -> ULK2

Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

22.12  Ulk1 nopeusohje 2 | Valitsee ULK1-nopeusohjeen lahteen 2. Nolla
Lisatietoja valinnoista seka ohjeléhteen valintakaavio on
annettu parametrin 22.11 Ulk1 nopeusohje 1 kohdalla.

22.13  Ulk1 nopeusfunktio | Valitsee matemaattisen funktion parametreilla 22.71 Ulk1 Ohje 1
nopeusohje 1ja 22.12 Ulk1 nopeusohje 2 valittujen ohjelah-
teiden valille. Katso kohdassa 22.11 Ulk1 nopeusohje 1 oleva
kaavio.

Ohje 1 Parametrilla 22.11 Ulk1 nopeusohje 1 valittua signaalia kayte- | O
taan sellaisenaan nopeusohjeena 1 (mitaan funktiota ei kay-
teta).

Summa (ohje1 + Ohjelahteiden summaa kaytetdan nopeusohjeena 1. 1

ohje2)

Erotus (ohje1 — Ohjelahteiden erotusta ([22.11 Ulk1 nopeusohje 1] - [22.12 2

ohje2) Ulk1 nopeusohje 2]) kdytetdan nopeusohjeena 1.

Tulo (ohje1 x ohje2) | Ohjeléhteiden tuloa kaytetddn nopeusohjeena 1. 3

Minimi (ohje1, Ohjelahteista pienempaa kaytetddn nopeusohjeena 1. 4

ohje2)

Maksimi (ohje1, Ohjelahteista suurempaa kaytetaan nopeusohjeena 1. 5

ohje2)

22.18  Ulk2 nopeusohje 1 | Valitsee ULK2-nopeusohjeen lahteen 1. Nolla
Talla parametrilla ja parametrilla 22.79 Ulk2 nopeusohje 2
voidaan maarittaa kaksi signaalilahdettd. Naihin kahteen sig-
naaliin sovellettu matemaattinen funktio (22.20 Ulk2 nopeus-
funktio) luo ULK2-ohjeen. Katso kohdassa 28.11 Ulk1
taajuusohje 1 oleva kaavio.

Nolla Ei kaytossa. 0

Al1 skaalattu

12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 217). 2
Varattu 3
KV A ohje 1 03.05 KV A ohje 1 (katso sivu 7183). 4
KV A ohje 2 03.06 KV A ohje 2 (katso sivu 183). 5
Varattu 6.7
SKV ohje 1 03.09 SKV ohje 1 (katso sivu 183). 8
EFB ref2 03.10 SKV ohje 2 (katso sivu 183). 9
Varattu 10...14
Moottorin 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (moottoripotentiometrin 15
potentiometri 1ahto).

PID 40.01 PID-I&hd6n oloarvo (prosessi-PID-saatimen 1ahto). 16
Taajuuden tulo 11.38 Taajuustulon 1 oloarvo (kun DI5-tuloa kaytetaan taa- 17
juustulona).
Ohjauspaneeli(ohje | Ohjeena kaytetédan sen paikan ohjausjarjestelman tallenta- 18
tallennettu) maa paneelin ohjearvoa (03.01 Paneelin ohjearvo, katso
sivu 182), johon ohjaus palaa.
Ohjearvo
“ | @ ULK1-ohje
X- X- =% - W x ULK2-ohje
— Aktiivinen ohje
—o—o—9-0-- - Ei-aktiivinen ohje
\ >t
ULK1 -> ULK2
Ohjauspaneeli (ohje | Edellisen ohjauspaikan paneelin ohjearvoa (03.01 Paneelin 19
kopioitu) ohjearvo, katso sivu 182) kéytetdan ohjeena ohjauspaikan
vaihtuessa, jos ohjauspaikkojen ohjeet ovat samaa tyyppia
(esimerkiksi taajuus, nopeus, momentti tai PID); muutoin olo-
arvosignaalia kdytetdan uutena ohjeena.
Viite
| ® ULK1-ohje
x ULK2-ohje
- — Aktiivinen ohje
‘e - . - Ei-aktiivinen ohje
T >
ULK1 -> ULK2
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
22.19  Ulk2 nopeusohje 2 | Valitsee ULK2-nopeusohjeen lahteen 2. Nolla
Lisatietoja valinnoista seka ohjelahteen valintakaavio on
annettu parametrin 22.18 Ulk2 nopeusohje 1 kohdalla.
22.20  Ulk2 nopeusfunktio | Valitsee matemaattisen funktion parametreilla 22.718 Ulk2 Ohje 1
nopeusohje 1ja 22.19 Ulk2 nopeusohje 2 valittujen ohjelah-
teiden valille. Katso kohdassa 22.18 Ulk2 nopeusohje 1 oleva
kaavio.
Ohje 1 Parametrilla Ulk2 nopeusohje 1 valittua signaalia kaytetaan 0
sellaisenaan nopeusohjeena 1 (mitdén funktiota ei kayteta).
Summa (ohje1 + Ohjeléhteiden summaa kaytetdan nopeusohjeena 1. 1
ohje2)
Erotus (ohje1 — Ohjeléahteiden erotusta ([22.71 Ulk1 nopeusohje 1] - [22.12 2

ohje2) Ulk1 nopeusohje 2]) kaytetaan nopeusohjeena 1.
Tulo (ohje1 x ohje2) | Ohjeldhteiden tuloa kaytetdan nopeusohjeena 1.
Minimi (ohje1, Ohjelahteista pienempaa kaytetdan nopeusohjeena 1.

ohje2)
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Maksimi (ohje1, Ohjelahteistd suurempaa kaytetaan nopeusohjeena 1. 5
ohje2)

22.21  Vakionopeustoi- Maarittaa, kuinka vakionopeudet valitaan ja otetaanko pyéri- | 0b0001
minto missuuntasignaali huomioon kaytettdessa vakionopeutta.

Bitti Nimi Tiedot
0 Vakionopeustila|1 = Pakattu: valittavissa on seitseman vakionopeutta kolmen
parametreilla 22.22, 22.23 ja 22.24 maaritetyn lahteen avulla.
0 = Erillinen: vakionopeudet 1, 2 ja 3 aktivoidaan erikseen parametreilla
22.22, 22.23 ja 22.24 maaritettyjen lahteiden avulla.
Ristiriitatapauksessa kaytetaan vakionopeutta, jolla on pienempi
numero.
1 Suunnan 1 = Kéynnistyssuunta: Vakionopeuden pydrimissuunta maaritetaan
kayttoonotto kertomalla vakionopeuden asetuksen etumerkki (parametrit
22.26...22.32) suuntasignaalilla (eteen: +1, taakse: -1). Nain
taajuusmuuttajan kaytdssa on 14 vakionopeutta (7 eteen, 7 taakse), kun
kaikki parametrien 22.26...22.32 arvot ovat positiivisia.
VAROITUS: Jos suuntasignaali on taakse ja aktiivinen
A vakionopeus on negatiivinen, taajuusmuuttajan kayntisuunta on
eteenpain.
0 = Parametrilla: Vakionopeuden pydrimissuunta maaritetdan
vakionopeuden asetuksen etumerkilld (parametrit 22.26...22.32).
2...15 |Varattu
0b0000...0001b Vakionopeuden konfigurointisana. 1=
22.22  Vakionopeuden Kun parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin 0 arvoon 0 | DI3
valinta 1 (Erillinen), tdma parametri valitsee lahteen, joka aktivoi
vakionopeuden 1.
Kun parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin 0 arvo on 1
(Pakattu), tdma parametrit seka parametrit 22.23 Vakiono-
peuden valinta 2 ja 22.24 Vakionopeuden valinta 3 valitsevat
kolme lahdettd, joiden tilat aktivoivat vakionopeudet seuraa-
vasti:
Lahteen Léhteen Lahteen
madarittaa maarittaa madarittaa Aktiivinen vakionopeus
parametri 22.22| parametri 22.23| parametri 22.24
0 0 0 Ei valintaa
1 0 0 Vakionopeus 1
0 1 0 Vakionopeus 2
1 1 0 Vakionopeus 3
0 0 1 Vakionopeus 4
1 0 1 Vakionopeus 5
0 1 1 Vakionopeus 6
1 1 1 Vakionopeus 7
Aina pois paalta Aina pois paalta. 0
Aina paalla Aina paalla. 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Muu [bitti] Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
22.23  Vakionopeuden Kun parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin 0 arvoon 0 | D/4
valinta 2 (Erillinen), taméa parametri valitsee lahteen, joka aktivoi

vakionopeuden 2.

Kun parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin 0 arvo on 1
(Pakattu), tdma parametrit seka parametrit 22.22 Vakiono-
peuden valinta 1 ja 22.24 Vakionopeuden valinta 3 valitsevat
kolme lahdetta, joita kaytetaan vakionopeuksien aktivointiin.
Katso taulukko parametrin 22.22 Vakionopeuden valinta 1
kohdalla.

Lisatietoja valinnoista on parametria 22.22 Vakionopeuden
valinta 1 kasittelevassa kohdassa.

22.24  Vakionopeuden Kun parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin 0 arvo on 0 | Aina pois
valinta 3 (Erillinen), tdma parametri valitsee lahteen, joka aktivoi paélta
vakionopeuden 3.
Kun parametrin 22.21 Vakionopeustoiminto bitin 0 arvo on 1
(Pakattu), tdma parametrit seka parametrit 22.22 Vakiono-
peuden valinta 1 ja 22.23 Vakionopeuden valinta 2 valitsevat
kolme lahdetta, joita kdytetdan vakionopeuksien aktivointiin.
Katso taulukko parametrin 22.22 Vakionopeuden valinta 1
kohdalla.
Lisatietoja valinnoista on parametria 22.22 Vakionopeuden
valinta 1 késittelevassa kohdassa.

22.26  Vakionopeus 1 Maarittaa vakionopeuden 1 (nopeus, jolla moottori pyrii, kun | 300,00 rpm
vakionopeus 1 on valittuna).
-30 000,00... Vakionopeus 1. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.27  Vakionopeus 2 Maarittéa vakionopeuden 2. 600,00 rpm
-30 000,00... Vakionopeus 2. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.28  Vakionopeus 3 Maarittaa vakionopeuden 3. 900,00 rpm
-30 000,00... Vakionopeus 3. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.29  Vakionopeus 4 Maarittaa vakionopeuden 4. 1200,00 rpm
-30 000,00... Vakionopeus 4. Katso
30 000,00 rpm parametri

46.01
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22.30  Vakionopeus 5 Maarittda vakionopeuden 5. 1500,00 rpm
-30 000,00... Vakionopeus 5. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.31  Vakionopeus 6 Maéarittaa vakionopeuden 6. 2400,00 rpm
-30 000,00... Vakionopeus 6. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.32  Vakionopeus 7 Maéarittaa vakionopeuden 7. 3000,00 rpm
-30 000,00... Vakionopeus 7. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.41  Turvanopeusohje Maarittdad nopeusohjeen turvallisen arvon, jota kaytetaan esi- | 0,00 rpm
merkiksi seuraavien valvontatoimintojen kanssa:
« 12.03 Al-valvontatoiminto
* 49.05 Tiedonsiirtokatkostoiminto
« 50.02 KVS A tiedonsiirron valvonta.
-30 000,00... Turvallinen nopeusohje. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.42  Jog 1 nopeusohje Maarittdd Jog-toiminnon 1 nopeusohjeen. Lisétietoja Jog-toi- | 0,00 rpm
minnosta on sivulla 7149.
-30 000,00... Jog-toiminnon 1 nopeusohje. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.43  Jog 2 nopeusohje Maarittdd Jog-toiminnon 2 nopeusohjeen. Lisatietoja Jog-toi- | 0,00 rpm
minnosta on sivulla 749.
-30 000,00... Jog-toiminnon 2 nopeusohje. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.51  Kriittiset nopeudet | Kriittiset nopeudet otetaan kayttoon tai poistetaan kaytdsta 0000b
talla parametrilla. Maarittdd myods, ovatko maaritetyt alueet
voimassa molemmissa pydrimissuunnissa.
Lisatietoja on kohdassa Kiriittiset nopeudet ja taajuudet
(sivulla 123).
Bitti Nimi Tiedot
0 Kaytdssa 1 = Kaytdssa: Kriittiset nopeudet ovat kaytdssa.
0 = Ei kaytdssa: Kriittiset nopeudet ovat poissa kaytdsta.
1 Etumerkin 1 = Etumerkki: Parametrien 22.52...22.57 etumerkit otetaan huomioon.
valinta 0 = Absoluuttinen: Parametreja 22.52...22.57 kasitellaan absoluuttisina
arvoina. Kaikki alueet ovat voimassa molempiin pydrimissuuntiin.
2...15 |Varattu
0000b...0011b Kriittisten nopeuksien konfigurointisana. 1=1
22.52  Kriittinen nopeus 1 | Maarittaa kriittisen nopeusalueen 1 alarajan. 0,00 rpm
alaraja Huomaa: Taman arvon tulee olla pienempi tai yhta suuri kuin
arvon 22.53 Kriittinen nopeus 1 yléraja.
-30 000,00... Kriittisen nopeuden 1 alaraja. Katso
30 000,00 rpm parametri

46.01
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22.53  Kriittinen nopeus 1 | Maarittaa kriittisen nopeusalueen 1 ylarajan. 0,00 rpm
yléraja Huomaa: Tamén arvon tulee olla suurempi tai yhté suuri kuin
arvon 22.52 Kriittinen nopeus 1 alaraja.
-30 000,00... Kriittisen nopeuden 1 ylaraja. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.54  Kriittinen nopeus 2 | Maarittaa kriittisen nopeusalueen 2 alarajan. 0,00 rpm
alaraja Huomaa: Taman arvon tulee olla pienempi tai yhté suuri kuin
arvon 22.55 Kriittinen nopeus 2 yléraja.
-30 000,00... Kriittisen nopeuden 2 alaraja. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.55  Kriittinen nopeus 2 | Maéarittaa kriittisen nopeusalueen 2 ylarajan. 0,00 rpm
yléraja Huomaa: Téaman arvon tulee olla suurempi tai yhta suuri kuin
arvon 22.54 Kriittinen nopeus 2 alaraja.
-30 000,00... Kriittisen nopeuden 2 ylaraja. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.56  Kriittinen nopeus 3 | Maarittaa kriittisen nopeusalueen 3 alarajan. 0,00 rpm
alaraja Huomaa: Taman arvon tulee olla pienempi tai yhta suuri kuin
arvon 22.57 Kriittinen nopeus 3 yléraja.
-30 000,00... Kriittisen nopeuden 3 alaraja. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.57  Kriittinen nopeus 3 | Maarittaa kriittisen nopeusalueen 3 ylarajan. 0,00 rpm
yléraja Huomaa: Tamén arvon tulee olla suurempi tai yhta suuri kuin
arvon 22.56 Kriittinen nopeus 3 alaraja.
-30 000,00... Kriittisen nopeuden 3 ylaraja. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.71  Moott.potentiometrit | Aktivoi ja valitsee moottoripotentiometrin tilan. Ei kdytéssad
oiminto Lisatietoja on kohdassa Nopeuskompensoitu pyséytys
(sivu 152).
Ei kaytdssa Moottoripotentiometri on poissa kaytosté, ja sen arvoksi ase- | 0
tetaan 0.
Kaytossa (alkuarvo | Kun moottoripotentiometri on kaytdssa, se ottaa ensin kayt- | 1
pysaytettdessa/virr | t6dn parametrilla 22.72 Moott.pot.metrin alkuarvo maaritetyn
ankytkennassa) arvon. Arvoa voidaan sen jalkeen saataa parametreilla 22.73
Moott. pot.metrin yl6s ja 22.74 Moott. pot.metrin alas maarite-
tyilla ylos- ja alas-lahteilla.
Pysaytys tai virran uudelleenkytkenté palauttavat moottoripo-
tentiometrin alkuarvoon (22.72).
Kaytossa (jatka Kuten Kéytdssa (alkuarvo pyséytettdessa/virrankytken- 2
aina) néssé), mutta moottoripotentiometrin arvo sailyy virran katkai-
sun ja uudelleenkytkennan yli.
Kaytossa, Kun toinen ohjearvon lahde valitaan, moottoripotentiometrin | 3
oloarvoon alustus arvo seuraa kyseista ohjearvoa. Kun ohjearvon lahde palaa
moottoripotentiometriin, sen arvoa voidaan taas muuttaa
ylOs- ja alas-lahteilla (maaritetty parametreilla 22.73 ja 22.74).
22.72  Moott.pot.metrin Maarittad moottoripotentiometrin alkuarvon. Katso valinnat 0.00
alkuarvo parametrin 22.71 Moott.potentiometritoiminto kohdalla.
-32768,00... Moottoripotentiometrin alkuarvo. 1=1

32767,00
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22.73  Moott. pot.metrin Valitsee Moottoripotentiometri yl6s -signaalin l1ahteen. Ei kéytésséa
ylés 0 = Ei muutosta
1 = Lisda moottoripotentiometrin arvoa. (Jos seka ylos- etta
alas-lahde ovat paalla, potentiometrin arvo ei muutu.)
Huomautus: Moottorin potentiometri -lahteen yl6s/alas-toi-
minto ohjaa nopeutta ja taajuutta nollasta enimmaisnopeu-
teen ja suurimpaan taajuuteen. Py6rimissuunta voidaan
muuttaa parametrilla 20.04 Ulk1 tulo 2 Idhde. Katso kuva koh-
dassa Moottoripotentiometri sivulla 134.
Ei kaytossa 0. 0
Ei kaytéssa 1. 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Muu [bitti] Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
22.74  Moott. pot.metrin Valitsee Moottoripotentiometri alas -signaalin lahteen. Ei kéytéssa
alas 0 = Ei muutosta
1 = Vahenna moottoripotentiometrin arvoa. (Jos seka ylos-
ettd alas-lahde ovat paalla, potentiometrin arvo ei muutu.)
Huomautus: Moottorin potentiometri -lahteen yl6s/alas-toi-
minto ohjaa nopeutta ja taajuutta nollasta enimmaisnopeu-
teen ja suurimpaan taajuuteen. Py6rimissuunta voidaan
muuttaa parametrilla 20.04 Ulk1 tulo 2 Idhde. Katso kuva koh-
dassa Moottoripotentiometri sivulla 134.
Lisatietoja valinnoista: katso parametri 22.73 Moott.
pot.metrin ylés.
22.75  Moott. pot.metrin Maarittdd moottoripotentiometrin muutosnopeuden. Talla 40,0 s
ramppiaika parametrilla maaritetaan aika, joka tarvitaan moottoripotentio-
metrin muuttumiseen minimista (22.76) maksimiin (22.77).
Sama muutosnopeus on kaytdssa molempiin suuntiin.
0,0...3600,0 s Moottoripotentiometrin muutosaika. 10=1s
22.76  Moott. pot.metrin Maarittdd moottoripotentiometrin minimiarvon. -50,00
minimiarvo Huomaa: Jos vektoriohjaustilaa kdytetaan, taman parametrin
arvoa on muutettava.
-32768,00... Moottoripotentiometrin minimiarvo. 1=1

32767,00
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22.77  Moott. pot.metrin Maarittdad moottoripotentiometrin maksimiarvon. 50,00
maks.arvo Huomaa: Jos vektoriohjaustilaa kaytetaan, taman parametrin

arvoa on muutettava.
-32768,00... Moottoripotentiometrin maksimiarvo. 1=1
32767,00
22.80  Moott. pot.met. ohj. | Moottoripotentiometritoiminnon 1ahto. (Moottoripotentiometri | -
oloarvo maaritetddn parametreilla 22.71...22.74.)
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768,00... Moottoripotentiometrin arvo. 1=1
32767,00
22.86  Nopeusohjeen 6 Nayttéaa parametrilla 19.11 Ulk1/Ulk2-valinta valitun nopeus- | -
oloarvo ohjeen arvon (ULK1 tai ULK2). Katso parametrin 22.11 Ulk1
nopeusohje 1 kohdalla oleva kaavio tai sivulla 576 oleva
ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30 000,00... Nopeusohje lisdyksen 2 jalkeen. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
22.87  Nopeusohjeen 7 Nayttda nopeusohjeen arvon ennen kriittisten nopeuksien -
oloarvo kayttdon ottamista. Katso sivulla 577 oleva ohjausketjukaavio.
Arvo saadaan parametrista 22.86 Nopeusohjeen 6 oloarvo,
ellei sita korvaa
« jokin vakionopeus
* Jog-toiminnon ohje
* network control -ohje
« ohjauspaneelin ohje
« turvallinen nopeusohje.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30 000,00... Nopeusohje ennen kriittisten nopeuksien kayttoén ottamista. | Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
23 Nopeusohjeen Nopeusohjeen ramppiasetukset (taajuusmuuttajan kiihdytys-
ramppi ja hidastusnopeuksien ohjelmointi).
Katso sivulla 578 oleva ohjausketjukaavio.
23.01  Nopeusohjeen Nayttaa kaytetyn nopeusohjeen (rpm) ennen sen siirtymista | -
rampin tulo ramppi- ja muotoilutoimintoihin. Katso sivulla 578 oleva
ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30 000,00... Nopeusohje ennen ramppia ja muotoilua. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
23.02  Nopeusohjeen Nayttda nopeusohjeen, jossa on ramppi ja muoto (rpm). -
rampin l&ht6 Katso sivulla 578 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30 000,00... Nopeusohje rampin ja muotoilun jalkeen. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
23.11  Ramppiasetuksen | Valitsee lahteen, joka vaihtaa kahden parametreilla DI5
valinta 23.12...23.15 maaritetyn kiihdytys-/hidastusramppiaikasar-
jan valilla.
0 = Kiihdytysaika 1 ja hidastusaika 1 ovat kaytéssa
1 = Kiihdytysaika 2 ja hidastusaika 2 ovat kaytdssa
Kiihdytys- 0. 0

/hidastusaika 1
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Kiihdytys- 1. 1
/hidastusaika 2
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
KVS A Vain profiileissa Transparent16 ja Transparent32. Kenttavay- | 18

lasovittimen A kautta vastaanotettu DCU-ohjaussanan bitti
10.
Varattu 19
SKV Vain DCU-profiilia varten. Sisaanrakennetun kenttavaylalii- 20
tannan kautta vastaanotettu DCU-ohjaussanan bitti 10.
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
23.12  Kiihdytysaika 1 Maarittaa kiihdytysajan 1 aikana, jonka kuluessa nopeus 20,000 s
muuttuu nollasta parametrilla 46.07 Nopeuden skaalaus (ei
parametrilla 30.12 Maksiminopeus) méaaritettyyn nopeuteen.
Jos nopeusohje kasvaa nopeammin kuin asetettu kiihdytys-
aika, moottorin nopeus noudattaa kiihdytysaikaa.
Jos nopeusohje kasvaa hitaammin kuin asetettu kiihdytys-
aika, moottorin nopeus noudattaa ohjetta.
Jos kiihdytysaika maaritetdan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja
kiihdyttéda automaattisesti pidempéaan siten, etta taajuusmuut-
tajan momenttirajoja ei yliteta.
0,000...1800,000 s | Kiihdytysaika 1. 10=1s
23.13  Hidastusaika 1 Maarittaa hidastusajan 1 aikana, jonka kuluessa nopeus 20,000 s
muuttuu parametrilla 46.07 Nopeuden skaalaus (ei paramet-
rilla 30.12 Maksiminopeus) maéaritetystd nopeudesta nollaan.
Jos nopeusohje pienenee hitaammin kuin asetettu hidastus-
aika, moottorin nopeus noudattaa ohjetta.
Jos nopeusohje muuttuu nopeammin kuin asetettu hidastus-
aika, moottorin nopeus noudattaa hidastusaikaa.
Jos hidastusaika maaritetaan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja
hidastaa automaattisesti pidempaan, jotta taajuusmuuttajan
momenttirajat (tai tasajannitevalipiirin turvallinen jannite) eivat
ylity. Jos on epailysta, ettd hidastusaika on liian lyhyt, tulee
varmistaa, ettd DC-ylijannitteen s&ato on kaytossa (parametri
30.30 Ylijénniteséato).
Huomaa: Jos lyhytta hidastusaikaa tarvitaan suurinertiaso-
velluksessa, on suositeltavaa varustaa taajuusmuuttaja jarru-
tuslaitteistolla, esimerkiksi jarrukatkojalla ja -vastuksella.
0,000...1800,000 s | Hidastusaika 1. 10=1s
23.14  Kiihdytysaika 2 Maarittaa kiihdytysajan 2. Katso parametri 23.12 Kiihdyty- 60,000 s
saika 1.
0,000...1800,000 s | Kiihdytysaika 2. 10=1s
23.15  Hidastusaika 2 Maarittda hidastusajan 2. Katso parametri 23.13 Hidastusaika | 60,000 s

1.

0,000...1800,000 s

Hidastusaika 2.

10=1s




Parametrit 255

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

23.20  Kiihdytysaika Jog- | Maarittda Jog-toiminnon kiihdytysajan eli ajan, joka tarvitaan | 60,000 s
toiminnossa nopeuden muutokseen nollasta parametrilla 46.07 Nopeuden

skaalaus maaritettyyn nopeuden arvoon.

Lisatietoja on kohdassa Asetukset ja vianhaku (sivu 149).

0,000...1800,000 s | Jog-toiminnon kiihdytysaika. 10=1s
23.21  Hidastusaika Jog- | Maarittdd Jog-toiminnon hidastusajan eli ajan, joka tarvitaan | 60,000 s
toiminnossa nopeuden muutokseen parametrilla 46.07 Nopeuden skaa-

laus maaritetystd nopeuden arvosta nollaan.
Lisatietoja on kohdassa Asetukset ja vianhaku (sivu 149).

0,000...1800,000 s | Jog-toiminnon hidastusaika. 10=1s
23.23  Héatéapyséytyksen Maarittaa ajan, joka kuluu taajuusmuuttajan pysahtymiseen, | 3,000 s
aika kun hatapysaytys Off3 aktivoidaan (eli aika, joka tarvitaan

nopeuden muutokseen parametrilla 46.07 Nopeuden skaa-

laus tai 46.02 Taajuuden skaalaus maaritellystd nopeusar-

vosta nollaan). Hatapysaytyksen tapa ja aktivoinnin lahde

valitaan parametreilla 21.04 Hétépyséaytystapa ja 21.05

Hatapyséytyksen ldhde. Hatépysaytys voidaan aktivoida

myos kenttavaylan valityksella.

Huomaa:

« Hatapysaytys Off1 kayttaa vakiohidastusramppia, joka on
maaritetty parametreilla 23.717...23.15.

* Samaa parametriarvoa kaytetdan myos taajuussaatoti-
lassa (ramppiparametrit 28.71...28.75).

0,000...1800,000 s | Hatapysaytyksen Off3 hidastusaika. 10=1s
23.28  S&éadettava rampin | Aktivoi sdadettavan rampin kaltevuuden, joka ohjaa nopeus- | Pois paéltad
kaltevuus rampin kaltevuutta nopeusohjeen muutoksen aikana. Tama

sallii jatkuvasti muuttuvan rampin luomisen sen sijaan, etta
kaytettaisiin vain kahta normaalisti kaytettavissa olevaa
vakioramppia.

Jos ulkoisesta ohjausjarjestelméasta saatavan signaalin paivi-
tysvali ja kaltevuuden muutosaika (23.29 Kaltevuuden muuto-
saika) ovat yhté suuria, nopeusohje (23.02 Nopeusohjeen
rampin I&ht6) on suora viiva.

Nopeusohje

A

Nopeusohje

AL

23.02 Nopeusohjeen rampin 1&hto

" Aika

t = ulkoisesta ohjausjarjestelmasta tulevan signaalin paivitys-
aikavali
A = nopeusohjeen muutos jakson t aikana

Tama toiminto on aktiivinen ainoastaan kauko-ohjauksessa.

Pois paalta Saadettava rampin kaltevuus poissa kaytosta. 0
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Kaytossa

Saadettava rampin kaltevuus kaytdssa (ei kaytettavissa pai-
kallisohjauksessa).

1

23.29  Kaltevuuden

muutosaika

Maarittdd nopeusohjeen muutosnopeuden, kun saadettava

rampin kaltevuus on otettu kayttddn parametrilla 23.28 S&a-
dettdvé rampin kaltevuus.

Jotta lopputulos olisi paras mahdollinen, sy6té ohjeen paivi-
tysvali tdhan parametriin.

50 ms

2...30 000 ms

Kaltevuuden muutosaika.

1=1ms

23.32  Pydristyksen aika 1

Maarittaa sarjan 1 kanssa kaytettavien kiihdytys- ja hidastus-
ramppien muodon.

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

Kiihdytys:

Lineaarimuoto:

23.32=0s
Nopeus

A

Lineaarimuoto:
23.32=0s

S-muotoinen kayra:
23.32>0s

S-muotoinen kayra:

/ 23.32>0s

" Aika

Hidastus:

Nopeus
A S-muotoinen kéyra:

a— 23.32>0s

Lineaarimuoto:

23.32=0s L
S-muotoinen kayra:
23.32>0s

Lineaarimuoto:

23.32=0 s\

0,000 s

0,000...1800,000 s

Rampin muoto kiihdytyksen ja hidastuksen alussa ja lopussa.

10=1s

23.33  Pydristyksen aika 2

Maarittaa sarjan 2 kanssa kaytettavien kiihdytys- ja hidastus-
ramppien muodon. Katso parametri 23.32 Pydristyksen aika
1.

0,000 s

0,000...1800,000 s

Rampin muoto kiihdytyksen ja hidastuksen alussa ja lopussa.

10=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus I Oletus/KV16 |
24 Nopeusohjeen Nopeuseron laskenta, nopeuseroikkunan ohjauksen konfigu-
késittely rointi, nopeuden eroaskel.
Katso sivulla 579 oleva ohjausketjukaavio.
24.01  Kaéytetty Nayttda rampitetun ja korjatun nopeusohjeen (ennen nopeus- | -
nopeusohje eron laskentaa). Katso sivulla 579 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30 000,00... Nopeuseron laskennassa kaytetty nopeusohje. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
24.02  Nopeuden oloarvon | Nayttaa nopeuseron laskennassa kaytetyn nopeuden takai- | -
tak.kytk. sinkytkennan. Katso sivulla 579 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30 000,00... Nopeuseron laskennassa kaytetty nopeuden takaisinkyt- Katso
30 000,00 rpm kenta. parametri
46.01
24.03  Suodatettu Nayttda suodatetun nopeuseron. Katso sivulla 579 oleva -
nopeusero ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30 000,0... Suodatettu nopeusero. Katso
30000,0 rpm parametri
46.01
24.04  Kéénteinen Nayttaa kaanteisen (suodattamattoman) nopeuseron. Katso | -
nopeusero sivulla 579 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30 000,0... Kéanteinen nopeusero. Katso
30000,0 rpm parametri
46.01
24.11  Nopeuden liséys Parametrilla maaritetdan nopeusohjeen korjaus eli arvo, joka | 0,00 rpm
lisdtaan ohjeeseen rampin ja rajoituksen valilla. Nain voidaan
tarvittaessa korjata nopeutta esimerkiksi paperikoneen osien
vélisen vedon satamiseksi.
Katso sivulla 579 oleva ohjausketjukaavio.
-10000,00... Nopeusohjeen korjaus. Katso
10000,00 rpm parametri
46.01
24.12  Nopeuseron Parametrilla maaritetddn nopeuseron alipaastdsuotimen aika- | 0 ms
suodatusaika vakio.
Jos kaytetty nopeusohje muuttuu nopeasti, mahdolliset nope-
usmittauksen hairiét voidaan suodattaa nopeuseron suoti-
mella. Aaltoilun pienentédminen talla suotimella voi aiheuttaa
nopeussaatimen saatéongelmia. Pitkd suodatusaikavakio ja
nopea kiihdytysaika ovat ristiriidassa keskenaan. Erittain
pitka suodatusaika saa aikaan ohjauksen epavakautta.
0...10 000 ms Nopeuseron suodatusaikavakio. 0 = suodatus ei kéytdssa. 1=1ms
25 Nopeusséaito Nopeussaatimen asetukset.
Katso sivulla 579 oleva ohjausketjukaavio.
25.01  Momenttiohje Nayttda nopeussaatimen 1ahdoén, joka siirretdéan momentti- -
nopeusséadosté saatimeen. Katso sivulla 579 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600,0...1600,0 % | Nopeusohjaimen rajoitettu I1ahtdmomentti. Katso
parametri

46.03
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

25.02  Nopeuden
suhteellinen vahv.

Saatimen lahtd
=K, e

Parametrilla maaritetdan nopeussaatimen suhteellinen vah-
vistus (K,). Liian suuri vahvistus voi aiheuttaa nopeuden hei-
lahtelua. Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen 1ahto
eroaskeleen jalkeen, kun eroarvo on vakio.

%A Vahvistus = K, = 1

T, = Integrointiaika = 0
Tp = Derivointiaika = 0

Eroarvo

Saatimen lahto

»

5,00

e = Eroarvo

" Aika

Jos vahvistuksen arvoksi asetetaan 1, eroarvon (ohje — olo-
arvo) 10 prosentin muutos aiheuttaa 10 prosentin muutoksen
nopeussaatimen lahtdsignaalin arvoon, eli 1ahtdarvo on tulo x
vahvistus.

0,00...250,00

Nopeussaatimen suhteellinen vahvistus.

100 = 1

25.03  Nopeuden
integrointiaika

%

Parametrilla maaritetdan nopeussaatimen integrointiaika.
Integrointiaika maarittaa, miten nopeasti saatimen lahtosig-
naalin arvo muuttuu eroarvon ollessa vakio ja nopeussaati-
men suhteellisen vahvistuksen arvon ollessa 1. Mita lyhyempi
integrointiaika, sitd nopeammin pysyva eroarvo korjataan.
Tamé aikavakio on maaritettdva samaan suuruusluokkaan
kuin ohjattavan mekaanisen jarjestelman aikavakio (vas-
teaika); muuten tuloksena on epavakaa jarjestelma.

Jos integrointiaika maaritetdan nollaksi, sdatajan l-osa ei ole
kaytossa. Tama on hyva tehda suhteellista vahvistusta saa-
dettdessa; ensin sdadetaan suhteellinen vahvistus, sitten
palautetaan integrointiaika.

Anti-windup-toiminto (integraattori integroi vain 100 %:iin asti)
pysayttaa integraattorin, jos sdatimen lahtéa rajoitetaan.
Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen 1ahto eroaske-
leen jalkeen, kun eroarvo on vakio.

Saatimen 1ahto
Vahvistus = Kp =1

T, = Integrointiaika > 0
Tp = Derivointiaika = 0

e = Eroarvo

1 >

— Aika
T

2,50s

0,00...1000,00 s

| Nopeussaatimen integrointiaika.

10=1s
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

25.04  Nopeuden
derivointiaika

Ae
K, % T X —
P D T.

Parametrilla maaritetddn nopeussaatimen derivointiaika.
Derivointi vahvistaa sdadon Iahtdarvoa, jos eroarvo muuttuu.
Mita pitempi derivointiaika, sitd enemman nopeussaatimen
|aht6 vahvistuu muutoksen aikana. Jos derivointiajaksi asete-
taan nolla, nopeussaadin toimii Pl-saatimena, muussa
tapauksessa PID-saatimena. Derivointi tekee séaddsta hairi-
Gille herkemman. Yksinkertaisissa sovelluksissa derivoitua
aikaa ei yleensa vaadita, ja se tulee jattda nollaksi.
Nopeuseron derivaatta on suodatettava alipaastésuotimella
hairididen poistamiseksi.

Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen |ahto eroaske-
leen jalkeen, kun eroarvo on vakio.

%A

Séaatimen lahto

’ Eroarvo

-

T Aika

Vahvistus = K, = 1

T, = Integrointiaika > 0

Tp = Derivointiaika > 0

Ts= Néyteaika = 250 s

Ae = Eroarvon muutos kahden naytteen valilla

p € e = Eroarvo

0,000 s

0,000...10,000 s

Nopeussaatimen derivointiaika.

1000=1s

25.05  Derivoinnin
suodatusaika

Parametrilla maaritetdan derivoinnin suodatusaikavakio.
Katso parametri 25.04 Nopeuden derivointiaika.

8 ms

0...10 000 ms

Derivoinnin suodatusaikavakio.

1=1ms
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

25.06  Kiihd. komp.
derivointiaika

Maarittaa kiihdytyksen (tai hidastuksen) kompensoinnin deri-
vointiajan. Kiihdytykseen vaikuttavan suuren hitausmomentin
kompensoimiseksi nopeussaatimen lahtésignaalin arvoon
lisdtdan ohjearvon derivaatta. Derivaatan kayton periaatteet
on kuvattu parametrin 25.04 Nopeuden derivointiaika koh-
dalla.

Huomaa: Yleensa tdman parametrin arvoksi kannattaa aset-
taa 50...100 % moottorin ja kaytettavan moottorin mekaanis-
ten aikavakioiden summasta.

Alla olevassa kuvassa nakyvat nopeusvasteet suurta iner-
tiakuormaa kiihdytettaessa.

Ei kiihtyvyyden kompensointia:

A

- = Nopeusohje

Nopeuden oloarvo

»

Aika

Kiihtyvyyden kompensointi:

A

— Nopeusohje

Nopeuden oloarvo

-

Aika

0,00s

0,00...1000,00 s

Kiihtyvyyden kompensoinnin derivointiaika.

10=1s

25.07  Kiihd. komp.

suodatusaika

Maarittaa kiihdytyksen (tai hidastuksen) kompensoinnin suo-
datusaikavakion. Katso parametrit 25.04 Nopeuden derivoin-
tiaika ja 25.06 Kiihd. komp. derivointiaika.

8,0 ms

0,0...1 000,0 ms

Kiihdytyksen/hidastuksen kompensoinnin suodatusaika.

1=1ms

25.15
vahvistus

Hét.pys. suhteell.

Maarittdad nopeussaatimen suhteellisen vahvistuksen, kun
hatapysaytys on aktiivinen. Katso parametri 25.02 Nopeuden
suhteellinen vahv..

10,00

1,00...250,00

Suhteellinen vahvistus hatapysaytyksen yhteydessa.

100 =1
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

25.33

Speed controller
autotune

Aktivoi (tai valitsee lahteen, joka aktivoi) nopeussaatimen
automaattisen viritystoiminnon. Liséatietoja on kohdassa
Nopeusséaétimen automaattinen viritys (sivu 124).
Automaattinen viritystoiminto maarittdad automaattisesti para-
metrit 25.02 Nopeuden suhteellinen vahv., 25.03 Nopeuden
integrointiaika ja 25.37 Mechanical time constant.
Automaattisen viritystoiminnon suorittaminen edellyttaa seu-
raavien ennakkoehtojen tayttymista:
* moottorin ID-ajo on suoritettu onnistuneesti
* nopeus- ja momenttirajat (parametriryhméa 30 Rajat) on
asetettu
« nopeuden takaisinkytkennan suodatus (parametriryhma
90 Takaisinkytkennan valinta), nopeuseron suodatus
(24 Nopeusohjeen késittely) ja nollanopeus (21 Kéy/seis-
tapa) on asetettu
 taajuusmuuttaja on kaynnistetty ja se kdy nopeussaatétilassa.

VAROITUS: Moottori saavuttaa momentti- ja virtarajat
automaattisen viritystoiminnon aikana. VARMISTA,
ETTA AUTOMAATTISEN VIRITYSTOIMINNON
KAYTTAMINEN ON TURVALLISTA.
Automaattinen viritystoiminto voidaan keskeyttéda pysaytta-
malla taajuusmuuttaja.
0->1 = Aktivoi nopeussaatimen automaattinen viritys
Huomautus: Arvo ei palaa automaattisesti nollaan.

Ei kdytéssé

Ei kaytossa

0

Kaytossa

1

25.34

Speed controller
autotune mode

Maarittda nopeussaatimen automaattisen viritystoiminnon
ohjauksen esivalinnan. Asetus vaikuttaa siihen, miten
momenttiohje vastaa nopeusohjeen askeleeseen.

Normaali

Smooth

Hidas mutta vakaa vaste.

Normaali

Keskinopea asetus.

Tight

Nopea vaste. Joissakin sovelluksissa tdma asetus voi tuottaa
liian suuren vahvistuksen.

25.37

Mechanical time
constant

Nopeussaatimen automaattisen viritystoiminnon maarittdama
taajuusmuuttajan ja moottorin mekaaninen aikavakio. Arvoa
voidaan saataa manuaalisesti.

0,00...1000,00 s

Mekaaninen aikavakio.

100=1s

25.38

Autotune torque
step

Maarittda automaattiselle viritystoiminnolle lisdmomenttiarvon.
Arvo skaalataan moottorin nimellismomenttiin.

Huomaa, ettd automaattisen viritystoiminnon kayttdmaa
momenttia voi rajoittaa my&s momenttirajoilla (parametriryh-
massa 30 Rajat) ja moottorin nimellismomentilla.

10,00

0,00...100,00 %

Automaattisen virityksen momenttiaskel.

100=1%

25.39

Autotune speed
step

Maarittda automaattisen viritystoiminnon alkunopeuteen lisat-
tévan nopeusarvon. Alkunopeus (automaattisen virityksen
aktivoituessa kaytettdva nopeus) lisattyna tdman parametrin
arvolla on automaattisen viritystoiminnon kayttama laskennal-
linen enimmaisnopeus. Enimmaisnopeutta voidaan rajoittaa
my®ds nopeusrajoilla (parametriryhmassa 30 Rajat) ja mootto-
rin nimellisnopeudella.

Arvo skaalataan moottorin nimellisnopeuteen.

Huomautus: Moottori ylittda laskennallisen enimmaisnopeu-
den hieman jokaisen kiihdytysvaiheen lopussa.

10,00

0,00...100,00 %

Automaattisen virityksen nopeusaskel.

100=1%
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
25.40  Autotune repeat Maarittda, montako kiihdytys/hidastussyklida automaattisen 10
times viritystoiminnon aikana suoritetaan. Suurempi arvo parantaa
viritystoiminnon tarkkuutta ja sallii pienempien momentti- ja
nopeusaskelarvojen kayttamisen.
1...10 1=1
25.53  Momentin Nayttda nopeussaatimen verrannollisuusosan (P) 1ahdon. -
suhteellinen ohje Katso sivulla 579 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000,0... Nopeussaatimen P-osan 18hto. Katso
30000,0 % parametri
46.03
25.54  Momentin Nayttda nopeussaatimen integraaliosan (1) 1ahdon. Katso -
integrointiohje sivulla 579 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000,0... Nopeussaatimen |-osan lahto. Katso
30000,0 % parametri
46.03
25.55  Momentin Nayttéda nopeussaatimen derivaattaosan (D) Iahdon. Katso -
derivointiohje sivulla 579 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000,0... Nopeussaatimen D-osan lahtd. Katso
30000,0 % parametri
46.03
25.56  Momentin kiihd. Nayttaa kiihtyvyyden kompensointitoiminnon 1ahdon. Katso -
kompens. sivulla 579 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-30000,0... Kiihtyvyyden kompensointitoiminnon 1ahto. Katso
30000,0 % parametri
46.03
26 Momenttiohjeketju Momenttiohjeketjun asetukset.
Katso sivuilla 521 ja 522 olevat ohjausketjukaaviot.
26.01  Momenttiohje Nayttdd momenttisdatimelle annetun lopullisen momenttioh- | -
mom.séét. jeen prosentteina. Taté ohjetta kayttavat erilaiset lopulliset
rajoittimet, kuten teho, momentti, kuorma jne.
Katso sivuilla 521 ja 522 olevat ohjausketjukaaviot.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600,0...1600,0 % | Momenttisadddén momenttiohje prosentteina mootorin nimel- | Katso
lismomentista (99.72). parametri
46.03.
26.02  Momenttiohje Nayttdd momenttisaatimelle annetun lopullisen momenttioh- | -
jeen (prosentteina moottorin nimellismomentista), joka on jar-
jestyksessa taajuus-, jannite- ja momenttirajoituksen jalkeen.
Katso sivulla 523 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600,0...1600,0 % | Momenttisdddén momenttiohje prosentteina mootorin nimel- | Katso
lismomentista (99.172). parametri
46.03.
26.08  Minimi Parametrilla maaritetddan momenttiohjeen minimiarvo. Sallii -300,0 %
momenttiohje momenttiohjeen paikallisen rajoittamisen ennen sen viemista
momenttiramppisaatimelle. Absoluuttinen momenttirajoitus:
katso parametri 30.79 Minimimomentti 1.
-1000,0...0,0 % Momenttiohjeen minimiarvo prosentteina moottorin nimellis- | Katso
momentista (99.72). parametri

46.03.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
26.09  Maksimi Parametrilla maaritetddn momenttiohjeen maksimiarvo. Sallii | 300,0 %
momenttiohje momenttiohjeen paikallisen rajoittamisen ennen sen viemista
momenttiramppisaatimelle. Absoluuttinen momenttirajoitus:
katso parametri 30.20 Maksimimomentti 1.
0,0...1000,0 % Momenttiohjeen maksimiarvo prosentteina moottorin nimellis- | Katso
momentista (99.72). parametri
46.03.
26.11  Momenttiohjeen 1 Valitsee momenttiohjelahteen 1. Nolla

valinta

Talla parametrilla ja parametrilla 26.72 Momenttiohjeen 2
valinta voidaan maarittaa kaksi signaalilahdetta. Parametrilla
26.14 Momenttiohjeen 1/2 valinta valittua digitaalilahdetta voi-
daan kayttaa siirtymiseen naiden kahden lahteen valilla, tai
signaaleihin voidaan soveltaa matemaattista funktiota (26.13
Momenttiohjeen 1 toiminto) ja muodostaa nain kaytettava
ohje.

26.13

26.11 Ohje 1
0 —]
Al — [ {summa]
KV — \ —(_26. 70) [_|[EROTUSF—0
o | [SEE
_:MAKSIMI:/O ~—
26.12 1
0 —
w (N F&ED
Muu —
Nolla Ei kaytossa. 0
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 1
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 217). 2
Varattu 3
KV A ohje 1 03.05 KV A ohje 1 (katso sivu 7183). 4
KV A ohje 2 03.06 KV A ohje 2 (katso sivu 7183). 5
Varattu 6...7
SKV ohje 1 03.09 SKV ohje 1 (katso sivu 183). 8
SKV ohje 2 03.10 SKV ohje 2 (katso sivu 183). 9
Varattu 10...14
Moottorin 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (moottoripotentiometrin 15
potentiometri 1ahto).
PID 40.01 PID-I&hd6n oloarvo (prosessi-PID-saatimen 1ahto). 16
Taajuuden tulo 11.38 Taajuustulon 1 oloarvo (kun DI5-tuloa kaytetdan taa- 17

juustulona).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Ohjauspaneeli(ohje | Ohjeena kaytetdan sen paikan ohjausjarjestelman tallenta- 18
tallennettu) maa paneelin ohjearvoa (03.01 Paneelin ohjearvo, katso

sivu 182), johon ohjaus palaa.
Ohjearvo
A | ® ULK1-ohje
X - K- =% - ﬂ(—x—)(- x ULK2-ohje
=— Aktiivinen ohje
oo —9%-0-o . Ei-aktiivinen ohje
T -t
ULK1 -> ULK2
Ohjauspaneeli (ohje | Edellisen ohjauspaikan paneelin ohjearvoa (03.07 Paneelin | 19
kopioitu) ohjearvo, katso sivu 182) kaytetaan ohjeena ohjauspaikan
vaihtuessa, jos ohjauspaikkojen ohjeet ovat samaa tyyppia
(esimerkiksi taajuus, nopeus, momentti tai PID); muutoin olo-
arvosignaalia kdytetaan uutena ohjeena.
Viite
| @ ULK1-ohje
% ULK2-ohje
- =— Aktiivinen ohje
‘e - 9. - Ei-aktiivinen ohje
T -t
ULK1 -> ULK2
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

26.12  Momenttiohjeen 2 | Valitsee momenttiohjelahteen 2. Nolla
valinta Lisétietoja valinnoista seké ohjeléhteen valintakaavio on

annettu parametrin 26.11 Momenttiohjeen 1 valinta kohdalla.

26.13  Momenttiohjeen 1 | Valitsee matemaattisen funktion parametreilla 26.17 Moment- | Ohje 1
toiminto tiohjeen 1 valinta ja 26.12 Momenttiohjeen 2 valinta valittujen

ohjelahteiden vélille. Katso kohdassa 26.71 Momenttiohjeen
1 valinta oleva kaavio.
Ohje 1 Parametrilla 26.711 Momenttiohjeen 1 valinta valittua signaalia | 0
kaytetaan sellaisenaan momenttiohjeena 1 (mitaan funktiota
ei kayteta).
Summa (ohje1 + Ohjelahteiden summaa kaytetddn momenttiohjeena 1. 1
ohje2)
Erotus (ohje1 — Ohjelahteiden erotusta ([26.11 Momenttiohjeen 1 valinta] — 2
ohje2) [26.12 Momenttiohjeen 2 valinta)]) kdytetddan momenttioh-
jeena 1.
Tulo (ohje1 x ohje2) | Ohjeléhteiden tuloa kaytetddn momenttiohjeena 1. 3
Minimi (ohje1, Momenttiohjeena 1 kaytetdan pienempaa ohjelahdetta. 4
ohje2)
Maksimi (ohje1, Momenttiohjeena 1 kédytetdan suurempaa ohjelahdetta. 5
ohje2)

26.14  Momenttiohjeen 1/2 | Maarittda valinnan momenttiohjeiden 1 ja 2 valilla. Katso Momenttiohje
valinta kuvaaja kohdassa 26.717 Momenttiohjeen 1 valinta. 1

0 = Momenttiohje 1

1 = Momenttiohje 2
Momenttiohje 1 0. 0
Momenttiohje 2 1. 1
Seuraa Ulk1/Ulk2- | Momenttiohjetta 1 kaytetdan, kun ulkoinen ohjauspaikka 2
valintaa ULK1 on aktiivisena. Momenttiohjetta 2 kaytetaan, kun ulkoi-

nen ohjauspaikka ULK2 on aktiivisena.

Katso myds parametri 19.11 Ulk1/Ulk2-valinta.
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 3
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivastetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 5
Di4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 7
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 8
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
26.17  Mom.ohjeen Maarittaa alipaastdsuotimen aikavakion momenttiohjeelle. 0,000 s
suodatusaika
0,000...30,000 s Suodatusaikavakio momenttiohjeelle. 1000=1s
26.18  Momenttiohjeen Maarittdd momenttiohjeen kiihdytysajan eli ajan, joka kuluu 0,000 s
nousuaika ohjearvon suurenemiseen nollasta nimellismomenttiin.
0,000...60,000 s Momenttiohjeen kiihdytysaika. 100=1s
26.19  Momenttiohjeen Maarittdd momenttiohjeen hidastusajan eli ajan, joka kuluu 0,000 s
laskuaika ohjearvon pienenemiseen nimellismomentista nollaan.
0,000...60,000 s Momenttiohjeen hidastusaika. 100=1s
26.20  Torque reversal Valitsee momentinkaantétoiminnon lahteen. Aina poissa
paalta
Aina poissa paaltd | Momentinkaantétoiminto on poissa paalta. 0
Aina paalla Momentinkaantétoiminto on paalla. 1
D1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 5). 7
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 8
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 9
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 10
sivu 307).
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 11
Valvonta 2 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 12
Valvonta 3 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 13
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
26.21  Mom. val. mom. Valitsee parametrin 26.74 Momenttiohje rampitettu lahteen. Moment-
tulo tiohje
momentti-
sdéaté
Ei valittu Ei kaytossa. 0
Momenttiohje Momenttiketjusta saatu momenttiohje. 1
momenttisatod
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
26.22  Mom. val. nop. tulo | Valitsee parametrin 25.017 Momenttiohje nopeussdéddsté 1ah- | Momenttiohje
teen. nopeussééatd
Ei valittu Ei kaytossa. 0
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Momenttiohje Nopeusketjusta saatu momenttiohje. 1
nopeussaato
Muu Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

26.70  Momenttiohje 1 Nayttdd momenttiohjeen lahteen 1 arvon (valittu parametrilla | -

26.11 Momenttiohjeen 1 valinta). Katso ohjausketjukaavio
sivulla 521.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600,0...1600,0 % | Momenttiohjeen lahteen 1 arvo. Katso
parametri
46.03
26.71  Momenttiohje 2 Nayttdd momenttiohjeen Iahteen 2 arvon (valittu parametrilla | -
26.12 Momenttiohjeen 2 valinta). Katso sivulla 521 oleva
ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600,0...1600,0 % | Momenttiohjeen lahteen 2 arvo. Katso
parametri
46.03
26.72  Momenttiohje 3 Nayttdd momenttiohjeen parametrilla 26.13 Momenttiohjeen | -
1 toiminto valitun toiminnon (jos kaytdssa) ja valinnan (26.714
Momenttiohjeen 1/2 valinta) jalkeen. Katso sivulla 5271 oleva
ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600,0...1600,0 % | Momenttiohje valinnan jalkeen. Katso
parametri
46.03
26.73  Momenttiohje 4 Nayttdd momenttiohjeen ohjeen lisdyksen 1 jalkeen. Katso -
sivulla 5217 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600,0...1600,0 % | Momenttiohje ohjeen lisdyksen 1 kayton jalkeen. Katso
parametri
46.03
26.74  Momenttiohje Nayttdd momenttiohjeen rajoituksen ja rampin jalkeen. Katso | -
rampitettu sivulla 521 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600,0...1600,0 % | Momenttiohje rajoituksen ja rampin jalkeen. Katso
parametri
46.03
26.75  Momenttiohje 5 Nayttdéd momenttiohjeen ohjaustilan valinnan jalkeen. Katso | -
sivulla 522 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-1600,0...1600,0 % | Momenttiohje ohjaustilan valinnan jalkeen. Katso
parametri
46.03

26.81  Ryntdyssuojan Ryntayssuojan vahvistustermi. Lisatietoja on kohdassa Ryn- | 5,0
vahvistus tdyssuoja (sivu 149).
0,0...10000,0 Ryntdyssuojan vahvistus. 1=1

26.82  Ryntdyssuojan Ryntdyssuojan integrointiajan termi. 2,0
integr.aika
0,0...10,0 Ryntayssuojan integrointiaika. 1=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus I Oletus/KV16 |
28 Taajuusohjeketju Taajuusohjeketjun asetukset.
Katso sivuilla 574 ja 515 olevat ohjausketjukaaviot.
28.01  Taajuusohje rampin | Nayttaa kaytetyn taajuusohjeen ennen ramppia. Katso sivulla | -
tulo 514 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-500,00... Taajuusohje ennen ramppia. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.02  Taajuusohje rampin | Nayttaa lopullisen taajuusohjeen (valinnan, rajoituksen ja -
1&htd rampin jalkeen). Katso sivulla 574 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-500,00... Lopullinen taajuusohje. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.11  Ulk1 taajuusohje 1 | Valitsee ULK1-taajuusohjeen lahteen 1. Al1 skaalattu

Talla parametrilla ja parametrilla 28.12 Ulk1 taajuusohje 2
voidaan maarittda kaksi signaalilahdettd. Naihin kahteen sig-
naaliin sovellettu matemaattinen funktio (28.13 Ulk1 taajuus-
funktio) luo ULK1-ohjeen (alla olevassa kuvassa A).
Parametrilla 19.11 Ulk1/Ulk2-valinta valittua digitaalista lah-
dettd voidaan kayttdd ULK1-ohjeen ja vastaavan ULK2-
ohjeen valilla vaihtamiseen. ULK2-ohjeen maarittavat para-
metrit 28.15 Ulk2 taajuusohje 1, 28.16 UIk2 taajuusohje 2 ja
28.17 Ulk2 taajuusfunktio (alla olevassa kuvassa B).
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TULO I .
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Nolla |
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 1
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 217). 2
Varattu 3
KV A ohje 1 03.05 KV A ohje 1 (katso sivu 7183). 4
KV A ohje 2 03.06 KV A ohje 2 (katso sivu 183). 5
Varattu 6...7
SKV ohje 1 03.09 SKV ohje 1 (katso sivu 183). 8
SKV ohje 2 03.10 SKV ohje 2 (katso sivu 183). 9
Varattu 10...14
Moottorin 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (moottoripotentiometrin 15
potentiometri 1ahto).

PID 40.01 PID-I&hd6n oloarvo (prosessi-PID-saatimen 1ahto). 16

Taajuuden tulo 1 11.38 Taajuustulon 1 oloarvo (kun DI5-tuloa kaytetaan taa- 17
juustulona).

Ohjauspaneeli(ohje | Ohjeena kaytetaan sen paikan ohjausjarjestelman tallenta- 18

tallennettu) maa paneelin ohjearvoa (03.01 Paneelin ohjearvo, katso
sivu 7182), johon ohjaus palaa.

Ohjearvo
A | ® ULK1-ohje
X- X- =% - x ULK2-ohje
— Aktiivinen ohje
—o—o—¢-0-o . Ei-aktiivinen ohje
; >t
ULK1 -> ULK2

Ohjauspaneeli(ohje | Edellisen ohjauspaikan paneelin ohjearvoa (03.01 Paneelin 19

kopioitu) ohjearvo, katso sivu 182) kaytetaan ohjeena ohjauspaikan
vaihtuessa, jos ohjauspaikkojen ohjeet ovat samaa tyyppia
(esimerkiksi taajuus, nopeus, momentti tai PID); muutoin olo-
arvosignaalia kdytetaan uutena ohjeena.

Viite
| ® ULK1-ohje
X ULK2-ohje
- — Aktiivinen ohje
"o - 9. - Ei-aktiivinen ohje
T .
ULK1 -> ULK2

Muu Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

28.12  Ulk1 taajuusohje 2 | Valitsee ULK1-taajuusohjeen lahteen 2. Nolla
Lisatietoja valinnoista seka ohjelahteen valintakaavio on
annettu parametrin 28.711 Ulk1 taajuusohje 1 kohdalla.

28.13  Ulk1 taajuusfunktio | Valitsee matemaattisen funktion parametreilla 28.11 Ulk1 taa- | Ohje 1
juusohje 1ja 28.12 Ulk1 taajuusohje 2 valittujen ohjeléhteiden
valille. Katso kohdassa 28.11 Ulk1 taajuusohje 1 oleva kaa-
vio.

Ohje 1 Parametrilla 28.11 Ulk1 taajuusohje 1 valittua signaalia kayte- | O
taan sellaisenaan taajuusohjeena 1 (mitaan funktiota ei kay-
teta).

Summa (ohje1 + Ohjeléhteiden summaa kaytetdan taajuusohjeena 1. 1

ohje2)

Erotus (ohje1 — Ohjelahteiden erotusta ([28.11 Ulk1 taajuusohje 11 —[28.12 2

ohje2) Ulk1 taajuusohje 2]) kaytetaan taajuusohjeena 1.

Tulo (ohje1 x ohje2) | Ohjeléhteiden tuloa kaytetdan taajuusohjeena 1. 3
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Minimi (ohje1, Taajuusohjeena 1 kaytetdan pienempaa ohjelahdetta. 4
ohje2)

Maksimi (ohje1, Taajuusohjeena 1 kaytetdan suurempaa ohjelahdetta. 5
ohje2)

28.15  UIk2 taajuusohje 1 | Valitsee ULK2-taajuusohjeen lahteen 1. Nolla

Talla parametrilla ja parametrilla 28.16 Ulk2 taajuusohje 2
voidaan maarittaa kaksi signaalilahdetta. Naihin kahteen sig-
naaliin sovellettu matemaattinen funktio (28.17 Ulk2 taajuus-
funktio) luo ULK2-ohjeen. Katso kohdassa 28.11 Ulk1
taajuusohje 1 oleva kaavio.
Nolla Ei kaytossa. 0
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 1
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 217). 2
Varattu 3
KV A ohje 1 03.05 KV A ohje 1 (katso sivu 183). 4
KV A ohje 2 03.06 KV A ohje 2 (katso sivu 183). 5
Varattu 6.7
SKV ohje 1 03.09 SKV ohje 1 (katso sivu 183). 8
EFB ref2 03.10 SKV ohje 2 (katso sivu 183). 9
Varattu 10...14
Moottorin 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (moottoripotentiometrin 15
potentiometri 1ahto).
PID 40.01 PID-I&hd6n oloarvo (prosessi-PID-saatimen 1ahto). 16
Taajuuden tulo 1 11.38 Taajuustulon 1 oloarvo (kun DI5-tuloa kaytetaan taa- 17
juustulona).
Ohjauspaneeli(ohje | Ohjeena kaytetédan sen paikan ohjausjarjestelman tallenta- 18
tallennettu) maa paneelin ohjearvoa (03.071 Paneelin ohjearvo, katso
sivu 182), johon ohjaus palaa.
Ohjearvo
“ | ® ULK1-ohje
X- X- =% - W x ULK2-ohje
— Aktiivinen ohje
—o—o—¢-0--o - Ei-aktiivinen ohje
\ >t
ULK1 -> ULK2
Ohjauspaneeli (ohje | Edellisen ohjauspaikan paneelin ohjearvoa (03.01 Paneelin 19
kopioitu) ohjearvo, katso sivu 182) kéytetaan ohjeena ohjauspaikan
vaihtuessa, jos ohjauspaikkojen ohjeet ovat samaa tyyppia
(esimerkiksi taajuus, nopeus, momentti tai PID); muutoin olo-
arvosignaalia kaytetédan uutena ohjeena.
Viite
I ® ULK1-ohje
x ULK2-ohje
. — Aktiivinen ohje
‘e - 9. - Ei-aktiivinen ohje
T >
ULK1 -> ULK2
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
28.16  UIk2 taajuusohje 2 | Valitsee ULK2-taajuusohjeen lahteen 2. Nolla

Lisatietoja valinnoista seka ohjeldhteen valintakaavio on
annettu parametrin 28.15 Ulk2 taajuusohje 1 kohdalla.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
28.17  Ulk2 taajuusfunktio | Valitsee matemaattisen funktion parametreilla 28.15 Ulk2 taa- | Ohje 1
juusohje 1ja 28.16 Ulk2 taajuusohje 2 valittujen ohjelahteiden
vélille. Katso kohdassa 28.15 Ulk2 taajuusohje 1 oleva kaa-
vio.
Ohje 1 Parametrilla 28.15 Ulk2 taajuusohje 1 valittua signaalia kayte- | O
taan sellaisenaan taajuusohjeena 1 (mitédan funktiota ei kay-
teta).
Summa (ohje1 + Ohjelahteiden summaa kaytetaan taajuusohjeena 1. 1
ohje2)
Erotus (ohje1 — Ohjelahteiden erotusta ([28.15 Ulk2 taajuusohje 11 —[28.16 |2
ohje2) Ulk2 taajuusohje 2]) kaytetdan taajuusohjeena 1.
Tulo (ohje1 x ohje2) | Ohjeléhteiden tuloa kaytetaan taajuusohjeena 1. 3
Minimi (ohje1, Taajuusohjeena 1 kaytetddn pienempaa ohjelahdetta. 4
ohje2)
Maksimi (ohje1, Taajuusohjeena 1 kaytetddn suurempaa ohjelahdetta. 5
ohje2)
28.21  Vakiotaajuustoi- Maarittaa, kuinka vakiotaajuudet valitaan ja otetaanko py6ri- | 0b0001
minto missuuntasignaali huomioon kaytettdessa vakiotaajuutta.
Bitti Nimi Tiedot
0 Vakiotaajuustila|1 = Pakattu: valittavissa on seitseman vakiotaajuutta kolmen
parametreilla 28.22, 28.23 ja 28.24 maaritetyn lahteen avulla.
0 = Erillinen: vakiotaajuudet 1, 2 ja 3 aktivoidaan erikseen parametreilla
28.22, 28.23 ja 28.24 maaritettyjen lahteiden avulla.
Ristiriitatapauksessa kaytetdan vakiotaajuutta, jolla on pienempi
numero.
1 Suunnan 1 = Kaynnistyssuunta: Vakionopeuden pyo&rimissuunta maaritetaan
kayttéonotto kertomalla vakionopeuden asetuksen etumerkki (parametrit
22.26...22.32) suuntasignaalilla (eteen: +1, taakse: -1). Nain
taajuusmuuttajan kaytdssa on 14 vakionopeutta (7 eteen, 7 taakse), kun
kaikki parametrien 22.26...22.32 arvot ovat positiivisia.
VAROITUS: Jos suuntasignaali on taakse ja aktiivinen
A vakionopeus on negatiivinen, taajuusmuuttajan kayntisuunta on
eteenpain.
0 = Parametrilla: Vakionopeuden pydrimissuunta maaritetaan
vakionopeuden asetuksen etumerkilla (parametrit 22.26...22.32).
2...15 |Varattu

0000b...0011b

Vakiotaajuuden konfigurointisana.

|1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
28.22  Vakiotaajuuden 1 Kun parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin 0 arvoon 0 | DI3
valinta (Erillinen), taméa parametri valitsee Iahteen, joka aktivoi vakio-
taajuuden 1.
Kun parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin 0 arvo on 1
(Pakattu), tama parametri seka parametrit 28.23 Vakiotaa-
Jjuuden 2 valinta ja 28.24 Vakiotaajuuden 3 valinta valitsevat
kolme lahdettd, joiden tilat aktivoivat vakiotaajuudet seuraa-
vasti:
Lahteen Lahteen Lahteen
maarittaa maarittaa maarittaa Aktiivinen vakiotaajuus
parametri 28.22| parametri 28.23| parametri 28.24
0 0 0 Ei valintaa
1 0 0 Vakiotaajuus 1
0 1 0 Vakiotaajuus 2
1 1 0 Vakiotaajuus 3
0 0 1 Vakiotaajuus 4
1 0 1 Vakiotaajuus 5
0 1 1 Vakiotaajuus 6
1 1 1 Vakiotaajuus 7
Aina pois paélta Aina pois paélta. 0
Aina paalla Aina paalla. 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
28.23  Vakiotaajuuden 2 Kun parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin 0 arvoon 0 | DI4

valinta

(Erillinen), taméa parametri valitsee Iahteen, joka aktivoi vakio-
taajuuden 2.

Kun parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin 0 arvo on 1
(Pakattu), tdma parametri seka parametrit 28.22 Vakiotaa-
Jjuuden 1 valinta ja 28.24 Vakiotaajuuden 3 valinta valitsevat
kolme lahdettd, joita kaytetdan vakiotaajuuksien aktivointiin.
Katso taulukko parametrin 28.22 Vakiotaajuuden 1 valinta
kohdalla.

Lisatietoja valinnoista on parametria 28.22 Vakiotaajuuden 1
valinta kasittelevassa kohdassa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
28.24  Vakiotaajuuden 3 Kun parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin 0 arvo on 0 | Aina pois
valinta (Erillinen), tdma parametri valitsee lahteen, joka aktivoi vakio- | pdaltad
taajuuden 3.
Kun parametrin 28.21 Vakiotaajuustoiminto bitin 0 arvo on 1
(Pakattu), tma parametri seka parametrit 28.22 Vakiotaa-
juuden 1 valinta ja 28.23 Vakiotaajuuden 2 valinta valitsevat
kolme lahdettd, joita kaytetdan vakiotaajuuksien aktivointiin.
Katso taulukko parametrin 28.22 Vakiotaajuuden 1 valinta
kohdalla.
Lisatietoja valinnoista on parametria 28.22 Vakiotaajuuden 1
valinta kasittelevassa kohdassa.
28.26  Vakiotaajuus 1 Maéarittaa vakiotaajuuden 1 (taajuus, jolla moottori py6rii, kun | 5,00 Hz
vakiotaajuus 1 on valittuna).
-500,00... Vakiotaajuus 1. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.27  Vakiotaajuus 2 Maarittaa vakiotaajuuden 2. 10,00 Hz
-500,00... Vakiotaajuus 2. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.28  Vakiotaajuus 3 Maéarittaa vakiotaajuuden 3. 15,00 Hz
-500,00... Vakiotaajuus 3. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.29  Vakiotaajuus 4 Maérittad vakiotaajuuden 4. 20,00 Hz
-500,00... Vakiotaajuus 4, Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.30  Vakiotaajuus 5 Maarittda vakiotaajuuden 5. 25,00 Hz
-500,00... Vakiotaajuus 5. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.31  Vakiotaajuus 6 Ma&érittaa vakiotaajuuden 6. 40,00 Hz
-500,00... Vakiotaajuus 6. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.32  Vakiotaajuus 7 Maarittaa vakiotaajuuden 7. 50,00 Hz
-500,00... Vakiotaajuus 7. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.41  Taajuusohje Maarittda taajuusohjeen turvallisen arvon, jota kdytetdan esi- | 0,00 Hz
turvallinen merkiksi seuraavien valvontatoimintojen kanssa:
+ 12.03 Al-valvontatoiminto
* 49.05 Tiedonsiirtokatkostoiminto
+ 50.02 KVS A tiedonsiirron valvonta.
-500,00... Turvallinen taajuusohje. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.42  Jogging 1 Maérittaa jog-toiminnon 1 taajusohjeen skalaarisaatétilassa. | 0,00 Hz
frequency ref
-500,00... Jog-toiminnon 1 taajuusohje Katso
500,00 Hz parametri

46.02.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
28.43  Jogging 2 Maarittda jog-toiminnon 2 taajusohjeen skalaarisaatdtilassa. | 0,00 Hz
frequency ref
-500,00... Jog-toiminnon 2 taajuusohje Katso
500,00 Hz parametri
46.02.
28.51  Kriittiset taajuudet | Kriittiset taajuudet otetaan kayttdon tai poistetaan kaytosta 0000b
talla parametrilla. Maarittdd myds, ovatko maaritetyt alueet
voimassa molemmissa pydrimissuunnissa.
Lisatietoja on kohdassa Kriittiset nopeudet ja taajuudet
(sivulla 123).
Bitti Nimi Tiedot
0 Ota kayttoon |1 = Kaytdssa: Kriittiset taajuudet ovat kaytossa.
0 = Ei kaytossa: Kriittiset taajuudet ovat poissa kaytosta.
1 Etumerkin 1 = Parametrilla: Parametrien 28.52...28.57 etumerkit otetaan
valinta huomioon.
0 = Absoluuttinen: Parametreja 28.52...28.57 kasitelladn absoluuttisina
arvoina. Kaikki alueet ovat voimassa molempiin pydrimissuuntiin.
0000b...0011b Kriittisten taajuuksien konfigurointisana. 1=1
28.52  Kriittinen taajuus 1 | Maarittaa kriittisen taajuuden 1 alarajan. 0,00 Hz
alaraja Huomaa: Taman arvon tulee olla pienempi tai yhta suuri kuin
arvon 28.53 Kriittinen taajuus 1 yléraja.
-500,00... Kriittisen taajuuden 1 alaraja. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.53  Kriittinen taajuus 1 | Maarittaa kriittisen taajuuden 1 ylarajan. 0,00 Hz
yléraja Huomaa: Tamén arvon tulee olla suurempi tai yhté suuri kuin
arvon 28.52 Kriittinen taajuus 1 alaraja.
-500,00... Kriittisen taajuuden 1 ylaraja. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.54  Kriittinen taajuus 2 | Maarittaa kriittisen taajuuden 2 alarajan. 0,00 Hz
alaraja Huomaa: Tamén arvon tulee olla pienempi tai yhta suuri kuin
arvon 28.55 Kriittinen taajuus 2 yléraja.
-500,00... Kriittisen taajuuden 2 alaraja. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.55  Kriittinen taajuus 2 | Maarittaa kriittisen taajuuden 2 ylarajan. 0,00 Hz
yléraja Huomaa: Téman arvon tulee olla suurempi tai yhta suuri kuin
arvon 28.54 Kriittinen taajuus 2 alaraja.
-500,00... Kriittisen taajuuden 2 ylaraja. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.56  Kriittinen taajuus 3 | Maarittaa kriittisen taajuuden 3 alarajan. 0,00 Hz
alaraja Huomaa: Tamén arvon tulee olla pienempi tai yhta suuri kuin
arvon 28.57 Kriittinen taajuus 3 yléraja.
-500,00... Kriittisen taajuuden 3 alaraja. Katso
500,00 Hz parametri

46.02
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
28.57  Kriittinen taajuus 3 | Maarittaa kriittisen taajuuden 3 ylarajan. 0,00 Hz
yléraja Huomaa: Taman arvon tulee olla suurempi tai yhté suuri kuin
arvon 28.56 Kriittinen taajuus 3 alaraja.
-500,00... Kriittisen taajuuden 3 ylaraja. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.71  Taajuusrampin Valitsee lahteen, joka vaihtaa kahden parametreilla DI5
asetus 28.72...28.75 maaritetyn kiihdytys- ja hidastusaikaparin
valilla.
0 = Kiihdytysaika 1 ja hidastusaika 1 ovat kaytossa
1 = Kiihdytysaika 2 ja hidastusaika 2 ovat kaytésséa
Kiihdytys- 0. 0
/hidastusaika 1
Kiihdytys- 1. 1
/hidastusaika 2
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
KVS A Vain profiileissa Transparent16 ja Transparent32. Kenttavay- | 18
lasovittimen kautta vastaanotettu DCU-ohjaussanan bitti 10.
Varattu 19
SKV Vain DCU-profiilia varten. Siséanrakennetun kenttavaylalii- 20
téannan kautta vastaanotettu DCU-ohjaussanan bitti 10.
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
28.72  Taajuuden Parametrilla maaritetdan kiihdytysaika 1, joka tarvitaan sii- 20,000 s
kiihdytysaika 1 hen, etta taajuus muuttuu nollasta parametrilla 46.02 Taa-
Jjuuden skaalaus maéaritettyyn taajuuteen. Kun tdma taajuus
on saavutettu, kiihdytys jatkuu samalla nopeudella paramet-
rilla 30.14 Maksimitaajus maaritettyyn arvoon.
Jos ohje kasvaa nopeammin kuin asetettu kiihdytysaika,
moottori noudattaa kiihdytysaikaa.
Jos ohje kasvaa hitaammin kuin asetettu kiihdytysaika, moot-
torin taajuus noudattaa ohjetta.
Jos kiihdytysaika maaritetdan liian lyhyeksi, taajuusmuuttaja
kiihdyttéda automaattisesti pidempéaan siten, etta taajuusmuut-
tajan momenttirajoja ei yliteta.
0,000...1800,000 s | Kiihdytysaika 1. 10=1s
28.73  Taajuuden Parametrilla maaritetdan hidastusaika 1, joka tarvitaan siihen, | 20,000 s
hidastusaika 1 ettd taajuus muuttuu parametrilla 46.02 Taajuuden skaalaus
(ei parametrilla 30.74 Maksimitaajus) maaritetysta taajuu-
desta nollaan.
Jos on epailysta, ettd hidastusaika on liian lyhyt, tulee varmis-
taa, ettd DC-ylijannitteen saaté (30.30 Ylijdnnitesa&ts) on
kaytossa.
Huomaa: Jos lyhyttéa hidastusaikaa tarvitaan suurinertiaso-
velluksessa, on suositeltavaa varustaa taajuusmuuttaja jarru-
tuslaitteistolla, esimerkiksi jarrukatkojalla ja -vastuksella.
0,000...1800,000 s | Hidastusaika 1. 10=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
28.74  Taajuuden Maarittaa kiihdytysajan 2. Katso parametri 28.72 Taajuuden | 60,000 s

kiihdytysaika 2 kiihdytysaika 1.

0,000...1800,000 s | Kiihdytysaika 2. 10=1s
28.75  Taajuuden Maarittda hidastusajan 2. Katso parametri 28.73 Taajuuden | 60,000 s

hidastusaika 2 hidastusaika 1.

0,000...1800,000 s | Hidastusaika 2. 10=1s
28.76  Taaj. rampin Valitsee lahteen, joka pakottaa taajuusohjeen nollaan. Ei kdytéssé

nollausléhde 0 = Pakota taajuusohje nollaan

1 = Normaali toiminta

Kaytossa 0. 0

Ei kaytossa 1. 1

DI Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2

DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3

DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 170.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4

Di4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5

DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6

DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7

Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

28.82  Pydristyksen aika 1

Maarittda sarjan 1 kanssa kaytettévien kiihdytys- ja hidastus-
ramppien muodon.

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

Kiihdytys:

Lineaarimuoto:

28.82=0s
Nopeus

A

Lineaarimuoto:
28.82=0s

S-muotoinen kayra:
28.82>0s

S-muotoinen kayra:

/ 28.82>0s

" Aika

Hidastus:

Nopeus
A S-muotoinen kayra:

a— 2882>0s

Lineaarimuoto:

28.82=0s
S-muotoinen kayra:

28.82>0s

Lineaarimuoto:

28.82=0 s\

0,000 s

0,000...1800,000 s

Rampin muoto kiihdytyksen ja hidastuksen alussa ja lopussa.

10=1s

28.83  Pydristyksen aika 2

Maarittda sarjan 2 kanssa kaytettavien kiihdytys- ja hidastus-
ramppien muodon. Katso parametri 28.82 Pydristyksen aika
1.

0,000 s

0,000...1800,000 s

Rampin muoto kiihdytyksen ja hidastuksen alussa ja lopussa.

10=1s

28.92  Taajuusohje 3

Nayttaa taajuusohjeen parametrilla 28.13 Ulk1 taajuusfunktio
valitun toiminnon (jos kaytdssa) ja valinnan (19.11 Ulk1/Ulk2-
valinta) jalkeen. Katso sivulla 574 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

-500,00...
500,00 Hz

Taajuusohje valinnan jalkeen.

Katso
parametri
46.02
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
28.96  Taajuusohje 7 Nayttaa taajuusohjeen vakiotaajuuksien, ohjauspaneelin -
ohjeen jne. kaytdn jalkeen. Katso sivulla 574 oleva ohjaus-
kaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-500,00... Taajuusohje 7. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
28.97  Taajuusohje Nayttaa taajuusohjeen kriittisten taajuuksien kayton jalkeen -
rajoittamaton mutta ennen ramppia ja rajoitusta. Katso sivulla 575 oleva

ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

-500,00... Taajuusohje ennen ramppia ja rajoitusta. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
30 Rajat Taajuusmuuttajan toimintarajat.
30.01 Rajasana 1 Nayttaa rajasanan 1. -

Tama parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi Kuvaus
0 Momenttiraja 1 = Taajuusmuuttajan momenttia rajoitetaan moottorin saadolla
(alijannitesaato, virtasaatd, napakulman saato tai kippimomentin
saatd) tai parametreilla maaritetyilla rajoituksilla.
1...2 Varattu
3 Momenttiohje 1 = Momenttiohjeen rampin tuloa rajoitetaan parametrilla 26.09
maks. Maksimi momenttiohje 30.20 Maksimimomentti 1, 30.26 Tehoraja
moottoriin tai 30.27 Tehoraja vaihtosuuntaajaan. Katso kaavio
sivulla 523.
4 Momenttiohje 1 = Momenttiohjeen rampin tuloa rajoitetaan parametrilla 26.08 Minimi
min. momenttiohje 30.19 Minimimomentti 1, 30.26 Tehoraja moottoriin tai
30.27 Tehoraja vaihtosuuntaajaan. Katso kaavio sivulla 523.
5 Mom.ohje 1 = Ryntayssuoja rajoittaa momenttiohjetta maksiminopeusrajan
maks.nopeus (30.12 Maksiminopeus) perusteella
6 Mom.ohje 1 = Ryntayssuoja rajoittaa momenttiohjetta miniminopeusrajan (30.11
min.nopeus Miniminopeus) perusteella
7 Maks.nop. 1 = Nopeusohjetta rajoitetaan parametrilla 30.12 Maksiminopeus
ohjeraja
8 Min.nopeuden 1 = Nopeusohjetta rajoitetaan parametrilla 30.71 Miniminopeus
ohjeraja
9 Maks.taaj. 1 = Taajuusohjetta rajoitetaan parametrilla 30. 14 Maksimitaajus
ohjeraja
10 Min.taaj. ohjeraja |1 = Taajuusohjetta rajoitetaan parametrilla 30.13 Minimitaajuus
11...15 |Varattu

0000h...FFFFh Rajasana 1. 1=1
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

30.02

Momenttirajan tila

Nayttdd momenttisaatimen rajoituksen tilasanan.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi Kuvaus

0 Alijannite *1 = Valipiirin DC-alijannite

1 Ylijannite *1 = Valipiirin DC-ylijannite

2 Minimimomentti |*1 = Momenttia rajoitetaan parametrilla 30.79 Minimimomentti 1, 30.26
Tehoraja moottoriin tai 30.27 Tehoraja vaihtosuuntaajaan

3 Maksimimomentti|*1 = Momenttia rajoitetaan parametrilla 30.20 Maksimimomentti 1,
30.26 Tehoraja moottoriin tai 30.27 Tehoraja vaihtosuuntaajaan

4 Sisédinen virtaraja |1 = Vaihtosuuntaajan virtaraja (osoitettu biteilla 8...11) on kaytdssa

5 Kuorman kulma |(Vain kestomagneettimoottoreilla ja reluktanssimoottoreilla)
1 = Napakulman raja on aktiivinen, eli moottori ei voi tuottaa
suurempaa vaantdomomenttia.

6 Kippimomentti (Vain epatahtimoottoreilla)
Moottorin kippimomenttiraja on aktiivinen eli moottori ei voi tuottaa
suurempaa vaantdmomenttia.

7 Varattu

8 Terminen 1 = Paapiirin terminen raja rajoittaa tulovirtaa

9 Maksimivirta *1 = Maksimilahtovirtaa (jyax) rajoitetaan

10 Kayttajan virta  |*1 = Lahtdvirtaa rajoitetaan parametrilla 30.17 Maksimivirta

1 Terminen IGBT |*1 = Lahtdvirtaa rajoitetaan lasketulla termisella virta-arvolla

12 IGBT:n ylilampd |*1 = Lahtdvirtaa rajoitetaan arvioidun IGBT:n Iampétilan vuoksi

13 IGBT:n *1 = Lahtévirtaa rajoitetaan IGBT:n liitoslampdtilan vuoksi

ylikuormitus
14...15 |Varattu

*Kaytdssa voi olla samaan aikaan vain yksi biteisté 0...3 ja yksi biteista 9...11. Tavallisesti bitti

ilmoittaa ensin ylitettavan rajan.

0000h...FFFFh

Momenttirajan tilasana.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

30.11  Miniminopeus Maarittda sallitun nopeusalueen yhdessa parametrin 30.72 -1500,00 rpm

Maksiminopeus kanssa. Katso alla oleva kuva.

Positiivinen (tai nolla) miniminopeusarvo asettaa kaksi nope-

usaluetta, yhden positiivisen ja yhden negatiivisen.

Negatiivinen miniminopeusarvo asettaa yhden alueen.
VAROITUS! Parametrin 30.71 Miniminopeus abso-
luuttinen arvo ei saa olla suurempi kuin parametrin
30.12 Maksiminopeus absoluuttinen arvo.
VAROITUS! Vain nopeussaatdtilassa. Kayta taajuus-

A saatotilassa taajuusrajoja (30.73 ja 30.74).

Nopeus Nopeus 20.21 arvo = Pyyntd
A 30.17 arvo < 0 A 30.17arvo>=0
30.12
30.12 . Sallittu nopeusalue
Sallittu nopeusalue 30.11
o7 Aik 0 Aik
a 5011 g ! a
allittu nopeusalue
30.11 +(30.12) P
Nopous 20.21 arvo = Eteen
A 30.11 arvo >= 0
30.12
Sallittu nopeusalue
30.11
0 B .
-(30.11) Alka
-(30.12)
-30 000,00... Pienin sallittu nopeus. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
30.12  Maksiminopeus Maarittéda sallitun nopeusalueen yhdessa parametrin 30. 711 1500,00 rpm
Miniminopeus kanssa. Katso parametri 30.71 Miniminopeus.
Huomautus: Tama parametri ei vaikuta nopeuden kiihdytys-
ja hidastusramppien kestoihin. Katso parametri 46.07 Nopeu-
den skaalaus.
-30 000,00... Maksiminopeus. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
30.13  Minimitaajuus Maarittéda sallitun taajuusalueen yhdessa parametrin 30.74 -50,00 Hz
Maksimitaajus kanssa. Katso kuva.
Positiivinen minimitaajuusarvo (tai nolla) asettaa kaksi nope-
usaluetta, yhden positiivisen ja yhden negatiivisen.
Negatiivinen minimitaajuusarvo asettaa yhden alueen.
VAROITUS! Parametrin 30.13 Minimitaajuus abso-
luuttinen arvo ei saa olla suurempi kuin parametrin
30.14 Maksimitaajus absoluuttinen arvo.
2 VAROITUS! Vain taajuussaatétilassa.
Taai Taai
aajuus T’““S 20.21 arvo = Pyynto
A 30.13arvo <0 A 30.13arvo >= 0
30.14
30.14 ] ] Sallittu taajuusalue
Sallittu taajuusalue 30.13
0 > o>
Aika -(30.13) e I Aika
allittu taajuusalue
30.13 +(30.14) d
Taajuus
20.21 arvo = Eteen
A 30.13arvo >=0
30.14
Sallittu taajuusalue
30.13
7 Ak
+(30.13) ra
-(30.14)
-500,00... Minimitaajuus. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
30.14  Maksimitaajus Maarittaa sallitun taajuusalueen yhdessa parametrin 30.13 50,00 Hz
Minimitaajuus kanssa. Katso parametri 30.13 Minimitaajuus.
Huomautus: Tdma parametri ei vaikuta taajuuden kiihdytys-
ja hidastusramppien kestoihin. Katso parametri 46.02 Taajuu-
den skaalaus.
-500,00... Maksimitaajuus. Katso
500,00 Hz parametri
46.02
30.17  Maksimivirta Maarittdd moottorin sallitun maksimivirran. Arvo riippuu taa- | 2,92 A
juusmuuttajan tyypistd, ja se maaritetdan automaattisesti
nimellisarvon perusteella.
Jarjestelma asettaa oletusarvoksi 90 % nimellisarvosta, joten
parametrin arvoa voidaan tarvittaessa nostaa 10 %.
0,00...3,24 A Moottorin maksimivirta. 1=1A
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
30.18  Mom.rajan val. Valitsee lahteen, joka vaihtaa kahden ennalta maaritetyn Momenttira-
minimimomenttirajasarjan valilla. Jjasarja 1

0 = Parametrin 30.79 maarittdma minimimomenttiraja ja para-
metrin 30.20 maarittdma maksimimomenttiraja ovat aktiivisia.
1 = Parametrin 30.21 valitsema minimimomenttiraja ja para-
metrin 30.22 maarittdma maksimimomenttiraja ovat aktiivisia.
Kayttaja voi maarittda kaksi momenttirajarynmaa ja vaihtaa
ryhmien valilla kayttden binaarilahdettd, kuten digitaalituloa.
Ensimmainen rajapari maaritetdan parametreilla 30.79 ja
30.20. Toisella parilla on sekad minimirajaa (30.217) ettd maksi-
mirajaa (30.22) varten valintaparametrit, jotka sallivat valitta-
van analogisen lahteen (kuten analogiatulon) kayton.

30.21
0 —
All — 30.18
RS AN 1
PID — - -
30.23 —] 6/_ Kayttajan
Muy —] maarittama
minimimomenttiraja
30.19
30.22
0 p—
Al — 30.18
Al2 —
1
PID — N1
30.24 —| — | Kayttajan maarit-
Muu — 0 tama maksimimo-
menttiraja
30.20

Huomautus: Momenttia voidaan rajoittaa my6s muuten kuin
kayttajan maarittdmien rajojen perusteella, esimerkiksi tehon-
rajoituksella.

Momenttirajasarja 1 | 0 (Parametrin 30.79 maarittdma minimimomenttiraja ja para- |0
metrin 30.20 maarittdma maksimimomenttiraja ovat aktiivi-

sia.)
Momenttirajasarja 2 | 1 (Parametrin 30.217 valitsema minimimomenttiraja ja para- 1

metrin 30.22 maarittdma maksimimomenttiraja ovat aktiivi-

sia.)
D1 Digitaalitulo DI1 (parametri 170.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 170.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo DI4 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...10
SKV Vain DCU-profiilia varten. Sisaanrakennetun kenttavaylalii- 1

tannan kautta vastaanotettu DCU-ohjaussanan bitti 15.

Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
30.19  Minimimomentti 1 Maarittda taajuusmuuttajan minimimomenttirajan (prosent- -300,0 %
teina moottorin nimellismomentista). Katso kuvaaja paramet-
rin 30.18 Mom.rajan val. kohdalla.
Raja on kaytossa, kun
+ parametrilla 30.18 Mom.rajan val. valittu lahde on O tai
« parametrin 30.18 asetuksena on Momenttirajasarja 1.
-1600,0...0,0 % Minimimomenttiraja 1. Katso
parametri
46.03
30.20  Maksimimomentti 1 | Maarittda taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan (prosent- | 300,0 %
teina moottorin nimellismomentista). Katso kuvaaja paramet-
rin 30.18 Mom.rajan val. kohdalla.
Raja on kaytéssa, kun
+ parametrilla 30.18 Mom.rajan val. valittu lahde on O tai
« parametrin 30.18 asetuksena on Momenttirajasarja 1.
0,0...1600,0 % Maksimimomentti 1. Katso
parametri
46.03
30.21  Min.momentin 2 Maarittda taajuusmuuttajan minimimomenttirajan lahteen Minimimo-
l&hde (prosentteina moottorin nimellismomentista), kun mentti 2
+ parametrilla 30.18 Mom.rajan val. valittu 1ahde on 1 tai
« parametrin 30.18 asetuksena on Momenttirajasarja 2.
Katso kohdassa 30.718 Mom.rajan val. oleva kaavio.
Huomaa: Valitusta lahteesta saadut positiiviset arvot kdanne-
taan.
Nolla Ei kaytossa. 0
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 1
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 217). 2
Varattu 3...14
PID 40.01 PID-I&hd6n oloarvo (prosessi-PID-saatimen 1ahto). 15
Minimimomentti 2 30.23 Minimimomentti 2. 16
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
30.22  Maks.momentin 2 Maarittda taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan 1ahteen Maksimimo-
ldhde (prosentteina moottorin nimellismomentista), kun mentti 2
« parametrilla 30.78 Mom.rajan val. valittu Iahde on 1 tai
+ parametrin 30.18 asetuksena on Momenttirajasarja 2.
Katso kohdassa 30.78 Mom.rajan val. oleva kaavio.
Huomaa: Valitusta lahteesta saadut negatiiviset arvot kaan-
netaan.
Nolla Ei kaytossa. 0
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 1
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 2177). 2
Varattu 3...14
PID 40.01 PID-I&hdén oloarvo (prosessi-PID-saatimen 18htd). 15
Maksimimomentti 2 | 30.24 Maksimimomentti 2. 16

Muu

Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176).
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

30.23

Minimimomentti 2

Maarittaa taajuusmuuttajan minimimomenttirajan (prosent-

teina moottorin nimellismomentista), kun

« parametrilla 30.78 Mom.rajan val. valittu 1ahde on 1 tai

« parametrin 30.178 arvoksi on asetettu Momenttirajasarja 2

ja

¢ parametrin 30.21 Min.momentin 2 Idhde arvoksi on ase-
tettu Minimimomentti 2.

Katso kohdassa 30.718 Mom.rajan val. oleva kaavio.

-300,0 %

-1600,0...0,0 %

Minimimomenttiraja 2.

Katso
parametri
46.03

30.24

Maksimimomentti 2

Maarittaa taajuusmuuttajan maksimimomenttirajan (prosent-

teina moottorin nimellismomentista), kun

Raja on kaytossa, kun

« parametrilla 30.78 Mom.rajan val. valittu 1ahde on 1 tai

« parametrin 30.178 arvoksi on asetettu Momenttirajasarja 2

ja

« parametrin 30.22 Maks.momentin 2 ldhde arvoksi on ase-
tettu Maksimimomentti 2.

Katso kohdassa 30.78 Mom.rajan val. oleva kaavio.

300,0 %

0,0...1600,0 %

Maksimimomenttiraja 2.

Katso
parametri
46.03

30.26

Tehoraja moottoriin

Maarittéda sallitun maksimitehon, jonka vaihtosuuntaaja syot-
téda moottoriin. llmoitetaan prosentteina moottorin nimelliste-
hosta.

300,00 %

0,00...600,00 %

Suurin moottoriteho.

1=1%

30.27

Tehoraja
vaihtosuuntaajaan

Méarittaa sallitun maksimitehon, jonka moottori syéttaa vaih-
tosuuntaajaan. limoitetaan prosentteina moottorin nimellistehosta.
Huomautus: Jos sovellus, kuten pumppu tai puhallin, edellyt-
taa ettd moottori py6rii vain yhteen suuntaan, kayta nopeus-
tai taajuusrajaa (30. 11 Miniminopeus/30.13 Minimitaajuus) tai
suuntarajoitusta (20.21 Suunta). Al4 aseta parametrin 30.19
Minimimomentti 1 tai 30.27 Tehoraja vaihtosuuntaajaan
arvoksi 0 %, koska tall6in taajuusmuuttaja ei pysahdy oikein.

-300,00 %

-600,00...0,00 %

Suurin tuotantoteho.

1=1%

30.30

Ylijénnites&&té

Ottaa kayttoon valipiirin ylijannitesaadon. Suuren hitausmas-
san nopea jarruttaminen nostaa valipiirin jannitteen ylijannite-
rajan yli. Ylijannitesdato pienentaa jarrutusmomenttia
automaattisesti, jotta valipiirin jannite ei ylittaisi raja-arvoa.
Huomaa: Saadin ei saa olla kdytdssa, jos taajuusmuutta-
jassa on jarrukatkoja ja -vastus tai jarrutusenergiaa kayttava
syottoyksikko.

Kéytéssd

Ei Kaytdssa

Ylijannites&atd poissa kaytosta.

0

Kaytossa

Ylijannitesaatd kaytossa.

1

30.31

Alijénnites&éto

Ottaa kayttéon valipiirin alijannitesdadon. Jos valipiirin jannite
pienenee sy6ttétehon puuttumisen vuoksi, alijannitesaatod
pienentad automaattisesti moottorin momenttia, jotta jannite
pysyisi alarajan ylapuolella. Kun moottorin momenttia laske-
taan, hitausmassa kytkee virran takaisin taajuusmuuttajaan,
jolloin valipiiri pysyy virrallisena ja alijannitelaukaisu estetaan,
kunnes moottori on pysahtynyt vapaasti pyorien. Tama toimii
verkkokatkossaaténa suuren hitausmassan jarjestelmissa,
kuten keskipakopumpuissa tai puhaltimissa.

Kéytbssa

Ei kaytdssa

Alijannitesaatd pois kaytosta.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Kaytossa

Alijannitesaato kaytossa.

1

30.35

Virran ldmpdérajoitus

Ottaa lampétilaan perustuvan lahtévirran rajoituksen kayttoon
tai poistaa sen kaytosta. Rajoitus tulee poistaa kaytdsta vain,
jos sovellus edellyttda sen poistamista.

Kéytéssa

Ei kaytossa

Virran lampdrajoitus ei ole kaytdssa.

0

Kaytossa

Virran lamporajoitus on kaytossa.

1

30.36

Nopeusohjeen
valinta

Valitsee lahteen, joka vaihtaa kahden ennalta maéritetyn saa-
dettdvan nopeusrajan valilla.

0 = Parametrin 30.77 maarittdma miniminopeusraja ja para-
metrin 30.72 maarittdmé maksiminopeusraja ovat aktiivisia.

1 = Parametrilla 30.37 valittu miniminopeusraja ja paramet-
rilla 30.38 valittu maksiminopeusraja ovat aktiivisia.

Kéayttaja voi maarittaa kaksi nopeusrajaryhmaa ja vaihtaa ryh-
mien valilla kayttéden binaarilahdetta, kuten digitaalituloa.
Ensimmainen rajapari maaritetdan parametreilla 30.71 Min-
iminopeus ja 30.12 Maksiminopeus. Toisella parilla on seka
minimirajaa (30.37) ettd maksimirajaa (30.38) varten valinta-
parametrit, jotka sallivat valittavan analogisen lahteen (kuten
analogiatulon) kayton.

30.37

0 u—
Al — 30.36
A TAN

Miniminope —
— KaytiEjan -

us
Muu —] 0 madrittdma

miniminopeusraja
30.11

30.38

=

0 —]

All — 30.36
Al2 — G
Maksimino — | b
_/_

peus Kayttajan
Muy —] 0 maarittama
maksiminopeusraja

=

30.12

Ei valittu

Ei valittu

Séaadettavat nopeusrajoitukset eivat ole kaytossa.
(Parametrin 30.11 Miniminopeus maarittdma miniminopeus-
raja ja parametrin 30.72 Maksiminopeus maarittdma maksi-
minopeusraja ovat aktiivisia.)

Kéaytossa

Saadettavat nopeusrajoitukset ovat kaytdssa.

(Parametrin 30.37 Miniminopeuden Idhde maarittama mini-
minopeusraja ja parametrin 30.38 Maksiminopeuden Idhde
maarittdma maksiminopeusraja ovat aktiivisia.)

Ulk1 aktiivinen

Saadettavat nopeusrajoitukset ovat kaytossa, jos ULK1 on
aktiivinen.

Ulk2 aktiivinen

Saadettavat nopeusrajoitukset ovat kaytossa, jos ULK2 on
aktiivinen.

Momenttisaatd

Saadettavat nopeusrajoitukset ovat kdytéssa, jos momenti-
saatotila (moottorin vektoriohjaus) on aktiivinen.

DI1

Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivastetty tila, bitti 0).

DI2

Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1).

DI3

Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2).

~
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivastetty tila, bitti 3). 8
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 9
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 10
Varattu 1"
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
30.37  Miniminopeuden Maarittda taajuusmuuttajan miniminopeusrajoituksen lahteen | Minimino-
ldhde silloin, kun lahde on valittu parametrilla 30.36 Nopeusohjeen | peus
valinta.
Huomautus: Vain moottorin ollessa vektoriohjaustilassa. Jos
moottori on skalaariohjaustilassa, kayta taajuusrajoituksia
30.13 ja 30.14.
Nolla Ei kaytdssa. 0
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 1
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 2117). 2
Varattu 3...10
Miniminopeus 30.11 Miniminopeus. 1
Muu Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
30.38  Maksiminopeuden | Maarittda taajuusmuuttajan maksiminopeusrajoituksen l&h- Maksimino-
léhde teen silloin, kun lahde on valittu parametrilla 30.36 Nopeu- peus
sohjeen valinta.
Huomautus: Vain moottorin ollessa vektoriohjaustilassa. Jos
moottori on skalaariohjaustilassa, kayté taajuusrajoituksia
30.13ja 30.14.
Nolla Ei kaytossa. 0
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 1
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 217). 2
Varattu 3.1
Maksiminopeus 30.12 Maksiminopeus. 12

Muu

Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176).

31 Vikatoiminnot

Ulkoisten tapahtumien konfigurointi; taajuusmuuttajan virheti-
lannetoiminnan valinta.

31.01

Ulkoisen
tapahtuman 1 ldhde

Maarittéda ulkoisen tapahtuman 1 Iahteen.
Katso myds parametri 31.02 Ulkoisen tapaht. 1 tyyppi.

0 = Tapahtuman laukaisu
1 = Normaali toiminta

Ei aktiivinen
(tosi)

Aktiivinen (epatosi) | 0. 0
Ei aktiivinen (tosi) 1. 1
Varattu 2
DI Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 3
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 5
Di4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 7
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 8
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
31.02  Ulkoisen tapaht. 1 | Valitsee ulkoisen tapahtuman 1 tyypin. Vika
tyyppi
Vika Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa vian. 0
Varoitus Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoituksen. 1
31.03  Ulkoisen Maarittda ulkoisen tapahtuman 2 Iahteen. Katso myds para- | Ei aktiivinen
tapahtuman 2 ldhde | metri 31.04 Ulkoisen tapaht. 2 tyyppi. (tosi)
Lisatietoja valinnoista on parametria 31.01 Ulkoisen tapahtu-
man 1 ldhde kasittelevassa kohdassa.
31.04  Ulkoisen tapaht. 2 | Valitsee ulkoisen tapahtuman 2 tyypin. Vika
tyyppi
Vika Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa vian. 0
Varoitus Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoituksen. 1
31.05  Ulkoisen Maarittda ulkoisen tapahtuman 3 lahteen. Katso myds para- | Ei aktiivinen
tapahtuman 3 ldhde | metri 31.06 Ulkoisen tapaht. 3 tyyppi. (tosi)
Lisatietoja valinnoista on parametria 31.01 Ulkoisen tapahtu-
man 1 l&hde kasittelevissa kohdassa.
31.06  Ulkoisen tapaht. 3 | Valitsee ulkoisen tapahtuman 3 tyypin. Vika
tyyppi
Vika Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa vian. 0
Varoitus Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoituksen. 1
31.07  Ulkoisen Maarittaa ulkoisen tapahtuman 4 Iahteen. Katso myos para- | Ei aktiivinen
tapahtuman 4 ldhde | metri 31.08 Ulkoisen tapaht. 4 tyyppi. (tosi)
Lisatietoja valinnoista on parametria 31.01 Ulkoisen tapahtu-
man 1 l&hde kasittelevissa kohdassa.
31.08  Ulkoisen tapaht. 4 | Valitsee ulkoisen tapahtuman 4 tyypin. Vika
tyyppi
Vika Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa vian. 0
Varoitus Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoituksen. 1
31.09  Ulkoisen Maarittaa ulkoisen tapahtuman 5 lahteen. Katso my6s para- | Ei aktiivinen
tapahtuman 5 ldhde | metri 31.10 Ulkoisen tapaht. 5 tyyppi. (tosi)
Lisatietoja valinnoista on parametria 31.071 Ulkoisen tapahtu-
man 1 ldhde kasittelevissa kohdassa.
31.10  Ulkoisen tapaht. 5 | Valitsee ulkoisen tapahtuman 5 tyypin. Vika
tyyppi
Vika Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa vian. 0
Varoitus Ulkoinen tapahtuma aiheuttaa varoituksen. 1
31.11  Vian kuittauksen Parametrilla valitaan ulkoisen viankuittaussignaalin l1ahde. Ei kéytésséa
valinta Signaali kuittaa taajuusmuuttajan vikalaukaisun jalkeen, jos
vian syyta ei enaa esiinny.
0 -> 1 = Kuittaa
Huomaa: Viankuittausta kenttévaylaliitannasta noudatetaan
aina huolimatta siita, mika tman parametrin asetus on.
Ei kaytossa 0. 0
Ei kaytossa 1. 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 18

sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.07 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
Valvonta 3 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
31.12  Automaattinen Valitsee automaattisesti kuitattavat viat. Parametri on 16-bitti- | 000h
kuittaus nen sana, jonka jokainen bitti vastaa tiettya vikatyyppia. Kun
bitin asetus on 1, vastaava vika kuitataan automaattisesti.
VAROITUS! Varmista ennen toiminnon aktivointia,
etta se ei voi johtaa vaaratilanteisiin. Toiminto kaynnis-
taa taajuusmuuttajan automaattisesti ja jatkaa sen toi-
mintaa vian jalkeen.
Taman bindérisen luvun bitit vastaavat seuraavia vikoja:
Bitti Vika
0 Ylivirta
1 Ylijannite
2 Alijannite
3 Al-valvonnan vika
4...9 Varattu
10 Valittavissa oleva vika (katso parametri 31.13 Valittavissa oleva vika)
1" Ulkoinen vika 1 (parametrilla 31.01 Ulkoisen tapahtuman 1 l&hde valittavasta lahteesta)
12 Ulkoinen vika 2 (parametrilla 31.03 Ulkoisen tapahtuman 2 Idhde valittavasta lahteesta)
13 Ulkoinen vika 3 (parametrilla 31.05 Ulkoisen tapahtuman 3 ldhde valittavasta lahteesté)
14 Ulkoinen vika 4 (parametrilla 31.07 Ulkoisen tapahtuman 4 ldhde valittavasta lahteesta)
15 Ulkoinen vika 5 (parametrilla 31.09 Ulkoisen tapahtuman 5 Idhde valittavasta lahteesta)
0000h...FFFFh Automaattisen kuittauksen konfigurointisana. 1=1

31.13  Valittavissa oleva Maarittaa vian, joka voidaan kuitata automaattisesti paramet- | 0000h

vika rilla 31.12 Automaattinen kuittaus, bitti 10.
Viat on lueteltu luvussa Vianetsinta (sivu 454).
0000h...FFFFh Vikakoodi. 10=1

31.14  Yritysten m&éara Maarittaa, kuinka monta kertaa taajuusmuuttaja yrittaa kuitata | 0

vian parametrilla 31.15 Yritysaika yhteensé asetetussa
ajassa.
0...5 Automaattisten kuittausyritysten maara. 10=1
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

31.15

Yritysaika yhteensé

Maarittda automaattisen viankuittauksen aikaikkunan. Taman
aikajakson aikana tehtavien kuittausyritysten enimmaismaara
maaritetdan parametrilla 31.14 Yritysten maéara.
Huomautus: Jos vikatila ei poistu, eika sité pystyta kuittaa-
maan, jokainen kuittausyritys muodostaa tapahtuman ja aloit-
taa uuden aikaikkunan. Kaytanndssa tama tarkoittaa, etta jos
maaritetty kuittausyritysmaara (317.74), tehty maaritetyin
valein (31.16), kestad kauemmin kuin parametrilla 37.75
valittu arvo, taajuusmuuttaja jatkaa viankuittausyrityksia niin
kauan, ettd vian syy poistuu.

30,0s

1,0...600,0 s

Viankuittausaika.

10=1s

31.16

Viiveaika

Maarittad ajan, jonka taajuusmuuttaja odottaa vian havaitse-
misen jalkeen, ennen kuin se yrittda kuitata vian automaatti-
sesti. Katso parametri 31.12 Automaattinen kuittaus.

0,0s

0,0...120,0 s

Automaattisen viankuittauksen viive.

10=1s

31.19

Moottorin
vaihekatkos

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi moottorin vaiheen

menetykseen.

Moottorin ollessa skalaariohjaustilassa:

« Valvonta aktivoituu, kun moottorin nimellistaajuuden ylitys
on 10 %. Jos jonkin vaiheen virta pysyy alhaisena maara-
tyn ajan, taajuusmuuttaja antaa lahtévaihevian.

+ Jos moottorin nimellisvirta on alle 1/6 taajuusmuuttajan
nimellisvirrasta tai taajuusmuuttajaan ei ole liitetty mootto-
ria, ABB suosittelee moottorin l1ahtévaihevahtitoiminnon
poistamista kaytosta.

Vika

Ei toimintoa

Ei toimintoa.

Vika

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 3381 L&hdén vaihekatkos.

31.21

Sy6tén vaihekatkos

Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi sy6tdn vaihehaviéon.

Vika

Ei toimintoa

Ei toimintoa.

Vika

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 3130 Syétén vaihekatkos.

-
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

31.22

STO-ilmoitus
kéy/seis

Valitsee, mita ilmoituksia jarjestelma antaa, kun yksi tai
molemmat Safe torque off (STO) -signaalit kytketaan pois tai
menetetaan. limoituksiin vaikuttaa myés se, onko taajuus-
muuttaja talléin kdynnisséa vai pysaytettyna.

Seuraavat taulukot eri vaihtoehdoista esittavat tiettyjen ase-

tusten voimassa ollessa annetut ilmoitukset.

Varoituksia, tapahtumia tai ei iimoitusta -asetusta kenttavayla-

ohjauksen kanssa kaytettédessa tarkista, ettd parametrin

06.18 bitti 7 STO = 0 ennen kaynnistyskomennon antamista.

Huomautuksia:

* Tama parametri ei vaikuta STO-toiminnon varsinaiseen toi-
mintaan. STO-toiminto toimii tAman parametrin asetuk-
sesta riippumatta: kdynnissa oleva taajuusmuuttaja
pysahtyy, jos yksi tai molemmat STO-signaalit poistuvat,
eika kaynnisty, ennen kuin molemmat STO-signaalit on
palautettu ja kaikki viat kuitattu.

* Yhden STO-signaalin menetyksesta seuraa aina vika, silla
se tulkitaan virhetoiminnoksi.

Lisatietoja STO-signaaleista on taajuusmuuttajan Laiteop-

paan luvussa Safe torque off -toiminto.

Vika/Vika

Vika/Vika

Tulosignaa-
lit limoitus (kdynnissi tai pysaytettyni)
IN1 | IN2

0 0 Vika 5091 Safe torque off

Viat 5091 Safe torque off ja

0 1 FA81 Safe torque off 1

Viat 5091 Safe torque off ja

1 0 FA82 Safe torque off 2

1 1 (Normaali toiminta)

Vika/Varoitus

Tulosignaa-

lit limoitus

IN1 | IN2 Kaynnissa Pysaytetty

Vika 5091 Safe torque | Varoitus AS5A0 Safe

0 0 off torque off

Viat 5091 Safe torque | Varoitus A5A0 Safe
offja FA81 Safe torque | torque off ja vika FA81
off 1 Safe torque off 1

Viat 5091 Safe torque | Varoitus A5A0 Safe
off ja FA82 Safe torque | torque off ja vika FA82
off 2 Safe torque off 2

(Normaali toiminta)

Vika/Tapahtuma

Tulosignaa-

lit limoitus

IN1 | IN2 Kaynnissa Pysaytetty

Vika 5091 Safe torque

0 0 off

Tapahtuma B5A0 Safe
torque off

Viat 5091 Safe torque
offja FA81 Safe torque
off 1

Tapahtuma B5A0 Safe
torque off ja vika FA81
Safe torque off 1

Viat 5091 Safe torque
off ja FA82 Safe torque
off 2

Tapahtuma B5A0 Safe
torque off ja vika FA82
Safe torque off 2

(Normaali toiminta)
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Varoitus/Varoitus 3
Tulosignaa-
lit limoitus (kdynnissi tai pysaytettyni)
IN1 | IN2
0 0 Varoitus A5A0 Safe torque off
Varoitus A5A0 Safe torque off ja vika FA81
0 1
Safe torque off 1
Varoitus A5A0 Safe torque off ja vika FA82
1 0
Safe torque off 2
1 1 (Normaali toiminta)
Tapahtuma/Tapah- 4
tuma Tulosignaa-
lit limoitus (kdynnissi tai pysaytettyni)
IN1 | IN2
0 0 Tapahtuma B5A0 STO-tapahtuma
0 1 Tapahtuma B5A0 STO-tapahtuma ja vika FA81
Safe torque off 1
1 0 Tapahtuma B5A0 STO-tapahtuma ja vika FA82
Safe torque off 2
1 1 (Normaali toiminta)
Ei ilmoitusta / Ei 5
ilmoitusta Tulosignaa-
lit limoitus (kdynnissa tai pysaytettyna)
IN1 | IN2
0 0 Ei valintaa
0 1 Vika FA81 Safe torque off 1
1 0 Vika FA82 Safe torque off 2
1 1 (Normaali toiminta)
31.23  Kaapelointi- tai Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi vaaraan verkkokaa- | Vika
maasulkuvika pelin ja moottorikaapelin kytkentaan (verkkokaapeli on ehka
kytketty taajuusmuuttajan moottoriliitdntaan).
Ei toimintoa Ei toimintoa. 0
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 3181 Kaapelointi- tai maa- 1
sulkuvika.
31.24  Moottorin jumisuoja | Valitsee tavan, jolla taajuusmuuttaja toimii moottorin jumitilan- | Ei toimintoa
teessa.
Jumitilanne maéaritetdan seuraavasti:
« Taajuusmuuttaja ylittda jumivirtarajan (37.25 Jumin virta-
raja) ja
« lahtotaajuus on alle parametrilla 31.27 Jumin taajuusraja
maaritetyn arvon tai moottorin nopeus on alle parametrilla
31.26 Jumin nopeusraja maaritetyn tason ja
< edella mainitut ehdot ovat olleet voimassa pidempaan kuin
parametrilla 37.28 Jumiaika asetettu aika.
Ei toimintoa Ei toimintoa (jumivalvonta poissa kaytdsta). 0
Varoitus Taajuusmuuttaja antaa varoituksen A780 Moottorin jumi. 1
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 7121 Moottorin jumi. 2
31.25  Jumin virtaraja Jumin virtaraja prosentteina moottorin nimellisvirrasta. Katso | 200,0 %

parametri 31.24 Moottorin jumisuoja.

0,0...1600,0 %

Jumin virtaraja.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
31.26  Jumin nopeusraja | Jumin nopeusraja kierroksina minuutissa (rpm) Katso para- 150,00 rpm
metri 31.24 Moottorin jumisuoja.
0,00... Jumin nopeusraja. Katso
10000,00 rpm parametri
46.01
31.27  Jumin taajuusraja Jumin taajuusraja. Katso parametri 31.24 Moottorin jumi- 15,00 Hz
suoja.
Huomaa: Rajan asettamista alhaisemmaksi kuin 10 Hz ei
suositella.
0,00...1 000,00 Hz | Jumin taajuusraja. Katso
parametri
46.02
31.28  Jumiaika Jumiaika. Katso parametri 31.24 Moottorin jumisuoja. 20s
0...3600 s Jumiaika. -
31.30  Ylinopeusraja Tama parametri maarittda yhdessa parametrien 30.77 Minimi- | 500,00 rpm
nopeus ja 30.12 Maksiminopeus kanssa moottorin suurim-
man sallitun nopeuden (ylinopeussuoja). Jos nopeus (24.02
Nopeuden oloarvon tak.kytk.) ylittda parametrilla 30. 11 tai
30.12 maaritetyn nopeusrajan marginaalilla, joka on suurempi
kuin tdman parametrin arvo, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan
7310 Ylinopeus.
VAROITUS! Tama toiminto valvoo nopeutta vain
moottorin vektoriohjaustilassa. Toiminto ei ole kay-
tdssa moottorin skalaariohjaustilassa.
Esimerkki: Jos maksiminopeus on 1 420 rpm ja nopeusmar-
ginaali on 300 rpm, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan nopeu-
dessa 1 720 rpm.
Nopeus (24.02)
A Ylinopeuden laukaisutaso
31.30
30.12
0 >
Aika
30.11
31.30
V_ - - = Ymo@dalamaisaasg
0,00... Ylinopeusmarginaali. Katso
10 000,00 rpm parametri

46.01
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

31.31

Taajuuden
laukaisumarginaali

Tama parametri maarittda yhdessa parametrien 30.73 Minim-
itaajuus ja 30.14 Maksimitaajus kanssa moottorin suurimman
sallitun taajuuden (ylitaajuussuoja). Ylitaajuuden laukaisuta-
son absoluuttinen arvo lasketaan lisddmalla taman paramet-
rin arvo parametrin 30.73 Minimitaajuus ja 30.14
Maksimitaajus absoluuttisen arvoon riippuen siita, kumpi
arvoista on suurempi.

Jos lahtotaajuus (01.06 Léhtotaajuus) ylittaa ylitaajuuden lau-
kaisutason eli jos laht6taajuuden absoluuttinen arvo ylittaa yli-
taajuuden laukaisutason absoluuttisen arvon,
taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 73F0 Ylitaajuus.

Taajuus

A Ylitaajuuden laukaisutaso

30.14
+ ABS (30.14)

ABS (30.14) Aika
30.13

Ylitaajuuden laukaisutaso

15,00 Hz

0,00...10000,00 Hz

Ylitaajuusmarginaali.

1=1Hz

31.32

Haétérampin
valvonta

Parametrit 31.32 Hatdrampin valvonta ja 31.33 Hatdrampin
valvontaviive maarittdvat yhdessa parametrin 24.02 Nopeu-
den oloarvon tak.kytk. derivaatan kanssa hatapysaytystapo-
jen Off1 ja Off3 valvontatoiminnon.

Valvonta perustuu joko

* moottorin pysahtymiseen kuluvan ajan seurantaan tai

« todellisen ja odotetun hidastusajan vertailuun.

Jos parametrin arvoksi on maaritetty 0 %, suurin sallittu
pysaytysaika maaritetdan suoraan parametrilla 37.33.
Muussa tapauksessa 371.32 maarittda suurimman sallitun
poikkeaman odotetusta hidastusajasta, joka lasketaan para-
metreista 23.11...23.15 (Off1) tai 23.23 Hétapyséytyksen aika
(Off3). Jos todellinen hidastusnopeus (24.02) poikkeaa liikaa
odotetusta hidastusajasta, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan
73B0 Héatdrampin virhe, asettaa parametrin 06.17 Taa-
Jjuusmuuttajan tilasana 2 bitin 8 ja pysahtyy vapaasti pyorien.
Jos parametrin 31.32 arvoksi on asetettu 0 % ja parametrin
31.33 arvoksi on asetettu 0 s, hatapysaytysrampin valvonta ei
ole kaytossa.

Katso myds parametri 21.04 Hétédpyséaytystapa.

0 %

0...300 %

Suurin sallittu poikkeama odotetusta hidastusajasta.

1=1%
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
31.33  Héatdrampin Jos parametrin 31.32 Hétdrampin valvonta arvoksi on ase- Os
valvontaviive tettu 0 %, talla parametrilla maaritetaan suurin sallittu aika,

jonka hatapysaytys (Off1 tai Off3) saa kestaa. Jos moottori ei
ole pysahtynyt tdmén ajan kuluttua, taajuusmuuttaja laukeaa
vikaan 73B0 Hétdrampin virhe, asettaa parametrin 06.17 Taa-
Jjuusmuuttajan tilasana 2 bitin 8 ja pysahtyy vapaasti pyorien.
Jos parametrin 37.32 arvoksi on asetettu muu kuin 0 %, talla
parametrilla maéritetdan hatapysaytyskomennon ja valvon-
nan aktivoinnin valinen viive. ABB suosittelee lyhyen viiveen
maarittamista, jotta nopeuden muutosnopeus ehtii tasaantua.

0...100 s Suurin sallittu hidastusaika tai valvonnan aktivointiviive. 1=1s
31.35  Pé&épuhaltimen Valitsee, kuinka taajuusmuuttaja reagoi paajaahdytyspuhalti- | Varoitus
vikatoiminto men vikaan.

Huomautus: Jos kaytdssa on vaihtosuuntaajayksikko, jossa

on samassa rungossa yksi tai useita paapuhaltimia, laite

saattaa pystya jatkamaan toimintaa my6s yhden moduulin

paapuhaltimen pyséahdyttya. Jos jarjestelmasséa havaitaan

puhallinvika, ohjausohjelma tekee automaattisesti seuraavat

toiminnot:

* saatda moduulin toisen puhaltimen kdymaan taydella
nopeudella

* saatda muiden moduulien (mikali kaytdssa) puhaltimet
kadymaan taydella nopeudella

« pienentaa kytkentataajuuden minimiarvoon ja

« kytkee moduulien valisen lampétilaeron valvonnan pois
kaytosta.

Jos parametrin arvoksi on asetettu Vika, vaihtosuuntaajamo-

duuli laukeaa vikaan mutta suorittaa silti edella luetellut toi-

minnot. Muussa tapauksessa vaihtosuuntaaja yrittaa jatkaa

toimintaa.

Vika Laukaisee vian, jos nopeus on pienempi kuin ID-ajon tulos tai | 0
ennalta maaritetty arvo.

-

Varoitus Laukaisee varoituksen, jos nopeus on pienempi kuin ID-ajon
tulos tai ennalta méaaritetty arvo.

Ei toimintoa Ei toimintoa. 2
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| Nro Nimi/arvo | Kuvaus Oletus/KV16
32 Valvonta Signaalin valvontatoimintojen 1...6 konfigurointi.
Valvottavaksi voidaan valita kuusi arvoa. Varoitus tai vika syn-
tyy, kun maaritetyt raja-arvot ylittyvat.
Lisatietoja on kohdassa Signaalin valvonta (sivulla 167).

32.01  Valvontatila Signaalin valvonnan tilasana. 0000b
limoittaa, ovatko signaalin valvontatoiminnoilla valvotut arvot
raja-arvojen sisa- vai ulkopuolella.

Huomaa: Parametreilla 32.06, 32.16, 32.26, 32.36, 32.46 ja
32.56 maaritetyilla taajuusmuuttajan toiminnoilla ei ole vaiku-
tusta tdhan sanaan.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Valvonta 1 aktiivinen 1 = Parametrilla 32.07 valittu signaali on asetettujen raja-
arvojen ulkopuolella.
1 Valvonta 2 aktiivinen 1 = Parametrilla 32.17 valittu signaali on asetettujen raja-
arvojen ulkopuolella.
2 Valvonta 3 aktiivinen 1 = Parametrilla 32.27 valittu signaali on asetettujen raja-
arvojen ulkopuolella.
3 Valvonta 4 aktiivinen 1 = Parametrilla 32.37 valittu signaali on asetettujen raja-
arvojen ulkopuolella.
4 Valvonta 5 aktiivinen 1 = Parametrilla 32.47 valittu signaali on asetettujen raja-
arvojen ulkopuolella.
5 Valvonta 6 aktiivinen 1 = Parametrilla 32.27 valittu signaali on asetettujen raja-
arvojen ulkopuolella.
6...15 |Varattu
0000...0111b Signaalin valvonnan tilasana. 1=1

32.05 Valvontatoiminto 1 | Valitsee signaalin valvontatoiminnon 1. Maarittda, kuinka val- | Ei kdytésséd
vottua signaalia (katso parametri 32.07) verrataan sen ala- ja
ylarajoihin (32.09 ja 32.10). Ehdon tayttyessa suoritettava toi-
minto valitaan parametrilla 32.06.

Ei kaytossa Signaalin valvonta 1 ei kaytossa. 0

Alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alarajan alapuolelle. | 1

Ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylarajan ylapuo- 2
lelle.

Abs. alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 3
alle (absoluuttisen) alarajan.

Abs. ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo nou- 4
see yli (absoluuttisen) ylarajan.

Molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alle alarajan tai nou- | 5
see yli ylarajan.

Abs. molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 6
alle (absoluuttisen) alarajan tai nousee yli (absoluuttisen) yla-
rajan.

Hystereesi Toiminto suoritetaan aina, kun signaali nousee ylarajan + 0,5 |7
- hystereesialue (32.11 Valvonnan 1 hystereesi) ylapuolelle.
Toiminnon aktivointi poistetaan, jos signaali laskee alarajan -

0,5 - hystereesialue alapuolelle.

32.06 Valvonnan 1 Valitsee, muodostaako taajuusmuuttaja vian, varoituksen vai | Ei toimintoa

toiminto ei kumpaakaan, kun signaalin valvonnan 1 valvoma arvo ylit-
taa raja-arvot.

Huomaa: Téama parametri ei vaikuta parametrin 32.01 Val-
vontatila ilmaisemaan tilaan.

Ei toimintoa Varoitusta tai vikaa ei muodosteta. 0
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Varoitus Varoitus A8B0 ABB Signaalin valvonta 1 annetaan. 1
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80B0 Signaalin valvonta 1. |2
Vika jos kdynnissa | Jos taajuusmuuttaja on kdynnissa, se laukeaa vikaan 80B0 |3
Signaalin valvonta 1.
32.07  Valvonnan 1 Valitsee signaalin valvontatoiminnolla 1 valvottavan signaalin. | Taajuus
signaali
Nolla Ei kaytossa. 0
Nopeus 01.01 Moottorin nopeus (sivu 179). 1
Varattu 2
Taajuus 01.06 Lahtétaajuus (sivu 179). 3
Virta 01.07 Moottorin virta (sivu 179). 4
Varattu 5
Momentti 01.10 Moottorin momentti (sivu 179). 6
Tasajannite 01.11 Tasajédnnite (sivu 179). 7
Lahtoteho 01.14 Lahtéteho (sivu 180). 8
Al1 12.11 Al1 oloarvo (sivu 209). 9
Al2 12.21 Al2 oloarvo (sivu 211). 10
Varattu 11...17
Nopeusohje rampin | 23.017 Nopeusohjeen rampin tulo (sivu 253). 18
tulo
Nopeusohjeen 23.02 Nopeusohjeen rampin 1&hté (sivu 253). 19
rampin lahto
Kaytetty 24.01 Kéytetty nopeusohje (sivu 257). 20
nopeusohje
Kaytetty 26.02 Momenttiohje (sivu 262). 21
momenttiohje
Kaytetty 28.02 Taajuusohje rampin 1&hté (sivu 267). 22
taajuusohje
Vaihtosuuntaajan 05.11 Vaihtosuuntaajan I&dmpétila (sivu 185). 23
lampétila
PID-s&adon lahtd 40.01 PID-I&hd6n oloarvo (sivu 325). 24
PID- 40.02 PID-takaisinkytkenn. oloarvo (sivu 325). 25
takaisinkytkenta
Prosessi-PID:n 40.03 PID-ohjearvon oloarvo (sivu 325). 26
asetusarvo
Prosessi-PID:n 40.04 PID-eroarvon oloarvo (sivu 325). 27
eroarvo
Muu Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
32.08  Valvonnan 1 Parametrilla maaritetdéan signaalin valvonnalla 1 valvotun sig- | 0,000 s
suodatusaika naalin suodatusaikavakio.
0,000...30,000 s Signaalin suodatusaika. 1000=1s
32.09  Valvonnan 1 alaraja | Maarittaa signaalin valvonnan 1 alarajan. 0,00
-21474836,00... Alaraja. -
21474836,00
32.10  Valvonnan 1 yldraja | Maarittada signaalin valvonnan 1 ylarajan. 0,00

-21474836,00...
21474836,00

Ylaraja.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
32.11  Valvonnan 1 Maarittada signaalin valvonnan 1 valvoman signaalin hysteree- | 0,00
hystereesi sin. Tama parametri koskee kaikkia parametrin 32.05 Valvon-
tatoiminto 1 valintoja, ei pelkka hystereesia (7).
Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylarajan + 0.5 -
hystereesialue ylapuolelle. Toiminnon aktivointi poistetaan,
jos signaali laskee alarajan - 0,5 - hystereesialue alapuolelle.
0,00...100000,00 Hystereesi. -

32.15  Valvontatoiminto 2 | Valitsee signaalin valvontatoiminnon 2. Maarittaa, kuinka val- | Ei kdytéssa
vottua signaalia (katso parametri 32.17) verrataan sen ala- ja
ylarajoihin (32.19 ja 32.20). Ehdon tayttyessa suoritettava toi-
minto valitaan parametrilla 32.716.

Ei kaytossa Signaalin valvonta 2 ei kaytossa. 0

Alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alarajan alapuolelle. | 1

Ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylérajan ylapuo- 2
lelle.

Abs. alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 3
alle (absoluuttisen) alarajan.

Abs. ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo nou- 4
see yli (absoluuttisen) ylarajan.

Molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alle alarajan tai nou- | 5
see yli ylarajan.

Abs. molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 6
alle (absoluuttisen) alarajan tai nousee yli (absoluuttisen) yla-
rajan.

Hystereesi Toiminto suoritetaan aina, kun signaali nousee ylarajan + 0,5 - 7
hystereesialue (32.21 Valvonnan 2 hystereesi) ylapuolelle.
Toiminnon aktivointi poistetaan, jos signaali laskee alarajan -

0,5 - hystereesialue alapuolelle.

32.16  Valvonnan 2 Valitsee, muodostaako taajuusmuuttaja vian, varoituksen vai | Ei toimintoa

toiminto ei kumpaakaan, kun signaalin valvonnan 2 valvoma arvo ylit-
taa raja-arvot.

Huomaa: Tama parametri ei vaikuta parametrin
32.01 Valvontatila iimaisemaan tilaan.

Ei toimintoa Varoitusta tai vikaa ei muodosteta. 0

Varoitus Varoitus A8B1 ABB Signaalin valvonta 2 annetaan. 1

Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80B1 Signaalin valvonta 2. |2

Vika jos kdynnissa | Jos taajuusmuuttaja on kdynnissa, se laukeaa vikaan 80B0 |3
Signaalin valvonta 1.

32.17  Valvonnan 2 Valitsee signaalin valvontatoiminnolla 2 valvottavan signaalin. | Virta

signaali Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
32.07 Valvonnan 1 signaali kasittelevassa kohdassa.

32.18  Valvonnan 2 Parametrilla maaritetdan signaalin valvonnalla 2 valvotun sig- | 0,000 s

suodatusaika naalin suodatusaikavakio.

0,000...30,000 s Signaalin suodatusaika. 1000=1s

32.19  Valvonnan 2 alaraja | Maarittéa signaalin valvonnan 2 alarajan. 0,00

-21474836,00... Alaraja. -

21474836,00

32.20  Valvonnan 2 yléraja | Maarittda signaalin valvonnan 2 ylarajan. 0,00

-21474836,00...
21474836,00

Ylaraja.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
32.21  Valvonnan 2 Maarittaa signaalin valvonnan 2 valvoman signaalin hysteree- | 0,00
hystereesi sin. Tama parametri koskee kaikkia parametrin 32.15 Valvon-
tatoiminto 2 valintoja, ei pelkka hystereesia (7).
Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylarajan + 0.5 -
hystereesialue ylapuolelle. Toiminnon aktivointi poistetaan,
jos signaali laskee alarajan - 0,5 - hystereesialue alapuolelle.
0.00...100000.00 Hystereesi. -
32.25  Valvontatoiminto 3 | Valitsee signaalin valvontatoiminnon 3. Maarittaa, kuinka val- | Ei kdytéssa
vottua signaalia (katso parametri 32.27) verrataan sen ala- ja
ylarajoihin (32.29 ja 32.30). Ehdon tayttyessa suoritettava toi-
minto valitaan parametrilla 32.26.
Ei kaytossa Signaalin valvonta 3 ei kaytossa. 0
Alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alarajan alapuolelle. | 1
Ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylarajan ylapuo- 2
lelle.
Abs. alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 3
alle (absoluuttisen) alarajan.
Abs. ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo nou- 4
see yli (absoluuttisen) ylarajan.
Molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alle alarajan tai nou- | 5
see yli ylarajan.
Abs. molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 6
alle (absoluuttisen) alarajan tai nousee yli (absoluuttisen) yla-
rajan.
Hystereesi Toiminto suoritetaan aina, kun signaali nousee ylarajan +0,5- | 7
hystereesialue (32.31 Valvonnan 3 hystereesi) ylapuolelle.
Toiminnon aktivointi poistetaan, jos signaali laskee alarajan -
0,5 - hystereesialue alapuolelle.
32.26  Valvonnan 3 Valitsee, muodostaako taajuusmuuttaja vian, varoituksen vai | Ei toimintoa
toiminto ei kumpaakaan, kun signaalin valvonnan 3 valvoma arvo ylit-
taa raja-arvot.
Huomaa: Tama parametri ei vaikuta parametrin 32.01 Val-
vontatila iimaisemaan tilaan.
Ei toimintoa Varoitusta tai vikaa ei muodosteta. 0
Varoitus Varoitus A8B2 ABB Signaalin valvonta 3 annetaan. 1
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80B2 Signaalin valvonta 3. |2
Vika jos kdynnissa | Jos taajuusmuuttaja on kdynnissa, se laukeaa vikaan 80B0 |3
Signaalin valvonta 1.
32.27  Valvonnan 3 Valitsee signaalin valvontatoiminnolla 3 valvottavan signaalin. | Momentti
signaali Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
32.07 Valvonnan 1 signaali kasittelevassa kohdassa.
32.28  Valvonnan 3 Parametrilla maaritetdan signaalin valvonnalla 3 valvotun sig- | 0,000 s
suodatusaika naalin suodatusaikavakio.
0,000...30,000 s Signaalin suodatusaika. 1000=1s
32.29  Valvonnan 3 alaraja | Maéarittaa signaalin valvonnan 3 alarajan. 0.00
-21474836,00... Alaraja. -
21474836,00
32.30  Valvonnan 3 yléraja | Maarittaa signaalin valvonnan 3 ylarajan. 0.00

-21474836,00...
21474836,00

Ylaraja.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
32.31  Valvonnan 3 Maarittada signaalin valvonnan 3 valvoman signaalin hysteree- | 0,00
hystereesi sin. Tama parametri koskee kaikkia parametrin 32.25 Valvon-
tatoiminto 3 valintoja, ei pelkka hystereesia (7).
Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylarajan + 0.5 -
hystereesialue ylapuolelle. Toiminnon aktivointi poistetaan,
jos signaali laskee alarajan - 0,5 - hystereesialue alapuolelle.
0.00...100000.00 Hystereesi. -

32.35  Valvontatoiminto 4 | Valitsee signaalin valvontatoiminnon 4. Maarittaa, kuinka val- | Ei kdytéssa
vottua signaalia (katso parametri 32.37) verrataan sen ala- ja
ylarajoihin (32.39 ja 32.30). Ehdon tayttyessa suoritettava toi-
minto valitaan parametrilla 32.36.

Ei kaytossa Signaalin valvonta 4 ei kaytossa. 0

Alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alarajan alapuolelle. | 1

Ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylérajan ylapuo- 2
lelle.

Abs. alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 3
alle (absoluuttisen) alarajan.

Abs. ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo nou- 4
see yli (absoluuttisen) ylarajan.

Molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alle alarajan tai nou- | 5
see yli ylarajan.

Abs. molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 6
alle (absoluuttisen) alarajan tai nousee yli (absoluuttisen) yla-
rajan.

Hystereesi Toiminto suoritetaan aina, kun signaali nousee ylarajan + 0,5 - | 7
hystereesialue (32.41 Valvonnan 4 hystereesi) ylapuolelle.
Toiminnon aktivointi poistetaan, jos signaali laskee alarajan -

0,5 - hystereesialue alapuolelle.

32.36  Valvonnan 4 Valitsee, muodostaako taajuusmuuttaja vian, varoituksen vai | Ei toimintoa

toiminto ei kumpaakaan, kun signaalin valvonnan 4 valvoma arvo ylit-
taa raja-arvot.

Huomaa: Tama parametri ei vaikuta parametrin 32.01 Val-
vontatila iimaisemaan tilaan.

Ei toimintoa Varoitusta tai vikaa ei muodosteta. 0

Varoitus Varoitus A8B3 ABB Signaalin valvonta 4 annetaan. 1

Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80B3 Signaalin valvonta 4. |2

Vika jos kdynnissa | Jos moottori kdy, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80B0 Sig- |3
naalin valvonta 1.

32.37  Valvonnan 4 Valitsee signaalin valvontatoiminnolla 4 valvottavan signaalin. | Nolla

signaali Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
32.07 Valvonnan 1 signaali kasittelevassa kohdassa.

32.38  Valvonnan 4 Parametrilla maaritetdan signaalin valvonnalla 4 valvotun sig- | 0,000 s

suodatusaika naalin suodatusaikavakio.

0,000...30,000 s Signaalin suodatusaika. 1000=1s

32.39  Valvonnan 4 alaraja | Maarittéa signaalin valvonnan 4 alarajan. 0.00

-21474836,00... Alaraja. -

21474836,00

32.40  Valvonnan 4 yléraja | Maarittda signaalin valvonnan 4 ylarajan. 0.00

-21474836,00... Ylaraja. -

21474836,00
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
32.41  Valvonnan 4 Maarittaa signaalin valvonnan 4 valvoman signaalin hysteree- | 0,00
hystereesi sin. Tama parametri koskee kaikkia parametrin 32.35 Valvon-
tatoiminto 4 valintoja, ei pelkka hystereesia (7).
Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylarajan + 0.5 -
hystereesialue ylapuolelle. Toiminnon aktivointi poistetaan,
jos signaali laskee alarajan - 0,5 - hystereesialue alapuolelle.
0.00...100000.00 Hystereesi. -

32.45 Valvontatoiminto 5 | Valitsee signaalin valvontatoiminnon 5. Maarittaa, kuinka val- | Ei kdytéssa
vottua signaalia (katso parametri 32.47) verrataan sen ala- ja
ylarajoihin (32.49 ja 32.40). Ehdon tayttyessa suoritettava toi-
minto valitaan parametrilla 32.46.

Ei kaytossa Signaalin valvonta 5 ei kaytossa. 0

Alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alarajan alapuolelle. | 1

Ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylarajan ylapuo- 2
lelle.

Abs. alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 3
alle (absoluuttisen) alarajan.

Abs. ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo nou- 4
see yli (absoluuttisen) ylarajan.

Molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alle alarajan tai nou- | 5
see yli ylarajan.

Abs. molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 6
alle (absoluuttisen) alarajan tai nousee yli (absoluuttisen) yla-
rajan.

Hystereesi Toiminto suoritetaan aina, kun signaali nousee ylarajan +0,5- | 7
hystereesialue (32.51 Valvonnan 5 hystereesi) ylapuolelle.
Toiminnon aktivointi poistetaan, jos signaali laskee alarajan -

0,5 - hystereesialue alapuolelle.

32.46  Valvonnan 5 Valitsee, muodostaako taajuusmuuttaja vian, varoituksen vai | Ei toimintoa

toiminto ei kumpaakaan, kun signaalin valvonnan 5 valvoma arvo ylit-
taa raja-arvot.

Huomaa: Tama parametri ei vaikuta parametrin 32.01 Val-
vontatila iimaisemaan tilaan.

Ei toimintoa Varoitusta tai vikaa ei muodosteta. 0

Varoitus Varoitus A8B4 ABB Signaalin valvonta 5 annetaan. 1

Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80B4 Signaalin valvonta 5. | 2

Vika jos kdynnissa | Jos moottori kdy, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80B0 Sig- |3
naalin valvonta 1.

32.47  Valvonnan 5 Valitsee signaalin valvontatoiminnolla 5 valvottavan signaalin. | Nolla

signaali Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
32.07 Valvonnan 1 signaali kasittelevassa kohdassa.

32.48  Valvonnan 5 Parametrilla maaritetdan signaalin valvonnalla 5 valvotun sig- | 0,000 s

suodatusaika naalin suodatusaikavakio.

0,000...30,000 s Signaalin suodatusaika. 1000=1s

32.49  Valvonnan 5 alaraja | Maarittaa signaalin valvonnan 5 alarajan. 0,00

-21474836,00... Alaraja. -

21474836,00

32.50  Valvonnan 5 yldraja | Maarittaa signaalin valvonnan 5 ylarajan. 0,00

-21474836,00...
21474836,00

Ylaraja.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
32.51  Valvonnan 5 Maarittada signaalin valvonnan 5 valvoman signaalin hysteree- | 0,00
hystereesi sin. Tama parametri koskee kaikkia parametrin 32.45 Valvon-
tatoiminto 5 valintoja, ei pelkka hystereesia (7).
Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylarajan + 0.5 -
hystereesialue ylapuolelle. Toiminnon aktivointi poistetaan,
jos signaali laskee alarajan - 0,5 - hystereesialue alapuolelle.
0.00...100000.00 Hystereesi. -

32.55  Valvontatoiminto 6 | Valitsee signaalin valvontatoiminnon 6. Maarittaa, kuinka val- | Ei kdytéssa
vottua signaalia (katso parametri 32.57) verrataan sen ala- ja
ylarajoihin (32.59 ja 32.50). Ehdon tayttyessa suoritettava toi-
minto valitaan parametrilla 32.56.

Ei kaytossa Signaalin valvonta 6 ei kaytossa. 0

Alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alarajan alapuolelle. | 1

Ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylérajan ylapuo- 2
lelle.

Abs. alaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 3
alle (absoluuttisen) alarajan.

Abs. ylaraja Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo nou- 4
see yli (absoluuttisen) ylarajan.

Molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaali laskee alle alarajan tai nou- | 5
see yli ylarajan.

Abs. molemmat Toiminto suoritetaan, kun signaalin absoluuttinen arvo laskee | 6
alle (absoluuttisen) alarajan tai nousee yli (absoluuttisen) yla-
rajan.

Hystereesi Toiminto suoritetaan aina, kun signaali nousee ylarajan + 0,5 - | 7
hystereesialue (32.61 Valvonnan 6 hystereesi) ylapuolelle.
Toiminnon aktivointi poistetaan, jos signaali laskee alarajan -

0,5 - hystereesialue alapuolelle.

32.56  Valvonnan 6 Valitsee, muodostaako taajuusmuuttaja vian, varoituksen vai | Ei toimintoa

toiminto ei kumpaakaan, kun signaalin valvonnan 6 valvoma arvo ylit-
taa raja-arvot.

Huomaa: Tama parametri ei vaikuta parametrin 32.01 Val-
vontatila iimaisemaan tilaan.

Ei toimintoa Varoitusta tai vikaa ei muodosteta. 0

Varoitus Varoitus A8B5 ABB Signaalin valvonta 6 annetaan. 1

Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80B5 Signaalin valvonta 6. | 2

Vika jos kdynnissa | Jos moottori kdy, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 80B0 Sig- |3
naalin valvonta 1.

32.57  Valvonnan 6 Valitsee signaalin valvontatoiminnolla 6 valvottavan signaalin. | Nolla

signaali Lisatietoja kaytettavissa olevista valinnoista on parametria
32.07 Valvonnan 1 signaali kasittelevassa kohdassa.

32.58  Valvonnan 6 Parametrilla maaritetdan signaalin valvonnalla 6 valvotun sig- | 0,000 s

suodatusaika naalin suodatusaikavakio.

0,000...30,000 s Signaalin suodatusaika. 1000=1s

32.59  Valvonnan 6 alaraja | Maarittéa signaalin valvonnan 6 alarajan. 0,00

-21474836,00... Alaraja. -

21474836,00

32.60  Valvonnan 6 yléraja | Maarittda signaalin valvonnan 6 ylarajan. 0,00

-21474836,00... Ylaraja. -

21474836,00
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
32.61  Valvonnan 6 Maarittaa signaalin valvonnan 6 valvoman signaalin hysteree- | 0,00
hystereesi sin. Tama parametri koskee kaikkia parametrin 32.55 Valvon-
tatoiminto 6 valintoja, ei pelkka hystereesia (7).
Toiminto suoritetaan, kun signaali nousee ylarajan + 0.5 -
hystereesialue ylapuolelle. Toiminnon aktivointi poistetaan,
jos signaali laskee alarajan - 0,5 - hystereesialue alapuolelle.
0,00...100000,00 Hystereesi. -
34 Ajastetut toiminnot | Ajastettujen toimintojen konfigurointi.
Lisatietoja on kohdassa Ajastetut toiminnot (sivulla 133).
34.01  Ajastintoimintojen Yhdistettyjen ajastimien tila. Yhdistetyn ajastimen tila on kaik- | -
tila kien siihen yhdistettyjen ajastimien looginen TAI.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Ajastettu toiminto 1 1 = Aktiivinen.
1 Ajastettu toiminto 2 1 = Aktiivinen.
2 Ajastettu toiminto 3 1 = Aktiivinen.
3...15 |Varattu
0000h...0FFFFh Yhdistettyjen ajastimien 1...3 tila. 1=1
34.02  Ajastimen tila Ajastimien 1...12 tila. -
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Ajastin 1 1 = Aktiivinen.
1 Ajastin 2 1 = Aktiivinen.
2 Ajastin 3 1 = Aktiivinen.
3 Ajastin 4 1 = Aktiivinen.
4 Ajastin 5 1 = Aktiivinen.
5 Ajastin 6 1 = Aktiivinen.
6 Ajastin 7 1 = Aktiivinen.
7 Ajastin 8 1 = Aktiivinen.
8 Ajastin 9 1 = Aktiivinen.
9 Ajastin 10 1 = Aktiivinen.
10 Ajastin 11 1 = Aktiivinen.
1 Ajastin 12 1 = Aktiivinen.
12...15 |Varattu
0000h...FFFFh Ajastimen tila. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
34.04  Kauden/poikkeus- | Kausien 1...3, viikkonpaivapoikkeuksen ja pyhapaivapoikkeuk- | -
paivén tila sen tila. Vain yksi kausi voi olla aktiivinen kerrallaan. Paiva voi
olla tyopaiva ja pyhapaiva samaan aikaan.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Kausi 1 1 = Aktiivinen.
1 Kausi 2 1 = Aktiivinen.
2 Kausi 3 1 = Aktiivinen.
3 Kausi 4 1 = Aktiivinen.
4...9 Varattu
10 Poikkeus tyopaivana 1 = Aktiivinen.
1 Poikkeus pyhapaivana 1 = Aktiivinen.
12...15 |Varattu
0000h...FFFFh Kausien, viikonpaivapoikkeuksen ja pyhapéivapoikkeuksen 1=1
tila.
34.10  Ajastetut toiminnot | Valitsee ajastettujen toimintojen Kaytdssa-signaalin lahteen. | Ei kdytésséd
kéytdssé 0 = Ei kaytossa.
1 = Kaytdssa.
Ei kaytéssa 0. 0
Kaytossa 1. 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 4). 6
Dl6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -




Parametrit 303

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
34.11  Ajastimen 1 Maarittaa, milloin ajastin 1 on aktiivinen. 0111 1000

konfiguraatio 0000b

Bitti Nimi Kuvaus

0 Maanantai 1 = Maanantai on aktiivinen kaynnistyspaiva.

1 Tiistai 1 = Tiistai on aktiivinen kaynnistyspaiva.

2 Keskiviikko 1 = Keskiviikko on aktiivinen kaynnistyspaiva.

3 Torstai 1 = Torstai on aktiivinen kaynnistyspaiva.

4 Perjantai 1 = Perjantai on aktiivinen kaynnistyspaiva.

5 Lauantai 1 = Lauantai on aktiivinen kdynnistyspaiva.

6 Sunnuntai 1 = Sunnuntai on aktiivinen kdynnistyspaiva.

7 Kausi 1 1 = Ajastin on aktiivinen kaudella 1.

8 Kausi 2 1 = Ajastin on aktiivinen kaudella 2.

9 Kausi 3 1 = Ajastin on aktiivinen kaudella 3.

10 Kausi 4 1 = Ajastin on aktiivinen kaudella 4.

1" Poikkeukset 0 = Poikkeuspaivat eivat ole kaytdssa. Ajastin noudattaa vain

viikonpaiva- ja kausiasetuksia (ajastimen konfiguraation bitit
0...10) seka ajastimen aloitusaikaa ja kestoa (katso 34.72 ja
34.13). Parametrien 34.70...34.90 poikkeuspaivaasetukset
eivat vaikuta tahan ajastimeen.

1 = Poikkeuspaivat ovat kaytdssa. Ajastin on aktiivinen
biteilla 0...10 maaritettyina viikonpaivina ja kausina seka
parametreilla 34.12 ja 34.13 maaritettyina aikoina. Ajastin on
lisaksi aktiivinen biteilld 12 ja 13 seka parametreilla
34.70...34.90 maaritettyinad poikkeuspaivina. Jos seka bitin
12 ettéa bitin 13 arvo on nolla, ajastin ei ole aktiivinen
poikkeuspaivina.

12 Pyhapaivat 0 = Ajastin ei ole aktiivinen pyhapaiviksi méaaritettyina
poikkeuspaivina.

1 = Ajastin on aktiivinen pyhapaiviksi méaaritettyina
poikkeuspaivina.

Talla bitilla ei ole vaikutusta, ellei bitin 11 arvo ole 1
(poikkeuspaivat kaytossa). Jos bittien 11 ja 12 arvoon 1,
ajastin on aktiivinen biteilla 0...10 maaritettyina viikonpaivina
ja kausina seka parametreilla 34.12 ja 34.13 maaritettyina
aikoina.

Ajastin on lisaksi aktiivinen, jos meneillaan oleva paiva on
maaritetty poikkeuslomapaivaksi parametreilla 34.70...34.90
ja nykyinen aika on parametreilla 34.712 ja 34.13 maaritetylla
alueella. Poikkeuspaivina viikonpaiva- ja kausibitit ohitetaan.
13 TyOpaivat 0 = Ajastin ei ole aktiivinen tydpaiviksi maaritettyina
poikkeuspaivina.

1 = Ajastin on aktiivinen tydpaiviksi maaritettyina
poikkeuspaivina.

Tama bitti ei vaikuta, ellei bitin 11 arvo ole 1 (poikkeukset
kaytdssa).

Jos seka bitin 11 etta bitin 13 arvo on 1, ajastin on aktiivinen
biteilla 0...10 méaaritettyina viikonpaivina ja kausina seka
parametreilla 34.12 ja 34.13 maaritettyina aikoina.

14...15 |Varattu
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Nro Nimi/arvo | Kuvaus Oletus/KV16
Esimerkkeja ajastettujen toimintojen aktivoitumisen maaraytymisesta on seuraavassa.
Parametrin bitit
34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio
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1(1(1|1(1|1|1]1|1(1|1]0(0|O0 |Esimerkki 1: Ajastin on aktiivinen muissa
parametreissa maaritettyind vuorokaudenaikoina
kaikkina ty6paivina jokaisella kaudella.
Poikkeuspéivaasetukset (parametrit 34.70...34.90)
eivat vaikuta ajastimeen.

1(1(1|1(1]0|01|1(1]1]0 (0|0 |Esimerkki 2: Ajastin on aktiivinen muissa
parametreissa maaritettyind vuorokaudenaikoina
maanantaista perjantaihin kaikkina kausina.
Poikkeuspaivaasetukset (parametrit 34.70...34.90)
eivat vaikuta ajastimeen.

1]/1(1]1]1({0|0JO0[0|1(0]0]|0 |0 |Esimerkki 3: Ajastin on aktiivinen maanantaista
perjantaihin muissa parametreissa maaritettyina
vuorokaudenaikoina vain kaudella 3 (voidaan
maarittda esimerkiksi kesaksi).
Poikkeuspaivaasetukset (34.70...34.90) eivat vaikuta
ajastimeen.

1[1({1[1][1]0[0f1[1[1][1]1]|1]0 |[Esimerkki 4: Ajastin on aktiivinen muissa
parametreissa maaritettyind vuorokaudenaikoina
maanantaista perjantaihin kaikkina kausina.
Ajastin on liséksi aktiivinen kaikkina poikkeuslomapdi-
vind viikonpaivéasta ja kaudesta riippumatta.

110(1]0|1{0|1§1[1]|0[0]1]|0|1|Esimerkki5: Ajastin on aktiivinen muissa
parametreissa maaritettyind vuorokaudenaikoina
maanantaisin, keskiviikkoisin, perjantaisin ja
sunnuntaisin kausien 1 ja 2 aikana.
Ajastin on liséksi aktiivinen kaikkina poikkeusty6-

aivina viikonpéaivasta ja kaudesta riippumatta.

111 (1] 1)1{1|1§1[1]|1[1]1]|0|0 |Esimerkki 6: Ajastin on aktiivinen muissa
parametreissa maaritettyind vuorokaudenaikoina
kaikkina tydpaivina jokaisella kaudella.
Ajastin on ei-aktiivinen kaikkina poikkeuspaivina.

0000h...FFFFh Ajastimen 1 konfigurointi. 1=1

34.12  Ajastimen 1 Maarittaa ajastimen 1 paivittdisen kaynnistysajan. Aikaa voi- | 00:00:00
kdynnistysaika daan muuttaa sekunnin askeleissa.

Ajastin voidaan kaynnistda muulloin kuin kdynnistysaikana.
Esimerkiksi jos ajastimen kesto on yli vuorokauden ja aktiivi-
nen istunto alkaa sinad aikana, ajastin kaynnistyy kello 00:00
ja pysahtyy, kun kestoaikaa ei enaa ole jaljella.
00:00:00...23:59:59 | Ajastimen paivittainen kdynnistysaika. 1=1
34.13  Ajastimen 1 kesto | Maarittda ajastimen 1 keston. Kestoa voidaan muuttaa 00 00:00
minuutin askeleissa.
Kesto voi ylittda paivan vaihtumisen, mutta jos poikkeuspaiva
tulee aktiiviseksi, jakso keskeytetdan keskiyolla. Samalla
tavoin poikkeuspaivana aloitettu jakso pysyy aktiivisena vain
paivan loppuun, vaikka kesto olisi pidempi. Ajastin jatkaa kat-
kon jalkeen, jos kestoaikaa on jaljella.
00 00:00...07 00:00 | Ajastimen kesto. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

34.14  Ajastimen 2 Katso 34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio. 0111 1000
konfiguraatio 0000b

34.15  Ajastimen 2 Katso 34.12 Ajastimen 1 kdynnistysaika. 00:00:00
kaynnistysaika

34.16  Ajastimen 2 kesto | Katso 34.13 Ajastimen 1 kesto. 00 00:00

34.17  Ajastimen 3 Katso 34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio. 0111 1000
konfiguraatio 0000b

34.18  Ajastimen 3 Katso 34.12 Ajastimen 1 kdynnistysaika. 00:00:00
kaynnistysaika

34.19  Ajastimen 3 kesto | Katso 34.13 Ajastimen 1 kesto. 00 00:00

34.20  Ajastimen 4 Katso 34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio. 0111 1000
konfiguraatio 0000b

34.21  Ajastimen 4 Katso 34.12 Ajastimen 1 kdynnistysaika. 00:00:00
kdynnistysaika

34.22  Ajastimen 4 kesto | Katso 34.13 Ajastimen 1 kesto. 00 00:00

34.23  Ajastimen 5 Katso 34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio. 0111 1000
konfiguraatio 0000b

34.24  Ajastimen 5 Katso 34.12 Ajastimen 1 kdynnistysaika. 00:00:00
kdynnistysaika

34.25  Ajastimen 5 kesto Katso 34.13 Ajastimen 1 kesto. 00 00:00

34.26  Ajastimen 6 Katso 34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio. 0111 1000
konfiguraatio 0000b

34.27  Ajastimen 6 Katso 34.12 Ajastimen 1 kdynnistysaika. 00:00:00
kdynnistysaika

34.28  Ajastimen 6 kesto Katso 34.13 Ajastimen 1 kesto. 00 00:00

34.29  Ajastimen 7 Katso 34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio. 0111 1000
konfiguraatio 0000b

34.30  Ajastimen 7 Katso 34.12 Ajastimen 1 kdynnistysaika. 00:00:00
kaynnistysaika

34.31  Ajastimen 7 kesto Katso 34.13 Ajastimen 1 kesto. 00 00:00

34.32  Ajastimen 8 Katso 34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio. 0111 1000
konfiguraatio 0000b

34.33  Ajastimen 8 Katso 34.12 Ajastimen 1 kdynnistysaika. 00:00:00
kaynnistysaika

34.34  Ajastimen 8 kesto Katso 34.13 Ajastimen 1 kesto. 00 00:00

34.35  Ajastimen 9 Katso 34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio. 0111 1000
konfiguraatio 0000b

34.36  Ajastimen 9 Katso 34.12 Ajastimen 1 kdynnistysaika. 00:00:00
kaynnistysaika

34.37  Ajastimen 9 kesto Katso 34.13 Ajastimen 1 kesto. 00 00:00

34.38  Ajastimen 10 Katso 34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio. 0111 1000
konfiguraatio 0000b

34.39  Ajastimen 10 Katso 34.12 Ajastimen 1 kdynnistysaika. 00:00:00
kéynnistysaika

34.40  Ajastimen 10 kesto | Katso 34.13 Ajastimen 1 kesto. 00 00:00

34.41  Ajastimen 11 Katso 34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio. 0111 1000
konfiguraatio 0000b

34.42  Ajastimen 11 Katso 34.12 Ajastimen 1 kdynnistysaika. 00:00:00
kéynnistysaika

34.43  Ajastimen 11 kesto | Katso 34.13 Ajastimen 1 kesto. 00 00:00
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
34.44  Ajastimen 12 Katso 34.11 Ajastimen 1 konfiguraatio. 0111 1000
konfiguraatio 0000b
34.45  Ajastimen 12 Katso 34.12 Ajastimen 1 kdynnistysaika. 00:00:00
kéynnistysaika
34.46  Ajastimen 12 kesto | Katso 34.13 Ajastimen 1 kesto. 00 00:00
34.60 Kauden 1 Maarittaa kauden 1 alkupdivamaaran muodossa pp.kk, jossa | 01.01.
alkupédivdmaéré pp on paivan numero ja kk kuukauden numero.
Kausi vaihtuu keskiyolla. Yksi kausi voi olla aktiivinen kerral-
laan. Ajastimet kdynnistetdan poikkeuspaivina, vaikka ne
eivét olisi aktiivisen kauden sisalla.
Kausien alkupdivamaarat (1...4) on annettava kasvavassa
jarjestyksessa, jotta kaikkia kausia kaytetdan. Oletusarvo tul-
kitaan niin, etta kautta ei ole maaritetty. Jos kausien alkupai-
vamaarat eivat ole kasvavassa jarjestyksessa ja arvo on muu
kuin oletusarvo, kauden maaritysvaroitus annetaan.
01.01...31.12 Kauden alkupaivamaara.
34.61  Kauden 2 Maarittaa kauden 2 alkupaivamaaran. 01.01.
alkupédivdmaéré Katso 34.60 Kauden 1 alkupaivdmaéara.
34.62 Kauden 3 Maéarittaa kauden 3 alkupaivamaaran. 01.01.
alkupéivdmééaréa Katso 34.60 Kauden 1 alkupdivdmaara.
34.63 Kauden 4 Maarittda kauden 4 alkupaivamaaran. 01.01.
alkupéivamaéré Katso 34.60 Kauden 1 alkupédivdmaara.
34.70  Aktiivisten Maarittda, kuinka monta poikkeusta on aktiivisena, ilmoitta- 3
poikkeusten méérd | malla viimeisen aktiivisen poikkeuksen. Kaikki edeltavat poik-
keukset ovat aktiivisia.
Poikkeukset 1...3 ovat jaksoja (kesto voidaan maarittaa) ja
poikkeukset 4...16 paivia (kesto on aina 24 tuntia).
Esimerkki: Jos arvo on 4, poikkeukset 1...4 ovat aktiivisena
ja poikkeukset 5...16 eivat ole aktiivisena.
0...16 Aktiivisten poikkeusjaksojen tai -paivien maara. -
34.71  Poikkeustyypit Maarittda poikkeusten 1...16 tyypiksi tydpaivan tai pyhapaivan. | 0000b
Poikkeukset 1...3 ovat jaksoja (kesto voidaan maarittaa) ja
poikkeukset 4...16 péivia (kesto on aina 24 tuntia).
Bitti Nimi Kuvaus
0 Poikkeus 1 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
1 Poikkeus 2 0 = Ty6paiva. 1 = Pyhapaiva
2 Poikkeus 3 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
3 Poikkeus 4 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
4 Poikkeus 5 0 = Tyépaiva. 1 = Pyhapaiva
5 Poikkeus 6 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
6 Poikkeus 7 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
7 Poikkeus 8 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
8 Poikkeus 9 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
9 Poikkeus 10 0 = Tyépaiva. 1 = Pyhapaiva
10 Poikkeus 11 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
1 Poikkeus 12 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
12 Poikkeus 13 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
13 Poikkeus 14 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
14 Poikkeus 15 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
15 Poikkeus 16 0 = Tyopaiva. 1 = Pyhapaiva
0000h...FFFFh Poikkeusjaksojen tai -péivien tyypit. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
34.72  Poikkeuksen 1 alku | Maarittda poikkeusjakson alkupaivamaaran muodossa pp.kk, | 01.01.
jossa pp on paivan numero ja kk kuukauden numero.
Poikkeuspaivana kaynnistynyt ajastin pysahtyy aina kello
23:59:59, vaikka kestoaikaa olisi jaljella.
Sama paivamaara voidaan maarittda seka pyhapaivaksi etta
tyOpaivaksi. Paivamaara on aktiivinen, jos jokin poikkeuspai-
vistd on aktiivinen.
01.01....31.12. Poikkeusjakson 1 alkupdivamaara.
34.73  Poikkeuksen 1 Maarittda poikkeusjakson pituuden paivina. 0 pv
pituus Poikkeusjaksoa kasitellddn samoin kuin useita perdkkaisia
poikkeuspaivia.
0...60 pv Poikkeusjakson 1 kesto. 1=
34.74  Poikkeuksen 2 alku | Katso 34.72 Poikkeuksen 1 alku. 01.01.
34.75  Poikkeuksen 2 Katso 34.73 Poikkeuksen 1 pituus. 0 pv
pituus
34.76  Poikkeuksen 3 alku | Katso 34.72 Poikkeuksen 1 alku. 01.01.
34.77  Poikkeuksen 3 Katso 34.73 Poikkeuksen 1 pituus. 0 pv
pituus
34.78  Poikkeuspéiva 4 Maarittaa poikkeuspaivan 4 paivamaaran. 01.01.
01.01....31.12. Poikkeuspaivan 4 alkupdivamaara.
Poikkeuspaivana kaynnistynyt ajastin pysahtyy aina kello
23:59:59, vaikka kestoaikaa olisi jaljella.
34.79  Poikkeuspéaiva 5 Katso 34.79 Poikkeuspéivé 4. 01.01
34.80  Poikkeuspéiva 6 Katso 34.79 Poikkeuspéivé 4. 01.01
34.81  Poikkeuspéiva 7 Katso 34.79 Poikkeuspéivé 4. 01,01
34.82  Poikkeuspéiva 8 Katso 34.79 Poikkeuspéivé 4. 01.01
34.83  Poikkeuspéiva 9 Katso 34.79 Poikkeuspéivéa 4. 01.01
34.84  Poikkeuspéiva 10 Katso 34.79 Poikkeuspéivéa 4. 01.01
34.85  Poikkeuspéiva 11 Katso 34.79 Poikkeuspéivéa 4. 01.01
34.86  Poikkeuspéiva 12 Katso 34.79 Poikkeuspéiva 4. 01.01
34.87  Poikkeuspéiva 13 Katso 34.79 Poikkeuspéivé 4. 01.01
34.88  Poikkeuspéiva 14 Katso 34.79 Poikkeuspéivé 4. 01.01
34.89  Poikkeuspdiva 15 | Katso 34.79 Poikkeuspéaiva 4. 01.01
34.90  Poikkeuspdivad 16 | Katso 34.79 Poikkeuspéaiva 4. 01.01




308 Parametrit

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
34.100 Ajastettu toiminto 1 | Maarittaa, mitka ajastimet on kytketty yhdistettyyn ajastimeen | 0000b
1.
0 = Ei kytketty.
1 = Kytketty.
Katso 34.01 Ajastintoimintojen tila.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Ajastin 1 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
1 Ajastin 2 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
2 Ajastin 3 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
3 Ajastin 4 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
4 Ajastin 5 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
5 Ajastin 6 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
6 Ajastin 7 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
7 Ajastin 8 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
8 Ajastin 9 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
9 Ajastin 10 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
10 Ajastin 11 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
1 Ajastin 12 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
12...15 |Varattu
0000h...FFFFh Yhdistettyyn ajastimeen 1 kytketyt ajastimet. 1=
34.101 Ajastettu toiminto 2 | Maarittaa, mitka ajastimet on kytketty yhdistettyyn ajastimeen | 0000b
2.
Katso 34.01 Ajastintoimintojen tila.
34.102 Ajastettu toiminto 3 | Maarittaa, mitka ajastimet on kytketty yhdistettyyn ajastimeen | 0000b
3.
Katso 34.01 Ajastintoimintojen tila.
34.110 Tehostusaikatoimint | Maarittaa, mitka@ yhdistetyt ajastimet (eli yhdistettyihin ajasti- | 0000b
o miin kytketyt ajastimet) aktivoidaan lisaikatoiminnolla.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Ajastettu toiminto 1 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
1 Ajastettu toiminto 2 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
2 Ajastettu toiminto 3 0 = Ei aktiivinen. 1 = Aktiivinen.
3...15 |Varattu
0000h...FFFFh Yhdistetyt ajastimet, joihin liséajastin sisaltyy. 1=1
34.111  Tehostusajan Valitsee lisdajan aktivointisignaalin 1ahteen. Off
aktivoinnin ldhde 0 = Ei kaytdssa.
1 = Kaytossa
Off 0. 0
Kaytdssa 1. 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Muu [bitti] Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

34.112 Lisaajan kesto

Maarittaa ajan, jonka kuluessa liséajan aktivointi poistuu sen
jalkeen, kun lisdajan aktivointisignaali on katkaistu.
Esimerkki: Jos parametrin 34.111 Tehostusajan aktivoinnin
Idhde arvoksi on asetettu D/1 ja parametrin 34.112 Lisdajan
kesto arvoksi 00:01:30, lisdaika on aktiivinen yhden tunnin ja
30 minuuttia sen jalkeen, kun digitaalitulon DI aktivointi pois-
tuu.

00 00:00

00 00:00...07 00:00

Lisaajan kesto.

35 Moottorin
lampoésuojaus

Moottorin Iampdsuojauksen asetukset, kuten lampdtilan mit-
tauksen konfigurointi, kuormituskayran maarittdminen ja
moottorin tuulettimen ohjauksen konfigurointi.

Lisatietoja on kohdassa Moottorin ldmpévalvonta (sivu 159).

35.01  Moottorin arvioitu
ladmpétila

Nayttda moottorin lampdtilan moottorin sisdisen 1ampo6-
suojausmallin arvion mukaan (katso parametrit
35.50...35.55). Yksikko valitaan parametrilla 96.16 Yksikon
valinta.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-60...1 000 °C tai
-76...1832 °F

Arvioitu moottorin lampétila.

35.02  Mitattu ldmpétila 1

Nayttaa parametrilla 35.11 Ldmpdtilan 1 I&dhde maaritetyn 1ah-
teen kautta vastaanotetun lampétilan. Yksikko valitaan para-
metrilla 96.16 Yksikén valinta.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-60...5 000 °C tai
-76...9032 °F,
0...5000 ohm tai
[35.12] ohm

Mitattu lampdtila 1.

Huomautus: Kun kaytdssa on PTC-anturi, yksikké on ohm.
Jos mitatun lampdtilan lahteen valinta (35.77) on analoginen
PTC /0 tai PTC Al/DI -jannitejakopuu, moottorin [ampo-
suojaustoiminto muuntaa analogisen tulosignaalin (35.74)
PTC-resistanssiarvoksi (ohmeiksi) ja nayttaa arvon tassa
parametrissa. Nain tapahtuu siitd huolimatta, ettd parametrin
nimi ja yksikkd viittaavat moottorin lampétilaan (°C tai °F).
Yksikkoa ei talla hetkella voi muuttaa ohmiksi (96.16).

1 =1 yksikkd

35.03  Mitattu ldmpdtila 2

Nayttaa parametrilla 35.21 Lampétilan 2 ldahde maaritetyn
lahteen kautta vastaanotetun l[ampétilan. Yksikko valitaan
parametrilla 96.16 Yksikédn valinta.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-60...5 000 °C tai
-76...9032 °F,
0...5000 ohm tai
[35.22] ohm

Mitattu lampétila 2.

Huomautus: Kun kaytdssa on PTC-anturi, yksikké on ohm.
Jos mitatun Idampédtilan l&hteen valinta (35.27) on analoginen
PTC 1/O tai PTC Al/DI -jannitejakopuu, moottorin lampo-
suojaustoiminto muuntaa analogisen tulosignaalin (35.24)
PTC-resistanssiarvoksi (ohmeiksi) ja nayttaa arvon tassa
parametrissa. Nain tapahtuu siitd huolimatta, ettd parametrin
nimi ja yksikko viittaavat moottorin 1ampétilaan (°C tai °F).
Yksikkoa ei talla hetkella voi muuttaa ohmiksi (96.176).

1 =1 yksikkd

35.05  Moottorin
ylikuorm.taso

Nayttda moottorin ylikuormitustason prosentteina moottorin
ylikuormitusvian rajasta. Lisatietoja on kohdassa Moottorin
ylikuormasuojaus (sivu 164).

0,0

0,0...300,0 %

Moottorin ylikuormitustaso.

0,0 %Ei moottorin ylikuormitusta

88,0 %Moottorin ylikuormituksen varoitustaso
100,0 %Moottorin ylikuormituksen vikataso

10=1%
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

35.11

Lampdtilan 1 I&hde

Valitsee lahteen, josta mitattu Iampétila 1 luetaan.

Léhde on yleensa taajuusmuuttajan ohjaamaan moottoriin
kytketty anturi, mutta toimintoa voidaan kayttaa lampétilan
mittaamiseen ja valvomiseen myds prosessin muusta osasta,
jos kaytdssa on sopiva valintaluettelon mukainen anturi.
Huomautus: Ohjausohjelma voi piilottaa tdman ryhman liitty-
mattdmat parametrit tAman parametrivalinnan mukaan.

Arvioitu
lampétila

Ei kaytossa

Ei mitdan. Lampétilan valvontatoiminto 1 on poissa kaytosta.

Arvioitu lampétila

Moottorin arvioitu lampétila (katso parametri 35.07 Moottorin
arvioitu ldmpétila).

Lampétila arvioidaan taajuusmuuttajan sisdisen laskennan
perusteella. Moottorin ympéristdn lampétilan asetus on valit-
tava parametrilla 35.50 Moott. ympéristén lémpétila.

-

KTY84 analoginen
/10

KTY84-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.714 Lampétilan

1 Al-l&hde valittuun analogiatuloon ja johonkin analogialah-

toon.

Tata varten on tehtédva seuraavat asetukset:

+ Aseta ryhmassa 712 Vakio-Al analogiatulon yksikén valinta-
parametrin arvoksi V (voltti).

» Aseta parametriryhméassa 13 Vakio-AO analogialahddn
lahteen valintaparametrin arvoksi Ladmpdtila-ant. 1 heréte.

Analogialahtd syottaa vakiovirtaa anturin kautta. Koska antu-

rin vastus kasvaa lampétilan my6ta, jannite anturin yli kasvaa.

Analogiatulo lukee jannitteen ja se muunnetaan asteiksi.

Varattu

1 x Pt100
analoginen 1/0

Pt100-anturi, joka on kytketty parametrilla 35. 14 Ldmpdtilan 1

Al-l&hde valittuun vakioanalogiatuloon ja johonkin analogia-

1ahtdon.

Tata varten on tehtédva seuraavat asetukset:

+ Aseta ryhméassa 12 Vakio-Al analogiatulon yksikon valinta-
parametrin arvoksi V (voltti).

+ Aseta parametriryhmassa 13 Vakio-AO analogialahddn
lahteen valintaparametrin arvoksi Ladmpdtila-ant. 1 heréte.

Analogialahtd syottaa vakiovirtaa anturin kautta. Koska antu-

rin vastus kasvaa lampétilan my6ta, jannite anturin yli kasvaa.

Analogiatulo lukee jannitteen ja se muunnetaan asteiksi.

2 x Pt100
analoginen /O

Kuten asetus 7 x Pt100 analoginen I/O, mutta kaksi anturia
on kytketty sarjaan. Usean anturin kaytté parantaa mittaus-
tarkkuutta merkittavasti.

3 x Pt100
analoginen 1/0

Kuten asetus 7 x Pt100 analoginen I/O, mutta kolme anturia
on kytketty sarjaan. Usean anturin kaytté parantaa mittaus-
tarkkuutta merkittavasti.

Varattu

Suora lampétila

Lampétila saadaan parametrilla 35.74 Lampdtilan 1 Al-lahde
valitusta lahteesta. Lahteen arvon oletetaan kayttavan yksik-
koéd, joka on valittu parametrilla 96.76 Yksikén valinta.

1

KTY83 analoginen
110

KTY83-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.14 Ladmpdtilan

1 Al-lahde valittuun analogiatuloon ja johonkin analogialahté6n.

Tatéa varten on tehtéava seuraavat asetukset:

+ Aseta ryhméassa 12 Vakio-Al analogiatulon yksikon valinta-
parametrin arvoksi V (voltti).

+ Aseta parametriyhméssa 13 Vakio-AO analogialahdon
lahteen valintaparametrin arvoksi Ldmpétila-ant. 1 heréte.

Analogialahtd sy6ttaa vakiovirtaa anturin kautta. Koska antu-

rin vastus kasvaa lampétilan my6ta, jannite anturin yli kasvaa.

Analogiatulo lukee jannitteen ja se muunnetaan asteiksi.

-

2
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
1 x Pt1000 Pt1000-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.74 Ladmpétilan | 13
analoginen 1/O 1 Al-I&hde valittuun vakioanalogiatuloon ja johonkin analogia-

1ahtoon.

Tata varten on tehtdva seuraavat asetukset:

« Aseta ryhmassa 12 Vakio-Al analogiatulon yksikdn valinta-
parametrin arvoksi V (voltti).

« Aseta parametriryhmasséa 13 Vakio-AO analogialahdén
lahteen valintaparametrin arvoksi Ldmpdtila-ant. 1 heréte.

Analogialéhto sy6ttaa vakiovirtaa anturin kautta. Koska antu-

rin vastus kasvaa lampétilan my6ta, jannite anturin yli kasvaa.

Analogiatulo lukee jannitteen ja se muunnetaan asteiksi.

2 x Pt1000 Kuten asetus 7 x Pt1000 analoginen I/O, mutta kaksi anturia | 14

analoginen 1/0 on kytketty sarjaan. Usean anturin kdytté parantaa mittaus-
tarkkuutta merkittavasti.

3 x Pt1000 Kuten asetus 7 x Pt1000 analoginen I/O, mutta kolme anturia | 15

analoginen 1/O on kytketty sarjaan. Usean anturin kaytté parantaa mittaus-
tarkkuutta merkittavasti.

Ni1000 Ni1000-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.74 Ldmpétilan | 16
1 Al-ldhde valittuun analogiatuloon ja johonkin analogialah-
téon.

Tata varten on tehtéva seuraavat asetukset:

* Aseta ryhméassa 12 Vakio-Al analogiatulon yksikdn valinta-
parametrin arvoksi V (voltti).

* Aseta parametriryhmassa 13 Vakio-AO analogialdhdon
lahteen valintaparametrin arvoksi Ldmpdtila-ant. 1 heréte.

Analogialaht6 syéttaa vakiovirtaa anturin kautta. Koska antu-

rin vastus kasvaa lampétilan my6ta, jannite anturin yli kasvaa.

Analogiatulo lukee jannitteen ja se muunnetaan asteiksi.

Varattu 17...18

PTC analoginen /O | PTC-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.14 Ldmpétilan 1 | 20
Al-ldhde valittuun analogiatuloon ja johonkin analogialahté6n.
Valintaa varten on tehtdva samat asetukset kuin valinnalle
KTY84 analoginen /0.

Huomautus: Jos tdma valinta on kaytdssa, ohjausohjelma
muuntaa analogisen signaalin PTC-resistanssiarvoksi
(ohmeiksi) ja nayttaa arvon parametrissa 35.02. Parametrin
nimi ja yksikko viittaavat tasté huolimatta lampétilaan.

PTC AI/DI - PTC-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.74 Ladmpdtilan 1 | 23

jannitejakopuu Al-l&hde valittuun analogiatuloon. Tall6in tavallisen PTC-lii-

tannan sijaan on kaytettava erityisté jannitejakokytkentaa.

Jannitejakokytkennan liittimet ovat +10 V, digitaalinen tulo ja

analoginen tulo. Lisatietoja varsinaisesta kytkennasté on taa-

juusmuuttajan laiteoppaassa.

Valinta mahdollistaa PTC:n liittdmisen myds tapauksissa,

joissa analogista lahtéliitantaa ei ole kaytettavissa.

Valintaa varten on tehtdva samat asetukset kuin valinnalle

KTY84 analoginen I/O.

Huomautus:

< Varmista, etta digitaalituloa, johon jénnitejakopiiri kytke-
taan, ei ole maaritetty mihinkdan muuhun kayttéon ohjaus-
ohjelmassa.

« Jos tdma valinta on valittuna, parametri 35.02 sisaltéa
PTC-resistanssiarvon ohmeina, ei moottorin Iampétilana,
vaikka parametrin nimi ja yksikko viittaavat lampétilaan.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
35.12  Lampétilan 1 Maarittaa lampétilan valvontatoiminnon 1 vikarajan. Kun 130 °C tai
vikaraja mitattu lampdtila 1 ylittda rajan, taajuusmuuttaja laukeaa 266 °F tai
vikaan 4981 Ulkoinen lampdtila 1. 4500 ohm
Yksikko valitaan parametrilla 96.76 Yksikon valinta.
-60...5 000 °C tai Lampétilan valvontatoiminnon 1 vikaraja. 1=1°
-76...9032 °F tai Huomautus: Jos mitatun lampétilan 1ahteen valinta (35.77)
0...5000 ohm on analoginen PTC 1/O tai PTC Al/DI -jannitejakopuu, mootto-
rin lampdsuojaustoiminto muuntaa analogisen tulosignaalin
(35.14) PTC-resistanssiarvoksi (ohmeiksi). Raja on tall6in
resistanssiarvo, vaikka parametrin nimi ja yksikko viittaavat
moottorin Idmpétilaan (°C tai °F). Yksikkoa ei talla hetkella voi
muuttaa ohmiksi (96.16).
35.13  Lampdtilan 1 Maéarittaa lampétilan valvontatoiminnon 1 varoitusrajan. Kun | 110 °C tai
varoitusraja mitattu lampdtila 1 ylittda tdman rajan, jarjestelméa antaa 230 °F tai
varoituksen A491 Ulkoinen lampétila 1. 4000 ohm
Yksikko valitaan parametrilla 96.16 Yksikén valinta.
-60...5 000 °C tai Lampétilan valvontatoiminnon 1 varoitusraja. 1=1°
-76...9032 °F tai Huomautus: Jos mitatun ldmpétilan lahteen valinta (35.77)
0...5000 ohm on analoginen PTC 1/O tai PTC Al/DI -jannitejakopuu, mootto-
rin ldAmposuojaustoiminto muuntaa analogisen tulosignaalin
(35.14) PTC-resistanssiarvoksi (ohmeiksi). Raja on talléin
resistanssiarvo, vaikka parametrin nimi ja yksikko viittaavat
moottorin lAmpétilaan (°C tai °F). Yksikkoa ei talla hetkella voi
muuttaa ohmiksi (96.16).
35.14  Lampétilan 1 Al- Maarittda analogiatulon, jos parametri 35.11 Lampétilan 1 Ei valittu
lahde ldhde edellyttda mittaamista analogiatulon kautta.
Ei valittu Ei kaytossa. 0
Al1 oloarvo Ohjausyksikon analogiatulo Al1. 1
Al2 oloarvo Ohjausyksikon analogiatulo Al2. 2
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
35.21  Lémpétilan 2 Idhde | Valitsee lahteen, josta mitattu lampétila 2 luetaan. Arvioitu
ldmpdtila
Katso parametri 35.77.
Ei kaytossa Ei mitdén. Lampétilan valvontatoiminto 2 on poissa kaytosta. | 0
Arvioitu lampdtila Moottorin arvioitu lampétila (katso parametri 35.07 Moottorin | 1
arvioitu ldmpétila).
Lampétila arvioidaan taajuusmuuttajan sisaisen laskennan
perusteella. Moottorin ympariston lampétilan asetus on valit-
tava parametrilla 35.50 Moott. ympéristén lampétila.
KTY84 analoginen | KTY84-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.24 Ldmpétilan | 2

110

2 Al-ldhde valittuun analogiatuloon ja johonkin analogialah-

téon.

Tata varten on tehtava seuraavat asetukset:

* Aseta ryhméassa 712 Vakio-Al analogiatulon yksikdn valinta-
parametrin arvoksi V (voltti).

+ Aseta parametriryhméssa 13 Vakio-AO analogialahdon
lahteen valintaparametrin arvoksi Ldmpdtila-ant. 2 heréte.

Analogialaht6 syéttaa vakiovirtaa anturin kautta. Koska antu-

rin vastus kasvaa lampétilan myéta, jannite anturin yli kasvaa.

Analogiatulo lukee jannitteen ja se muunnetaan asteiksi.

Varattu
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Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

1 x Pt100
analoginen 1/O

Pt100-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.24 Lampdtilan 2

Al-ldhde valittuun vakioanalogiatuloon ja johonkin analogia-

1ahtoon.

Tata varten on tehtdva seuraavat asetukset:

« Aseta ryhmassa 12 Vakio-Al analogiatulon yksikon valinta-
parametrin arvoksi V (voltti).

« Aseta parametriryhmasséa 13 Vakio-AO analogialahdén
lahteen valintaparametrin arvoksi Ldmpétila-ant. 2 heréte.

Analogialéhto syéttaa vakiovirtaa anturin kautta. Koska antu-

rin vastus kasvaa lampétilan my6ta, jannite anturin yli kasvaa.

Analogiatulo lukee jannitteen ja se muunnetaan asteiksi.

5

2 x Pt100
analoginen 1/O

Kuten asetus 7 x Pt100 analoginen I/O, mutta kaksi anturia
on kytketty sarjaan. Usean anturin kdytté parantaa mittaus-
tarkkuutta merkittavasti.

3 x Pt100
analoginen 1/0

Kuten asetus 7 x Pt100 analoginen /O, mutta kolme anturia
on kytketty sarjaan. Usean anturin kdytté parantaa mittaus-
tarkkuutta merkittavasti.

Varattu

19...10

Suora lampétila

Lampdtila saadaan parametrilla 35.24 Lampétilan 2 Al-léhde
valitusta lahteesta. Lahteen arvon oletetaan kayttavan yksik-
kda, joka on valittu parametrilla 96.16 Yksikon valinta.

1"

KTY83 analoginen
lfe}

KTY83-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.714 Lampétilan

1 Al-ldhde valittuun analogiatuloon ja johonkin analogialdh-

toon.

Tata varten on tehtdva seuraavat asetukset:

« Aseta ryhmassa 12 Vakio-Al analogiatulon yksikén valinta-
parametrin arvoksi V (voltti).

« Aseta parametriryhmassa 13 Vakio-AO analogialdhdén
lahteen valintaparametrin arvoksi Lédmpdtila-ant. 2 heréte.

Analogialahtd sy6ttaa vakiovirtaa anturin kautta. Koska antu-

rin vastus kasvaa lampétilan myota, jannite anturin yli kasvaa.

Analogiatulo lukee jannitteen ja se muunnetaan asteiksi.

12

1 x Pt1000
analoginen I/O

Pt1000-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.74 Ldmpétilan

1 Al-ldhde valittuun vakioanalogiatuloon ja johonkin analogia-

1ahté6n.

Tata varten on tehtava seuraavat asetukset:

* Aseta ryhméassa 12 Vakio-Al analogiatulon yksikdn valinta-
parametrin arvoksi V (voltti).

* Aseta parametriryhmassa 13 Vakio-AO analogialdhdon
lahteen valintaparametrin arvoksi Lédmpdtila-ant. 2 heréte.

Analogialahtd sy6ttaa vakiovirtaa anturin kautta. Koska antu-

rin vastus kasvaa lampétilan my6ta, jannite anturin yli kasvaa.

Analogiatulo lukee jannitteen ja se muunnetaan asteiksi.

13

2 x Pt1000
analoginen 1/O

Kuten asetus 1 x Pt1000 analoginen I/0, mutta kaksi anturia
on kytketty sarjaan. Useiden anturien kaytté parantaa mit-
taustarkkuutta merkittavasti.

14

3 x Pt1000
analoginen I/O

Kuten asetus 1 x Pt1000 analoginen I/O, mutta kolme anturia
on kytketty sarjaan. Useiden anturien kaytté parantaa mit-
taustarkkuutta merkittavasti.

15
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Ni1000

Ni1000-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.74 Lampétilan

1 Al-l&dhde valittuun analogiatuloon ja johonkin analogialah-

toon.

Tatéa varten on tehtédva seuraavat asetukset:

+ Aseta ryhmassa 712 Vakio-Al analogiatulon yksikén valinta-
parametrin arvoksi V (voltti).

* Aseta parametriryhméassa 13 Vakio-AO analogialahddn
lahteen valintaparametrin arvoksi Ldmpdtila-ant. 2 heréte.

Analogialahto syottaa vakiovirtaa anturin kautta. Koska antu-

rin vastus kasvaa lampétilan my6ta, jannite anturin yli kasvaa.

Analogiatulo lukee jannitteen ja se muunnetaan asteiksi.

16

Varattu

17...18

PTC analoginen 1/0

PTC-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.24 Lampétilan 2
Al-ldhde valittuun analogiatuloon ja johonkin analogialahtéon.
Valintaa varten on tehtdva samat asetukset kuin valinnalle
KTY84 analoginen I/O.

Huomautus: Jos tdma valinta on kaytdssa, ohjausohjelma
muuntaa analogisen signaalin PTC-resistanssiarvoksi
(ohmeiksi) ja nayttaa arvon parametrissa 35.03. Parametrin
nimi ja yksikko viittaavat tasté huolimatta lampétilaan.

20

PTC AI/DI -
jannitejakopuu

PTC-anturi, joka on kytketty parametrilla 35.24 Lampétilan 2
Al-ldhde valittuun analogiatuloon. T&llgin tavallisen PTC-lii-
tannan sijaan on kaytettava erityista jannitejakokytkentaa.
Jannitejakokytkennan liittimet ovat +10 V, digitaalinen tulo ja
analoginen tulo. Lisatietoja varsinaisesta kytkennéstéa on taa-
juusmuuttajan laiteoppaassa.

Valinta mahdollistaa PTC:n liittamisen myds tapauksissa,

joissa analogista lahtoliitantaa ei ole kaytettavissa.

Valintaa varten on tehtdva samat asetukset kuin valinnalle

KTY84 analoginen I/O.

Huomautus:

» Varmista, ettéa digitaalituloa, johon jannitejakopiiri kytke-
taan, ei ole maaritetty mihink&an muuhun kayttéén ohjaus-
ohjelmassa.

» Jos tdma valinta on valittuna, parametri 35.03 siséaltaa
PTC-resistanssiarvon ohmeina, ei moottorin lampétilana,
vaikka parametrin nimi ja yksikko viittaavat lampétilaan.

35.22

Lémpétilan 2
vikaraja

Maarittaa lampétilan valvontatoiminnon 2 vikarajan. Kun
mitattu lampdtila 1 ylittda rajan, taajuusmuuttaja laukeaa
vikaan 4982 Ulkoinen ldmpétila 2.

Yksikko valitaan parametrilla 96.76 Yksikon valinta.

130 °C tai
266 °F tai
4500 ohm

-60...5 000 °C tai
-76...9032 °F tai
0...5000 ohm

Lampétilan valvontatoiminnon 2 vikaraja.

Huomautus: Jos mitatun lampétilan lahteen valinta (35.27)
on analoginen PTC 1/O tai PTC Al/DI -jannitejakopuu, mootto-
rin lampdsuojaustoiminto muuntaa analogisen tulosignaalin
(35.24) PTC-resistanssiarvoksi (ohmeiksi). Raja on talléin
resistanssiarvo, vaikka parametrin nimi ja yksikko viittaavat
moottorin Idmpétilaan (°C tai °F). Yksikkoa ei talla hetkella voi
muuttaa ohmiksi (96.76).

1=1°
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
35.23  Lémpdtilan 2 Maarittda lampétilan valvontatoiminnon 2 varoitusrajan. Kun | 110 °C tai
varoitusraja mitattu [Ampétila 1 ylittda tdman rajan, jarjestelma antaa 230 °F tai
varoituksen A492 Ulkoinen ldmpdtila 2. 4000 ohm
Yksikko valitaan parametrilla 96.716 Yksikon valinta.
-60...5 000 °C tai Lampétilan valvontatoiminnon 2 varoitusraja. 1=1°
-76...9032 °F tai Huomautus: Jos mitatun I&ampétilan lahteen valinta (35.27)
0...5000 ohm on analoginen PTC /O tai PTC Al/DI -jannitejakopuu, mootto-
rin lAmpdésuojaustoiminto muuntaa analogisen tulosignaalin
(35.24) PTC-resistanssiarvoksi (ohmeiksi). Raja on tall6in
resistanssiarvo, vaikka parametrin nimi ja yksikko viittaavat
moottorin Idmpétilaan (°C tai °F). Yksikkoa ei talla hetkella voi
muuttaa ohmiksi (96.16).
35.24  Lampétilan 2 Al- Maarittda analogiatulon, jos parametri 35.11 Lampétilan 1 Ei valittu
ldhde ldhde edellyttda mittaamista analogiatulon kautta.
Ei valittu Ei kaytossa. 0
Al1 oloarvo Ohjausyksikon analogiatulo Al1. 1
Al2 oloarvo Ohjausyksikdn analogiatulo Al2. 2
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
35.50  Moott. ympériston Maarittdd moottorin ymparistén lampétilan moottorin 1ampd- | 20 °C tai
léampdtila suojausmallia varten. Yksikko valitaan parametrilla 96.76 68 °F
Yksikén valinta.
Moottorin Iampdsuojausmalli arvioi moottorin lampétilan para-
metrien 35.50...35.55 perusteella. Moottorin lampétila kas-
vaa, jos moottori toimii kuormituskayrén ylapuolisella alueella,
ja pienenee, jos se toimii kuormituskayran alapuolisella
alueella.
VAROITUS! Malli ei suojaa moottoria, jos esimerkiksi
poly tai lika estavat jaahdytyksen.
-60...100 °C tai Ympaériston lampétila. 1=1°

-76...212 °F
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

35.51

Moottorin
kuormituskayré

/N
(%) A

150 +

100 - -

35.52

Maarittdd moottorin kuormituskayran yhdessa parametrien
35.52 Tyhjakayntikuorma ja 35.53 Rajataajuus kanssa. Kuor-
mituskayraa kaytetdan moottorin I1ampdsuojausmallissa
moottorin lampdtilan arviointiin.

Kun parametrin arvoksi asetetaan 100 %, maksimikuormituk-
sen oletetaan vastaavan parametrin 99.06 Moottorin nimellis-
virta arvoa (suurempi kuormitus kuumentaa moottoria).
Kuormituskdyran tasoa on saadettava, jos ymparistdn lampo-
tila poikkeaa parametrilla 35.50 Moott. ympéristén lampétila
asetetusta nimellisarvosta.

I = Moottorin virta
I = Moottorin nimellisvirta

35.51

»

110 %

35.53 Taajuusmuuttajan

taajuus

50...150 %

Moottorin kuormituskayréan maksimikuormitus.

1=1%

35.52

Tyhjékéyntikuorma

Maarittdd moottorin kuormituskayran yhdessa parametrien
35.51 Moottorin kuormituskéyré ja 35.53 Rajataajuus kanssa.
Maarittdd moottorin enimmaiskuormituksen kuormituskayran
nollanopeudella. Suurempaa arvoa voidaan kayttaa, jos
moottorissa on ulkoinen puhallin tehostamassa jaahdytysta.
Katso moottorin valmistajan suositukset.

Katso parametri 35.51 Moottorin kuormituskéayra.

70 %

25...150 %

Moottorin kuormituskédyran kuormitus nollanopeudella.

1=1%

35.53

Rajataajuus

Maarittdd moottorin kuormituskayran yhdessa parametrien
35.51 Moottorin kuormituskayré ja 35.52 Tyhjékdyntikuorma
kanssa. Parametrilla maaritetdan kuormituskayran rajataa-
juus eli taajuus, jolla moottorin kuormituskayra alkaa laskea
parametrin 35.51 Moottorin kuormituskéyré arvosta kohti
parametrin 35.52 Tyhjakdyntikuorma arvoa.

Katso parametri 35.51 Moottorin kuormituskayra.

45,00 Hz

1,00...500,00 Hz

Moottorin kuormituskayrén rajataajuus.

Katso
parametri
46.02
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

35.54  Moott.
nimellislémpét.
nousu

Moottorin nimellisen
lampétilan nousu

Parametrilla maaritetddn moottorin lampétilan nousu ympa-
ristén 1ampétilan ylapuolelle, kun moottoria kuormitetaan
nimellisvirralla. Katso moottorin valmistajan suositukset.
Yksikko valitaan parametrilla 96.716 Yksikon valinta.

Lampétila

Ympariston lampétila

80 °C tai
176 °F

0...300 °C tai
32..572°F

Lampétilan nousu.

35.55  Moottorin
lampdbaikavakio

Lémpdtilan nousu

Maarittdad moottorin lampdsuojausmallin kayttdman lampdai-
kavakion aikana, joka kuluu siihen, etta saavutetaan 63 %
moottorin nimellislampétilasta. Katso moottorin valmistajan
suositukset.

NEMA-luokan moottoreiden UL-vaatimusten mukaisessa
lampdvalvonnassa on seuraava yleissaantd: Moottorin 1am-
poaikavakio on 35 - 6, jossa t6 on moottorin valmistajan
maarittelema aika sekunteina, jonka moottori voi toimia tur-
vallisesti kuusinkertaisella nimellisvirralla.

Lampdaika luokan 10 laukaisukayralle on 350 s, luokan 20
laukaisukayralle 700 s ja luokan 30 laukaisukayralle 1 050 s.

Moottorin virta

100 %

Aika

100 % + - -

Moottorin Iampdaika

100...10000 s

Moottorin Iampdaikavakio.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

35.56  Moottorin Valitsee toiminnon, joka suoritetaan, kun moottorin ylikuormi- | Varoitus ja

ylikuorm.toiminto tus havaitaan. Lisatietoja on kohdassa Moottorin ylikuorma- | vika
suojaus (sivu 164).

Ei toimintoa Ei toimintoa. 0

Vain varoitus Taajuusmuuttaja muodostaa varoituksen A783 Moottorin yli- | 1
kuormitus, jos moottorin ylikuormitustaso saavuttaa varoitus-
tason eli jos parametrin 35.05 Moottorin ylikuorm.taso arvo on
88,0 % tai enemman.

Varoitus ja vika Taajuusmuuttaja muodostaa varoituksen A783 Moottorin yli- | 2
kuormitus, jos moottorin ylikuormitustaso saavuttaa varoitus-
tason eli jos parametrin 35.05 Moottorin ylikuorm.taso arvo on
88,0 % tai enemman.

Taajuusmuuttaja muodostaa vikatilan 7722 Moottorin ylikuor-
mitus, jos moottorin ylikuormitustaso saavuttaa vikatason eli
jos parametrin 35.05 Moottorin ylikuorm.taso arvo on

100,0 %.

35.57  Moottorin Maarittdd moottorin ylikuormitusluokan. Kayttaja maarittaa Luokka 20

ylikuorm.luokka suojausluokan laukeamisaikana, jota kaytetdan, kun toteu-
tuva arvo on 7,2-kertainen (IEC 60947-4-1) tai 6-kertainen
(NEMA ICS) laukaisutasoon nahden.

Lisatietoja on kohdassa Moottorin ylikuormasuojaus
(sivu 164).

Luokka 5 Moottorin ylikuormitusluokka 5. 0

Luokka 10 Moottorin ylikuormitusluokka 10. 1

Luokka 20 Moottorin ylikuormitusluokka 20. 2

Luokka 30 Moottorin ylikuormitusluokka 30. 3

Luokka 40 Moottorin ylikuormitusluokka 40. 4

36 Kuormitusanalyysi Huippuarvon ja amplitudin kirjaustoiminnon asetukset.

Lisatietoja on kohdassa Kuormitusanalyysi (sivu 168).

36.01  PVL signaalildhde | Valitsee signaalin, jota huippuarvojen kirjaustoiminto valvoo. | L&htdteho
Signaali suodatetaan parametrilla 36.02 PVL suodatusaika
maaritetyn suodatusajan avulla.

Huippuarvo tallennetaan yhdesséa muiden valmiiksi valittujen
signaalien kanssa parametreihin 36.70...36.15.

Huippuarvon kirjaustoiminto voidaan nollata parametrilla
36.09 Nollaa kirjaustoiminnot. Kirjaustoiminto nollautuu myds
aina signaalilahteen vaihtuessa. Viimeisimman nollauksen
paivamaara ja kellonaika tallennetaan parametreihin 36.76
ja 36.17.

Ei valittu Huippuarvon kirjaustoiminto ei kdytossa. 0

Moottorin nopeus 01.01 Moottorin nopeus (sivu 179). 1

Varattu 2

Lahtotaajuus 01.06 Lahtétaajuus (sivu 179). 3

Moottorin virta 01.07 Moottorin virta (sivu 179). 4

Varattu 5

Moottorin momentti | 07.70 Moottorin momentti (sivu 179). 6

Tasajannite 01.11 Tasajénnite (sivu 179). 7

Lahtéteho 01.14 Lahtéteho (sivu 180). 8

Varattu 9

Nopeusohje rampin | 23.07 Nopeusohjeen rampin tulo (sivu 253). 10

tulo
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Nopeusohje rampin | 23.02 Nopeusohjeen rampin I&hté (sivu 253). 11
lahto
Kaytetty 24.01 Kéytetty nopeusohje (sivu 257). 12
nopeusohje
Kaytetty 26.02 Momenttiohje (sivu 262). 13
momenttiohje
Kaytetty 28.02 Taajuusohje rampin I&hté (sivu 267). 14
taajuusohje
Varattu 15
PID-s&adon lahto 40.01 PID-I&hd6n oloarvo (sivu 325). 16
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
36.02  PVL suodatusaika | Huippuarvon kirjauksen suodatusaika. Katso parametri 36.07 | 2,00 s
PVL signaalilédhde.
0,00...120,00 s Huippuarvon kirjauksen suodatusaika. 100=1s
36.06 AL2 signaaliléhde Valitsee amplitudin kirjauksella 2 valvottavan signaalin. Sig- | Moottorin
naalia seurataan 200 ms:n valein. momentti
Tulokset naytetdan parametreilla 36.40...36.49. Jokainen
parametri edustaa amplitudialuetta ja nayttaa, mika osa val-
vonnan naytteista osuu télle alueelle.
Sataa prosenttia vastaava signaalin arvo maaritetaan para-
metrilla 36.07 AL2 signaalin skaalaus.
Amplitudin kirjaustoiminto 2 voidaan nollata parametrilla
36.09 Nollaa kirjaustoiminnot. Kirjaustoiminto nollautuu myds
aina signaalilahteen tai skaalauksen vaihtuessa. Viimeisim-
man nollauksen paivadméaara ja kellonaika tallennetaan para-
metreihin 36.50 ja 36.51.
Lisatietoja valinnoista on parametria 36.07 PVL signaalildhde
kasittelevassa kohdassa.
36.07  AL2 signaalin Maérittéaa signaaliarvon, joka vastaa 100 %:n amplitudia. 100,00
Skaalaus
0,00...32767,00 Signaalin arvo vastaa sataa prosenttia. 1=1
36.09  Nollaa Nollaa huippuarvon kirjaustoiminnon ja/tai amplitudin kirjaus- | Valmis
kirjaustoiminnot toiminnon 2. (Amplitudin kirjaustoimintoa 1 ei voi nollata.)
Valmis Nollaus suoritettu tai sita ei ole pyydetty (normaali toiminta). |0
Kaikki Nollaa seka huippuarvon kirjaustoiminnon ettéd amplitudin kir- | 1
jaustoiminnon 2.
PVL Nollaa huippuarvon kirjaustoiminnon. 2
AL2 Nollaa amplitudin kirjaustoiminnon 2. 3
36.10  PVL huippuarvo Huippuarvon kirjaustoiminnon tallentama huippuarvo. 0.00
-32768,00... Huippuarvo. 1=1
32767,00
36.11  PVL huippuarvon Paivamaara, jolloin huippuarvo on tallennettu. 01.01.1980
paivdys
- Huippuarvon paivamaara. -
36.12  PVL huippuarvon Aika, jolloin huippuarvo on tallennettu. 00:00:00
kellonaika
- Huippuarvon aika. -
36.13  PVL huippuarvon Moottorin virta hetkella, jolloin huippuarvo on tallennettu. 0,00 A
virta
-32768,00... Moottorin virta huippuarvon hetkella. 1=1A

32767,00A
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
36.14  PVL huippuarvon Jannite taajuusmuuttajan valipiirissa huippuarvon tallennus- | 0,00 V
tasajénnite hetkella.
0,00...2 000,00 V Tasajannite huippuarvon hetkella. 10=1V
36.15  PVL huippuarvon Moottorin nopeus hetkella, jolloin huippuarvo on tallennettu. | 0,00 rpm
nopeus
-30 000,00... Moottorin nopeus huippuarvon hetkella. Katso
30 000,00 rpm parametri
46.01
36.16  PVL nollauspéiva- | Paivamaara, jolloin huippuarvon kirjaustoiminto on viimeksi 01.01.1980
méaéré nollattu.
- Paivamaara, jolloin huippuarvon kirjaustoiminto on viimeksi -
nollattu.
36.17  PVL nollauksen Kellonaika, jolloin huippuarvon kirjaustoiminto on viimeksi 00:00:00
kellonaika nollattu.
- Kellonaika, jolloin huippuarvon kirjaustoiminto on viimeksi -
nollattu.
36.20 AL10-10% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 0-10 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus. 100 % vastaa laiteoppaan Tekni-
set tiedot -kappaleessa annettua arvoa /.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valilta 0-10 %. 1=1%
36.21 AL110-20% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 10-20 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 10-20 %. 1=1%
36.22 AL120-30% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 20-30 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 20-30 %. 1=1%
36.23 AL130-40% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 30—40 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 30—40 %. 1=1%
36.24 AL140-50% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 40-50 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 40-50 %. 1=1%
36.25 AL150-60% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 50-60 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 50-60 %. 1=1%
36.26 AL160-70% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 6070 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 60-70 %. 1=1%
36.27 AL170-80% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 70-80 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 70-80 %. 1=1%
36.28 AL180-90% Amplitudin kirjaustoiminnon 1 valiltd 80-90 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet valiltd 80—90 %. 1=1%
36.29 AL1yli90 % Amplitudin kirjaustoiminnon 1 tallentamat naytteet, jotka ylit- | 0,00 %
tavat 90 %.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 1 naytteet, yli 90 % 1=1%
36.40 AL20-10% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 0-10 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 0-10 %. 1=1%
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36.41 AL210-20% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 10-20 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 10-20 %. 1=1%
36.42 AL220-30% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 20-30 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 20-30 %. 1=1%
36.43 AL230-40% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 30—40 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 30-40 %. 1=1%
36.44 AL240-50 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 40-50 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 40-50 %. 1=1%
36.45 AL250-60 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 50-60 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 50-60 %. 1=1%
36.46 AL260-70% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 60-70 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 60-70 %. 1=1%
36.47 AL270-80% Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 70-80 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 70-80 %. 1=1%
36.48 AL280-90 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 valiltd 80-90 % tallentamien 0,00 %
naytteiden prosenttiosuus.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet valiltd 80-90 %. 1=1%
36.49 AL2yli90 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 tallentamat naytteet, jotka ylit- | 0,00 %
tavat 90 %.
0,00...100,00 % Amplitudin kirjaustoiminnon 2 naytteet, yli 90 % 1=1%
36.50 AL2 Paivamaara, jolloin amplitudin kirjaustoiminto 2 on viimeksi 01.01.1980
nollauspéivdmééré | nollattu.
- Amplitudin kirjaustoiminnon 2 viimeisin nollauspaivamaara. -
36.51  AL2 nollauksen Kellonaika, jolloin amplitudin kirjaustoiminto 2 on viimeksi nol- | 00:00:00
kellonaika lattu.
- Amplitudin kirjaustoiminnon 2 viimeisin nollausaika. -
37 Kuormituskéayra Kayttajan kuormituskayran asetukset.
Lisatietoja on kohdassa Kuormituskéyra (sivu 127).
37.01  ULC-l&hdén Nayttaa valvotun signaalin tilan. Tila nékyy vain taajuusmuut- | 0000h
tilasana tajan ollessa kaynnissa. (Tilasana on riippumaton paramet-
reilla 37.03, 37.04, 37.41 ja 37.42 valituista toiminnoista ja
viiveista.)
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Kuvaus
0 Alle kuormitusrajan 1 = Signaali on alikuormituskayran alapuolella.
1 Kuormitusalueella 1 = Signaali on ali- ja ylikuormituskayran valissa.
2 Yli kuormitusrajan 1 = Signaali on ylikuormituskayran ylapuolella.
3 Ulkoisen kuorman rajoitus 1 = Signaali on alikuormituskayran alapuolella tai
ylikuormituskayran ylapuolella.
4...15 |Varattu

0000h...FFFFh

Valvotun signaalin tila.
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37.02  KK-valvontasignaali | Valitsee valvottavan signaalin. Toiminto vertaa signaalin Moottorin
absoluuttista arvoa kuormituskayraan. momentti %
Ei valittu Ei signaalia valittuna (valvonta ei ole kdytdssa). 0
Moottorin nopeus % | 01.03 Moottorin nopeus % (sivu 179). 1
Moottorin virta % 01.08 Moottorin virta % moott. nim.arvosta (sivu 179). 2
Moottorin momentti | 07.70 Moottorin momentti (sivu 179). 3
%
Lahtéteho % moot- | 01.15 Lahtéteho % moott. nim.arvosta (sivu 180). 4
torin nimellisarvosta
Lahtéteho % taa- 01.16 L&htbteho % taaj. nim.arvosta (sivu 180). 5
juusmuuttajan
nimellisarvosta
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
37.03  KK-ylikuormitustoi- | Valitsee, miten taajuusmuuttaja reagoi, jos valvotun signaalin | Ei kdytésséd
minnot absoluuttinen arvo pysyy ylikuormituskayrén ylapuolella yhta-
jaksoisesti kauemmin kuin parametrissa 37.41 KK-ylikuormi-
tusajastin maaritetyn ajan.
Ei kaytéssa Ei toimintoa. 0
Varoitus Taajuusmuuttaja antaa varoituksen (A8BE KK-ylikuormitusva- | 1
roitus).
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 8002 KK:n ylikuormitusvika. |2
Varoitus/vika Taajuusmuuttaja muodostaa varoituksen (A8BE KK-ylikuor- | 3
mitusvaroitus), jos signaali pysyy yhtajaksoisesti ylikuormitus-
kayran ylapuolella puolet parametrissa 37.41 KK-
ylikuormitusajastin méaaritetysta ajasta.
Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 8002 KK:n ylikuormitusvika,
jos signaali pysyy jatkuvana ylikuormituskayran ylapuolella
parametrissa 37.41 KK-ylikuormitusajastin maaritetyn ajan.
37.04  KK-alikuormitustoi- | Valitsee, miten taajuusmuuttaja reagoi, jos valvotun signaalin | Ei kdytosséd
minnot absoluuttinen arvo pysyy jatkuvana ylikuormituskayran yla-
puolella kauemmin kuin parametrissa 37.42 KK-alikuormitus-
ajastin maaritetyn ajan.
Ei kaytossa Ei toimintoa. 0
Varoitus Taajuusmuuttaja antaa varoituksen (A8BF KK-alikuormitusva- | 1
roitus).
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 8001 KK:n alikuormitusvika. | 2
Varoitus/vika Taajuusmuuttaja muodostaa varoituksen (A8BF KK-alikuor- | 3
mitusvaroitus), jos signaali pysyy yhtajaksoisesti alikuormi-
tuskayran alapuolella puolet parametrissa 37.41 KK-
ylikuormitusajastin méaaritetysta ajasta.
Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 8001 KK:n alikuormitusvika,
jos signaali pysyy jatkuvana alikuormituskayran alapuolella
parametrissa 37.42 KK-alikuormitusajastin maaritetyn ajan.
37.11 KK- Maarittdd ensimmaisen kayttajan kuormituskayran X-akselin | 150,0 rpm
nopeustaulupiste 1 | viidesta nopeuspisteesta.
Nopeuspisteitéd kaytetdan, jos parametrin 99.04 Moottorisaa-
tétapa arvona on Vektori tai parametrin 99.04 Moottoriséété-
tapa arvona on Skalaari ja ohjeyksikkéna on rpm.
Pisteita on viisi, ja ne on méaaritettava jarjestyksessa pienimmasta
suurimpaan. Pisteet maaritetdan positiivisina arvona, mutta alue
on vomassa symmetrisesti myds negatiiviseen suuntaan. Val-
vonta ei ole kdytdssa naiden kahden alueen ulkopuolella.
-30000,0... Nopeus. 1=1rpm

30000,0 rpm




Parametrit 323

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
37.12  KK-nopeustaulu- Maarittda toisen nopeuspisteen. 750,0 rpm
piste 2 Katso parametri 37.11 KK-nopeustaulupiste 1.
-30000,0... Nopeus. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.13  KK-nopeustaulu- Maarittda kolmannen nopeuspisteen. 1290,0 rpm
piste 3 Katso parametri 37.11 KK-nopeustaulupiste 1.
-30000,0... Nopeus. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.14  KK-nopeustaulu- Maarittda neljannen nopeuspisteen. 1 500,0 rpm
piste 4 Katso parametri 37.11 KK-nopeustaulupiste 1.
-30000,0... Nopeus. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.15  KK-nopeustaulu- Maarittda viidennen nopeuspisteen. 1 800,0 rpm
piste 5 Katso parametri 37.11 KK-nopeustaulupiste 1.
-30000,0... Nopeus. 1=1rpm
30000,0 rpm
37.16  KK-taajuustaulu- Maarittda ensimmaisen kayttajan kuormituskayran X-akselin | 5,0 Hz
piste 1 viidesta taajuuspisteesta.
Taajuuspisteita kaytetaan, jos parametrin 99.04 Moottoriséa-
tétapa arvona on Skalaari ja ohjeyksikkdna on Hz.
Pisteita on viisi, ja ne on maaritettava jarjestyksessa pienim-
masta suurimpaan. Pisteet maaritetdan positiivisina arvona,
mutta alue on vomassa symmetrisesti myds negatiiviseen
suuntaan. Valvonta ei ole kdytéssa naiden kahden alueen
ulkopuolella.
-500,0...500,0 Hz | Taajuus. 1=1Hz
37.17 KK- Maarittaa toisen taajuuspisteen. 25,0 Hz
taajuustaulupiste 2 | Katso parametri 37.16 KK-taajuustaulupiste 1.
-500,0...500,0 Hz Taajuus. 1=1Hz
37.18 KK- Maarittda kolmannen taajuuspisteen. 43,0 Hz
tagjuustaulupiste 3 | Katso parametri 37.16 KK-taajuustaulupiste 1.
-500,0...500,0 Hz | Taajuus. 1=1Hz
37.19  KK- Maarittda neljannen taajuuspisteen. 50,0 Hz
taajuustaulupiste 4 | Katso parametri 37.16 KK-taajuustaulupiste 1.
-500,0...500,0 Hz | Taajuus. 1=1Hz
37.20 KK- Maarittaa viidennen taajuuspisteen. 60,0 Hz
tagjuustaulupiste 5 | Katso parametri 37.16 KK-taajuustaulupiste 1.
-500,0...500,0 Hz Taajuus. 1=1Hz
37.21 KK- Maarittda ensimmaisen viidesta Y-akselin pisteesta, jotka 10,0 %
alikuormituspiste 1 | yhdessa vastaavan X-akselin pisteen kanssa (37.11 KK-
nopeustaulupiste 1...37.15 KK-nopeustaulupiste 5 tai 37.15
KK-nopeustaulupiste 5...37.20 KK-taajuustaulupiste 5) maa-
rittavat alikuormituskayran (alemman kayran).
Alikuormituskayran kunkin pisteen arvon on oltava pienempi
kuin ylikuormituskayran vastaavan pisteen arvo.
-1600,0...1600,0 % | Alikuormituspiste. 1=1%
37.22 KK- Maarittaa toisen alikuormituspisteen. 15,0 %
alikuormituspiste 2 | Katso parametri 37.21 KK-alikuormituspiste 1.
-1600,0...1600,0 % | Alikuormituspiste. 1=1%
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37.23  KK-alikuormitus- Maarittda kolmannen alikuormituspisteen. 25,0 %
piste 3 Katso parametri 37.21 KK-alikuormituspiste 1.
-1600,0...1600,0 % | Alikuormituspiste. 1=1%
37.24  KK-alikuormitus- Maéarittaa neljannen alikuormituspisteen. 30,0 %
piste 4 Katso parametri 37.21 KK-alikuormituspiste 1.
-1600,0...1600,0 % | Alikuormituspiste. 1=1%
37.25  KK-alikuormitus- Maérittéda viidennen alikuormituspisteen. 30,0 %
piste & Katso parametri 37.21 KK-alikuormituspiste 1.
-1600,0...1600,0 % | Alikuormituspiste. 1=1%
37.31  KK-ylikuormitus- Maarittdd ensimmaisen viidesta Y-akselin pisteesta, jotka 300,0 %
piste 1 yhdessa vastaavan X-akselin pisteen kanssa (37.117 KK-
nopeustaulupiste 1...37.15 KK-nopeustaulupiste 5 tai 37.15
KK-nopeustaulupiste 5...37.20 KK-taajuustaulupiste 5) maa-
rittévat ylikuormituskayran (ylemman kayran).
Ylikuormituskayrén kunkin pisteen arvon on oltava suurempi
kuin alikuormituské@yran vastaavan pisteen arvo.
-1600,0...1600,0 % | Ylikuormituspiste. 1=1%
37.32  KK-ylikuormitus- Maarittaa toisen ylikuormituspisteen. 300,0 %
piste 2 Katso parametri 37.31 KK-ylikuormituspiste 1.
-1600,0...1600,0 % | Ylikuormituspiste. 1=1%
37.33  KK-ylikuormitus- Maarittda kolmannen ylikuormituspisteen. 300,0 %
piste 3 Katso parametri 37.31 KK-ylikuormituspiste 1.
-1600,0...1600,0 % | Ylikuormituspiste. 1=1%
37.34  KK-ylikuormitus- Maéarittaa neljannen ylikuormituspisteen. 300,0 %
piste 4 Katso parametri 37.31 KK-ylikuormituspiste 1.
-1600,0...1600,0 % | Ylikuormituspiste. 1=1%
37.35  KK-ylikuormitus- Maarittéda viidennen ylikuormituspisteen. 300,0 %
piste & Katso parametri 37.31 KK-ylikuormituspiste 1.
-1600,0...1600,0 % | Ylikuormituspiste. 1=1%
37.41  KK-ylikuormitus- Maarittaa ajan, jonka valvotun signaalin on oltava jatkuvana | 20,0 s
ajastin ylikuormituskayran ylapuolella, ennen kuin taajuusmuuttaja
kaynnistaa parametrilla 37.03 KK-ylikuormitustoiminnot vali-
tun toiminnon.
0,0...10000,0 s Ylikuormitusaika. 1=1s
37.42  KK-alikuormitus- Maarittda ajan, jonka valvotun signaalin on oltava jatkuvana |20,0 s
ajastin alikuormituskéyran alapuolella, ennen kuin taajuusmuuttaja
kaynnistaa parametrilla 37.04 KK-alikuormitustoiminnot vali-
tun toiminnon.
0,0...10000,0 s Alikuormitusaika. 1=1s
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40 Prosessi PID sarja 1 | Prosessi-PID-sd4d6n parametrit.
Taajuusmuuttajan 13ht6a voidaan ohjata prosessi-PID-saa-
dolla. Kun prosessi-PID-saatd on kaytdssa, taajuusmuuttaja
ohjaa prosessin takaisinkytkennan ohjearvoon.
PID-saatoa varten voidaan maarittda kaksi eri parametrisar-
jaa. Yhta parametrisarjaa kaytetaan kerrallaan. Ensimmaisen
sarjan muodostavat parametrit 40.07...40.90. Toisen sarjan
muodostavat ryhman 41 Prosessi PID sarja 2 parametrit.
Kaytettavan sarjan maarittava bindarilahde valitaan paramet-
rilla 40.57 PID-sarja 1/ 2 valinta.
Katso my®ds sivuilla 524 ja 525 olevat ohjausketjukaaviot.
Maarita PID-asiakasyksikko valitsemalla paneelista Valikko —
Ensisijaiset asetukset — PID — Yksikko.
40.01  PID-I&hdén oloarvo | Nayttaa prosessi-PID-saatimen Iahdon. Katso sivulla 525 -
oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-200000,00... Prosessi-PID-saatimen lahto. 1=1
200000,00
40.02  PID- Nayttaa prosessin takaisinkytkennan oloarvon lahteen valin- | -
takaisinkytkenn. nan, matemaattisen funktion (parametri 40.10 Sarja 1 takai-
oloarvo sinkytkentd) ja suodatuksen jalkeen. Katso sivulla 524 oleva
ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-200000,00... Prosessin takaisinkytkenta. 1=1PID-
200000,00 PID- asiakasyk-
asiakasyksikkoa sikko
40.03  PID-ohjearvon Nayttaa prosessi-PID-séatimen ohjearvon oloarvon lahteen -
oloarvo valinnan, matemaattisen funktion (40.18 Sarja 1 ohjearvotoi-
minto), rajoituksen ja rampin jélkeen. Katso sivulla 524 oleva
ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-200000,00... Prosessi-PID-sdatimen asetusarvo. 1=1PID-
200000,00 PID- asiakasyk-
asiakasyksikk6a sikkd
40.04  PID-eroarvon Nayttaa prosessi-PID:n eroarvon. Oletuksena tdma arvoon | -
oloarvo yhta kuin ohjearvo — takaisinkytkentd, mutta poikkeama voi-
daan muuttaa kaanteiseksi parametrilla 40.31 Sarja 1 eroar-
von invertointi. Katso sivulla 525 oleva ohjausketjukaavio.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
-200000,00... PID:n eroarvo. 1=1PID-
200000,00 PID- asiakasyk-
asiakasyksikkoa sikkd
40.05  Trimmattu PID-ohje | Nayttaa PID-saadon trimmatun ohjelahtdarvon. -
oloarvo Tama parametri on vain luku -muotoa.
-32768...32768 PID-s&&don trimmattu ohjearvo. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
40.06  PID-tilasana Nayttaa prosessi-PID-saadon tilatiedon. -
Tamé parametri on vain luku -muotoa.
Bitti Nimi Arvo
0 PID aktiivinen 1 = Prosessi-PID-saato aktiivinen.
1 Ohjearvo jaadytetty|1 = Prosessi-PID:n ohjearvo jaadytetty.
2 L&hto jaadytetty 1 = Prosessi-PID-saatimen lahto jaadytetty.
3 PID nukkuu 1 = Nukkumistila aktiivinen.
4 Tehostus 1 = Nukkumisen tehostus aktiivinen.
5 Trimmaus
6 Saatimen ohitus 1 = Saatimen ohitus aktiivinen.
7 Lahdén ylaraja 1 = PID-laht6a rajoitetaan parametrilla 40.37.
8 L&hdoén alaraja 1 = PID-laht6a rajoitetaan parametrilla 40.36.
9 Hystereesi 1 = Hystereesi aktiivinen (katso parametri 40.39)
aktiivinen
10 PID-sarja 0 = Parametrisarja 1 kdytdssa. 1 = Parametrisarja 2 kaytossa.
1 Varattu
12 Siséinen ohjearvo |1 = Siséinen ohjearvo aktiivinen (katso parametrit 40.16...40.23)
aktiivinen
13...15 |Varattu
0000h...FFFFh Prosessi-PID-s&atimen tilasana. 1=1
40.07  PID-sd&adén Ottaa kayttéon/poistaa kaytdsta prosessi-PID-saatimen. Off
kéyttotila Huomaa: Prosessi-PID-s&4t6 on kiytettavissa vain ulkoi-
sessa ohjauksessa. Katso kohta Paikallisohjaus ja ulkoinen
ohjaus (sivu 105).
Off Prosessi-PID-saato ei kaytdssa. 0
Paalla Prosessi-PID-s&ato kaytossa. 1
Paalla kun Prosessi-PID-s&atd on aktiivinen, kun taajuusmuuttaja on 2
taajuusmuuttaja kdy | kdynnissé.
40.08  Sarja 1takaisinkytk. | Valitsee prosessin takaisinkytkennan ensisijaisen lahteen. Al2
1 ldhde Katso sivulla 524 oleva ohjausketjukaavio. prosenttia
Ei valittu Ei kaytossa. 0
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 1
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 217). 2
Taajuustulo 11.39 Taajuustulon 1 skaalattu arvo (katso sivu 207). 3
skaalattu
Varattu 4.7
Al1 prosenttia 12.101 Al1:n prosenttiarvo (katso sivu 212). 8
Al2 prosenttia 12.102 Al2:n prosenttiarvo (katso sivu 212).
Tak.kytken. 40.91 Tak.kytken. muistipaikat (katso sivu 340). 10
muistipaikat
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
40.09  Sarja 1 takaisinkytk. | Valitsee prosessin takaisinkytkennan toisen lahteen. Toista Ei valittu

2 lahde

lahdetta kaytetaan vain, jos asetusarvotoiminto edellyttaa
kahta tuloa.

Lisatietoja valinnoista: katso parametri 40.08 Sarja 1 takaisin-
kytk. 1 ldhde.
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40.10  Sarja 1 Parametrilla maaritetdan, kuinka prosessin takaisinkytkenta | Tulo1
takaisinkytkenta lasketaan kahdesta parametreilla 40.08 Sarja 1 takaisinkytk.
1 l&hde ja 40.09 Sarja 1 takaisinkytk. 2 ldhde valitusta takai-
sinkytkentalahteesta.
Funktion tulos kerrotaan kaikissa valinnoissa parametrin
40.90 Sarjan 1 tak.kytk. kerroin arvolla.
Tulo1 Lahde 1. 0
Tulo1+Tulo2 Lahteiden 1 ja 2 summa. 1
Tulo1-Tulo2 Lahde 2 vahennetty lahteesta 1. 2
Tulo1*Tulo2 Lahde 1 kerrottu lahteelld 2. 3
Tulo1/Tulo2 Lahde 1 jaettu lahteella 2. 4
MIN(Tulo1,Tulo2) Kahdesta lahteesta pienempi. 5
MAKS(Tulo1,Tulo2) | Kahdesta lahteesta suurempi. 6
KESK(Tulo1,Tulo2) | Kahden lahteen keskiarvo. 7
neliéjuuri(Tulo1) Léhteen 1 nelidjuuri. 8
nelidjuuri(Tulo1- Nelidjuuri (lahde 1 — lahde 2). 9
Tulo2)
neliGjuuri(Tulo1+Tul | Neli6juuri (Iahde 1 + lahde 2). 10
02)
nelidjuuri(Tulo1)+ne | Lahteen 1 nelidjuuri + I&hteen 2 nelidjuuri. 1
liGjuuri(Tulo2)
40.11  Sarja 1 tak.kytk. Maarittda prosessin takaisinkytkennén suodatusaikavakion. | 0,000 s
suodat.aika
0,000...30,000 s Takaisinkytkennan suodatusaika. 1=1s
40.14  Sarja 1 ohjearvon Maarittda yhdessa parametrin 40.15 Sarja 1 14hd6n skaalaus | 0,00
Skaalaus kanssa yleisen skaalauskertoimen prosessi-PID-saatoket-
julle.
Jos parametrin arvoksi on asetettu nolla, automaattinen
ohjearvon skaalaus aktivoituu ja sopiva ohjearvon skaalaus
lasketaan valitun ohjearvoléhteen perusteella. Asetusarvon
todellinen skaalaus nakyy parametrissa 40.61 Asetusarvon
todellinen skaalaus.
Tata skaalausta voidaan kayttaa, kun esimerkiksi prosessin
ohjearvon yksikko tulossa on Hz ja PID-saatimen lahtéa kay-
tetdadn nopeussaadon rpm-arvona. Tassa tapauksessa tdman
parametrin arvoksi voidaan asettaa 50 ja parametrin 40.15
arvoksi moottorin nimellisnopeus taajuudella 50 Hz.
Kéytannadssa PID-saatimen 1aht6 = [40.15] kun
poikkeama (ohjearvo — takaisinkytkentd) = [40.14] ja [40.32] =
1.
Huomautus: Skaalaus perustuu parametrien 40.74 ja 40.15
véliseen suhteeseen. Esimerkiksi arvoilla 50 ja 1 500 saa-
daan aikaan sama skaalaus kuin arvoilla 1 ja 30.
-200000,00... Skaalaus. 1=1

200000,00
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
40.15  Sarja 1 1dhd6n Katso parametri 40.14 Sarja 1 ohjearvon skaalaus. 0,00
skaalaus Jos parametrin arvoksi on asetettu nolla, skaalaus toimii auto-
maattisesti:
Kayttotila
(katso parametri 179.07) Skaalaus
Nopeussaato 46.01 Nopeuden skaalaus
Taajuussaatd 46.02 Taajuuden skaalaus
Momenttisaato 100 %
-200000,00... Prosessi-PID-s&atimen |ahtoalue. 1=1
200000,00
40.16  Sarja 1 ohjearvon 1 | Valitsee prosessi-PID:n asetusarvon ensisijaisen lahteen. Al1
l&hde Katso sivulla 524 oleva ohjausketjukaavio. prosenttia
Ei valittu Ei kaytossa. 0
Varattu 1
Siséinen ohjearvo | Sisdinen ohjearvo. Katso parametri 40.19 Sarja 1 sis. ohjearv. | 2
valinta 1.
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 3
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 217). 4
Varattu 5.7
Moottorin 22.80 Moott. pot.met. ohj. oloarvo (moottoripotentiometrin 8
potentiometri 1ahto).
Varattu 9
Taajuustulo 11.39 Taajuustulon 1 skaalattu arvo (katso sivu 207). 10
skaalattu
Al1 prosenttia 12.101 Al1:n prosenttiarvo (katso sivu 212). 1
Al2 prosenttia 12.102 Al2:n prosenttiarvo (katso sivu 212). 12
Ohjauspaneeli(ohje | Ohjeena kaytetaan sen paikan ohjausjarjestelman tallenta- 13
tallennettu) maa paneelin ohjearvoa (03.01 Paneelin ohjearvo, katso
sivu 182), johon ohjaus palaa.
(Valinta ei ole kaytettavissa parametrille 71.16 Asetusarvon 1
ldhde.)
Viite
A | ® ULK1-ohje
X - X- =% - 1(—)(—)(- x ULK2-ohje
=— Aktiivinen ohje
—o—o—¢-0-- . Ei-aktiivinen ohje
T >
ULK1 -> ULK2
Ohjauspaneeli(ohje | Edellisen ohjauspaikan paneelin ohjearvoa (03.01 Paneelin 14
kopioitu) ohjearvo, katso sivu 182) kaytetaan ohjeena ohjauspaikan
vaihtuessa, jos ohjauspaikkojen ohjeet ovat samaa tyyppia
(esimerkiksi taajuus, nopeus, momentti tai PID); muutoin olo-
arvosignaalia kdytetaan uutena ohjeena.
Viite
@ ULK1-ohje
x ULK2-ohje
— Aktiivinen ohje
‘e - 9. - Ei-aktiivinen ohje
. >t
ULK1 -> ULK2
KV A ohje 1 03.05 KV A ohje 1 (katso sivu 183). 15
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
KV A ohje 2 03.06 KV A ohje 2 (katso sivu 183). 16
Varattu 17...18
SKV ohje 1 03.09 SKV ohje 1 (katso sivu 183). 19
SKV ohje 2 03.10 SKV ohje 2 (katso sivu 183). 20
Varattu 21...23
Ohjearvon 40.92 Ohjearvon muistipaikat (katso sivu 340). 24
muistipaikat (Valinta ei ole kaytettévissé parametrille 71.16 Asetusarvon 1

ldhde.)
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

40.17  Sarja 1 ohjearvon 2 | Valitsee prosessin asetusarvon toisen lahteen. Toista Iahdetta | Ei valittu
l&hde kaytetaan vain, jos asetusarvotoiminto edellyttaa kahta tuloa.

Lisatietoja valinnoista: katso parametri 40.16 Sarja 1 ohjear-
von 1 l&dhde.

40.18  Sarja 1 Valitsee funktion parametreilla 40.16 Sarja 1 ohjearvon 1 Tulo1
ohjearvotoiminto ldhde ja 40.17 Sarja 1 ohjearvon 2 ldhde valittujen asetusar-

von lahteiden vélille.

Toiminnon tulos (kaikki valinnat) kerrotaan parametrilla 40.89

Sarjan 1 asetusarvon kerroin.
Tulo1 Lahde 1. 0
Tulo1+Tulo2 Lahteiden 1 ja 2 summa. 1
Tulo1-Tulo2 Léhde 2 vahennetty lahteesta 1. 2
Tulo1*Tulo2 Lahde 1 kerrottu lahteelld 2. 3
Tulo1/Tulo2 Lahde 1 jaettu lahteella 2. 4
MIN(Tulo1,Tulo2) Kahdesta lahteesta pienempi. 5
MAKS(Tulo1,Tulo2) | Kahdesta lahteesta suurempi. 6
KESK(Tulo1,Tulo2) | Kahden lahteen keskiarvo. 7
neliéjuuri(Tulo1) Lahteen 1 nelidjuuri. 8
nelidjuuri(Tulo1- Nelidjuuri (Iahde 1 — lahde 2). 9
Tulo2)
nelié- Neli6juuri (lahde 1 + lahde 2). 10
juuri(Tulo1+Tulo2)
nelié- Léhteen 1 neliGjuuri + lahteen 2 nelidjuuri. 11
juuri(Tulo1)+nelio-
juuri(Tulo2)

40.19  Sarja 1 sis. ohjearv. | Valitsee yhdessa parametrin 40.20 Sarja 1 sis. ohjearv. Ei valittu

valinta 1 valinta 2 kanssa parametreilla 40.21...40.24 maaritetyista
ohjearvoista sisdisen ohjearvon.
Huomaa: Parametrien 40.16 Sarja 1 ohjearvon 1 Idhde ja
40.17 Sarja 1 ohjearvon 2 ldhde arvona taytyy olla Sisdinen
ohjearvo.
Lahteen Lahteen
maarittda par. | maarittda par. | Ohjearvon esiasetus
40.19 40.20
0 0 0 (parametri 40.24)
1 0 1 (par. 40.21)
0 1 2 (par. 40.22)
1 1 3 (par. 40.23)
Ei valittu 0. 0
Kaytossa 1. 1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 18

sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 21
Valvonta 2 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 22
Valvonta 3 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 23
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

40.20  Sarja 1 sis. ohjearv. | Valitsee yhdessa parametrin 40.19 Sarja 1 sis. ohjearv. Ei valittu

valinta 2 valinta 1 kanssa kaytettavan sisdisen ohjearvon kolmesta
parametreilla 40.21...40.23 maaritetysta sisaisesta ohjear-
vosta. Katso taulukosta parametri 40.19 Sarja 1 sis. ohjearv.
valinta 1.
Ei valittu 0. 0
Valittu 1. 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 21
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 22
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 23
Muu [bitti] Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

40.21  Sarja 1 sisdinen Sisadinen asetusarvo 1 Katso parametri 40.19 Sarja 1 sis. 0,00 PID-asi-
ohjearvo 1 ohjearv. valinta 1. akasyksikkoa
-200000,00... Sisainen asetusarvo 1 1=1PID-
200000,00 PID- asiakasyk-
asiakasyksikkoa sikkd
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
40.22  Sarja 1 sisdinen Sisdinen asetusarvo 2 Katso parametri 40.19 Sarja 1 sis. 0,00 PID-asi-
ohjearvo 2 ohjearv. valinta 1. akasyksikkoa
-200000,00... Sisainen asetusarvo 2 1=1PID-
200000,00 PID- asiakasyk-
asiakasyksikkoa sikko
40.23  Sarja 1 sisdinen Siséinen asetusarvo 3 Katso parametri 40.19 Sarja 1 sis. 0,00 PID-asi-
ohjearvo 3 ohjearv. valinta 1. akasyksikkoa
-200000,00... Sisainen asetusarvo 3 1=1PID-
200000,00 PID- asiakasyk-
asiakasyksikkoa sikkd
40.24  Sarja 1 sisdinen Siséinen asetusarvo 0 Katso parametri 40.19 Sarja 1 sis. 0,00 PID-asi-
ohjearvo 0 ohjearv. valinta 1. akasyksikkoa
-200000,00... Sisdinen asetusarvo 0 1=1PID-
200000,00 PID- asiakasyk-
asiakasyksikkoa sikkd
40.26  Sarja 1 ohjearvo Maarittda prosessi-PID-saatimen ohjearvon minimirajan. 0,00
minimi
-200000,00... Prosessi-PID-saatimen ohjearvon minimiraja. 1=1PID-
200000,00 PID- asiakasyk-
asiakasyksikkoa sikkd
40.27  Sarja 1 ohjearvo Maarittda prosessi-PID-saatimen ohjearvon maksimirajan. 200000,00
maksimi
-200000,00... Prosessi-PID-saatimen ohjearvon maksimiraja. 1=1
200000,00 PID-
asiakasyksikkoa
40.28  Sarja 1 ohjearvon Maarittda minimiajan, joka ohjearvolta kestaa suureta nol- 0,0s
nousuaika lasta sataan prosenttiin.
0,0...1800,0 s Ohjearvon suurenemisaika. 1=
40.29  Sarja 1 ohjearvon Maarittdad minimiajan, joka ohjearvolta kestaa pieneta 0,0s
laskuaika sadasta prosentista nollaan.
0,0...1800,0 s Ohjearvon pienenemisaika. 1=1
40.30  Sarja 1 ohjearvon Jaadyttaa prosessi-PID-saatimen asetusarvon tai maarittda | Ei valittu
jaadytys arvon, jota voidaan kayttaa jaddytykseen. Tama toiminto on
kaytanndllinen, kun ohje perustuu analogiatuloon kytkettyyn
prosessin takaisinkytkentaan ja anturi taytyy huoltaa proses-
sia pysayttamatta.
1 = Prosessi-PID-saatimen ohjearvo on jaadytetty.
Katso myds parametri 40.38 Sarja 1 1dhdén jaédytys.
Ei valittu Prosessi-PID-saatimen ohjearvoa ei ole jaadytetty. 0
Kéaytossa Prosessi-PID-saatimen ohjearvo on jaadytetty. 1
D1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19

sivu 307).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 21
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 22
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 23
Muu [bitti] Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
40.31  Sarja 1 eroarvon Kéaantaa prosessi-PID-saatimen tulon. Eikaénteinen
invertointi 0 = Poikkeamaa ei kaanneti (poikkeama = ohjearvo — takai- | (Ohje - Tak.)
sinkytkenta)
1 = Poikkeama on kaanteinen (poikkeama = takaisinkytkenta
— ohjearvo)
Lisatietoja on kohdassa Prosessi-PID-s&ddén nukkumis- ja
tehostustoiminnot (sivulla 7129).
Ei kdanteinen (Ohje | 0. 0
- Tak.)
Kaanteinen (Tak. - | 1. 1
Ohje)
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
40.32  Sarja 1 vahvistus Maarittaa PID-saatimen vahvistuksen. Katso parametri 40.33 | 1.00
Sarja 1 integrointiaika.
0,01...100,00 PID-saatimen vahvistus. 100 =1
40.33  Sarja 1 Maarittda PID-saatimen integrointiajan. Aika on asetettava 60,0 s
integrointiaika samaan suuruusluokkaan kuin ohjattavan prosessin reaktio-
aika; muuten tuloksena on epévakaa jarjestelma.
Virheen/saatimen |aht6
O
|
Gel { /
o] |
’ Aika
Ti
| = saatimen tulo (virhe)
O = saatimen lahto
G = vahvistus
Ti = integrointiaika
Huomaa: Jos taksi arvoksi asetetaan 0, |I-osa poistuu kay-
tosta ja PID-saadin toimii PD-saatimena.
0,0...9999,0 s Integrointiaika. 1=1s
40.34  Sarja 1 Maarittaa PID-saatimen derivointiajan. Saatimen 1ahdon deri- | 0,000 s
derivointiaika vointiosa lasketaan kahden peréttéisen virhearvon avulla (Ex.
1 ja Ek) seuraavan kaavan mukaisesti:
PID DERIV AIKA x (Ek - Ex_1)/Tg, jossa
Ts =2 ms:n néyteaika
E = eroarvo = prosessin ohjearvo — prosessin takaisinkyt-
kenta.
0,000...10,000 s Derivointiaika. 1000=1s




Parametrit 333
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40.35  Sarja 1 deriv. Maarittéda aikavakion yksinapaiselle suotimelle, jota kaytetaan | 0,0 s
suodatusaika tasoittamaan prosessin PID-saatimen derivointiosaa.
0,
% Suodattamaton
/ signaali
100
63 f s Suodatettu signaali
- Tt
T
O=1Ix(1-efMm
| = suotimen tulo (vaihe)
O = suotimen 1ahto
t=aika
T = suodatusaikavakio
0,0...10,0 s Suodatusaikavakio. 10=1s
40.36  Sarja 1 ladhdén Maarittaa prosessi-PID-saatimen Iahdén minimirajan. Minimi- | 0,00
minimi ja maksimirajojen avulla voidaan rajoittaa kayttéaluetta.
-200000,00... Prosessi-PID-saatimen 1ahdén minimiraja. 1=1
200000,00
40.37  Sarja 1 1dhd6n Maarittda prosessi-PID-saatimen 1ahdén maksimirajan. Katso | 100,00
maksimi parametri 40.36 Sarja 1 I&hd6n minimi.
-200000,00... Prosessi-PID-saatimen I1ahdén maksimiraja. 1=1
200000,00
40.38  Sarja 1 1dhd6n Jaadyttaa prosessi-PID-saatimen 1ahdon (tai maarittaa lah- Ei valittu
jaadytys teen, jota voidaan kayttaa jaadytykseen) ja pitaa lahdon
arvossa, jossa se oli ennen jaadytysta. Tata toimintoa voi-
daan kayttaa, kun esimerkiksi prosessin takaisinkytkentaan
kaytetty anturi taytyy huoltaa prosessia pysayttamatta.
1 = Prosessi-PID-saatimen lahto jaadytetty
Katso myds parametri 40.30 Sarja 1 ohjearvon jaadytys.
Ei valittu Prosessi-PID-saatimen 1ahtda ei ole jaadytetty. 0
Kaytossa Prosessi-PID-saatimen 1ahto jaadytetty. 1
D1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Valvonta 1 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 21
Valvonta 2 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 22
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 23
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
40.39  Sarja 1 hystereesi | Maarittda ohjearvon ympérilla olevan hystereesialueen. Kun | 0,0

prosessin takaisinkytkenta siirtyy hystereesialueelle, viivea-
jastin kaynnistyy. Jos takaisinkytkenta pysyy hystereesi-
alueella viivetta (40.40 Sarja 1 hyster.alueen viive)
pidempaan, PID-saatimen 1ahto jaddytetaan. Normaali toi-
minta jatkuu, kun takaisinkytkentéarvo poistuu hystereesi-
alueelta.

40.39 Sarja 1

hystereesi Iy / ‘\
Asetusarvo —

Takaisinkytkenta —/ '

PID-s&atimen _/~—>\ -

lahtd ! T\
i i PID-saatimen 1ahtd
-~ -~ jaadytetty
40.40 Sarja 1 hyster.alueen viive
Aika
0...... 200000,0 Hystereesialue. 1=1
40.40 Sarja 1 Hystereesialueen viive. Katso parametri 40.39 Sarja 1 hyste- | 0,0 s
hyster.alueen viive | reesi.
0,0...3600,0 s Hystereesialueen viive. 1=1s
40.43  Sarja 1 Maarittdd nukkumistoiminnon kaynnistysrajan. Jos arvo on 0,0
nukkumistaso 0,0, sarjan 1 nukkumistoiminto ei ole kéytdssa.
Nukkumistoiminto vertaa PID-l&ahtéa (parametri 40.01 PID-
1&hddn oloarvo) taman parametrin arvoon. Jos PID-1ahdon
arvo pysyy tdman arvon alapuolella parametrilla 40.44 Sarja
1 nukkumisviive maaritettyd nukahtamisviivettd pidemman
ajan, taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan ja pysayttaa
moottorin.
0,0...200000,0 Nukkumistoiminnon kaynnistystaso. 1=
40.44  Sarja 1 Maarittéda viiveen nukkumistoiminnon aktivoitumiselle, jotta 60,0 s
nukkumisviive nukkumistoiminnon hairitseva virheellinen kaynnistyminen
voidaan est4a.
Viiveajastin kaynnistyy, kun nukkumistila otetaan kaytt6én
parametrilla 40.43 Sarja 1 nukkumistaso, ja nollautuu, kun
nukkumistila poistuu kaytosta.
0,0...3600,0 s Nukkumistoiminnon alkamisviive. 1=1s
40.45  Sarja 1 nukkum. Maarittdad nukkumisen tehostuksen ajan. Katso parametri 00s
tehostusaika 40.46 Sarja 1 nukkum. tehost.ohje.
0,0...3600,0 s Nukkumisen tehostusaika. 1=1s
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
40.46  Sarja 1 nukkum. Kun taajuusmuuttaja siirtyy nukkumistilaan, prosessin 0,0 PID-asia-
tehost.ohje ohjearvo suurenee talla prosenttimaaralla parametrilla 40.45 | kasyksikkéa
Sarja 1 nukkum. tehostusaika maéaritetyksi ajaksi.
Jos toiminto on kaytdssa, nukkumisen tehostus keskeyte-
téan, kun taajuusmuuttaja heraa.
0,0...200000,0 PID- | Nukkumisen tehostusohje. 1=1PID-
asiakasyksikkoa asiakasyk-
sikkd
40.47  Sarja 1 herddmisen | Maarittda herddmistason prosessin ohjearvon ja takaisinkyt- | 0,00 PID-asi-
eroarvo kennén valisena eroarvona. akasyksikkoa
Kun eroarvo ylittda tmén parametrin arvon ja pysyy sen yla-
puolella heradmisviiveen ajan (40.48 Sarja 1 herdémisviive),
taajuusmuuttaja heraa.
Katso myds parametri 40.31 Sarja 1 eroarvon invertointi.
-200000,00... Heraamistaso (prosessin ohjearvon ja takaisinkytkennan vali- | 1 = 1 PID-
200000,00 PID- sena poikkeamana). asiakasyk-
asiakasyksikkoa sikko
40.48 Sarja 1 Maarittdd nukkumistoiminnon herdamisviiveen, jotta hairitse- | 0,50 s
herdédmisviive vat virheelliset herdamiset voidaan estaa. Katso parametri
40.47 Sarja 1 herdémisen eroarvo.
Viiveajastin kdynnistyy, kun poikkeama ylittaa herdamistason
(40.47 Sarja 1 herd@misen eroarvo), ja nollautuu, jos poik-
keama laskee alle hera@mistason.
0,00...60,00 s Heraamisviive. 1=1s
40.49  Sarja 1 sdédtimen Aktivoi (tai valitsee lahteen, joka aktivoi ) sdatimen ohituksen. | Ei valittu
ohitus Ohituksessa parametrilla 40.50 Sarja 1 ohitusohjeen valinta
valittu arvo korvaa PID-saatimen lahdon. Lisatietoja on koh-
dassa Ohitus (sivulla 137).
1 = Saatimen ohitus kaytdssa
Ei valittu 0. 0
Valittu 1. 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 2). 4
Di4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 170.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 21
Valvonta 2 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 22
Valvonta 3 Parametrin 32.07 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 23
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
40.50 Sarja 1 Valitsee saatimen ohitusohjeen. Katso parametri 40.49 Sarja | Ei valittu
ohitusohjeen valinta | 1 sdétimen ohitus.
Ei valittu Ei kaytossa. 0
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 1
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 217). 2
KV A ohje 1 03.05 KV A ohje 1 (katso sivu 7183). 3
KV A ohje 2 03.06 KV A ohje 2 (katso sivu 183). 4
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
40.51  Sarja 1 trimmaus Aktivoi trimmaustoiminnon ja valitsee suoran ja suhteellisen | Pois pdélté
trimmauksen valilla (tai molempien yhdistelman). Trimmausta
kaytettdessa taajuusmuuttajan ohjearvoon voidaan yhdistaa
korjauskerroin. Trimmauksen jalkeinen l&ahtéarvo on kaytetta-
vissa parametrina 40.05 Trimmattu PID-ohje oloarvo.
Katso ohjauskaavio sivulla 525.
Pois paalta Trimmaustoiminto ei ole kaytdssa. 0
Suora Trimmaustoiminto on kdytdssa. Trimmauskerroin on suh- 1
teessa maksiminopeuteen, -momenttiin tai taajuuteen; valinta
naiden valilla tehdaan parametrilla 40.52 Sarja 1 trimmauk-
sen valinta.
Suhteellinen Trimmaustoiminto on kaytéssa. Trimmauskerroin on suh- 2
teessa parametrilla 40.53 Sarja 1 trimmausohj. valinta valit-
tuun ohjearvoon.
Yhdistelma Trimmaustoiminto on kaytdssa. Trimmauskerroin on tilojen 3
Suora ja Suhteellinen yhdistelma; niiden osuudet maaritetaan
parametrilla 40.54 Sarja 1 trimmausyhdistelma.
40.52  Sarja 1 Valitsee, korjataanko nopeus-, momentti- tai taajuusohjetta Momentti
trimmauksen valinta | timmaamalla.
Momentti Momenttiohjeen trimmaus. 1
Nopeus Nopeusohjeen trimmaus. 2
Taajuus Taajuusohjeen trimmaus. 3
40.53  Sarja 1 Valitsee trimmausohjeen signaalilahteen. Ei valittu
trimmausohj. valinta
Ei valittu Ei kaytossa. 0
Al1 skaalattu 12.12 Al1 skaalattu arvo (katso sivu 209). 1
Al2 skaalattu 12.22 Al2 skaalattu arvo (katso sivu 2177). 2
KV A ohje 1 03.05 KV A ohje 1 (katso sivu 183). 3
KV A ohje 2 03.06 KV A ohje 2 (katso sivu 183). 4
Muu Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
40.54  Sarja 1 trimmaus- Kun parametrin 40.51 Sarja 1 trimmaus arvoksi on asetettu 0,000
yhdistelma Yhdistelma&, taméa parametri maarittdd suoran ja suhteellisen
trimmauslahteen vaikutuksen lopulliseen trimmauskertoi-
meen.
0.000 = 100 % suhteellinen
0.500 = 50 % suhteellinen, 50 % suora
1.000 = 100 % suora
0,000...1,000 Trimmausyhdistelma. 1=
40.55 Sarja 1 Maarittda kertoimen trimmauskertoimelle. Tama arvo kerro- | 1,000
trimmauksen sdété | taan parametrin 40.51 Sarja 1 trimmaus tuloksella. Taman jal-
keen kertolaskun tuloksella kerrotaan parametrin 40.56 Sarja
1 trimmausléhde tulos.
-100,000...100,000 | Trimmauskertoimen kerroin. 1=1
40.56  Sarja 1 Valitsee trimmattavan ohjeen. PID-ohje
trimmausléhde
PID-ohje PID-ohjearvo. 1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
PID-l&ht6 PID-saatimen 1&hto. 2
40.57  PID-sarja 1/2 Valitsee lahteen, joka maarittaa, kaytetdanko prosessi-PID- PID-sarja 1

valinta parametrisarjaa 1 (parametrit 40.07...40.50) vai 2 (ryhma 41
Prosessi PID sarja 2).

PID-sarja 1 0. Kaytossa prosessi-PID-parametrisarja 1 0

PID-sarja 2 1. Kéytdssa prosessi-PID-parametrisarja 2 1

DI Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2

DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivastetty tila, bitti 1). 3

DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4

Di4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5

DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6

DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7

Varattu 8...17

Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 18
sivu 307).

Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).

Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).

Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 21

Valvonta 2 Parametrin 32.07 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 22

Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 23

Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

40.58  Sarja 1 - kasvata Ottaa kayttoon ja maarittaé PID-sarjan 1 PID-integrointitermin | Ei
estoa arvon lisdyksen eston tyypin.

Ei Kasvamisen esto ei ole kaytdssa. 0

Rajoitus PID-integrointitermia ei kasvateta, jos PID-Iahdén maksimi- 1
arvo saavutetaan. Tama parametri on voimassa PID-sarjalle
1.

ULK. PID minimiraja | Prosessi-PID:n integrointitermia ei kasvateta, kun ulkoisen 2
PID:n lahtd on saavuttanut minimirajansa. Tassa kokoonpa-
nossa ulkoinen PID toimii prosessi-PID:n lahteend. Tama
parametri on voimassa PID-sarjalle 1.

ULK. PID Prosessi-PID:n integrointitermia ei kasvateta, kun ulkoisen 3

maksimiraja PID:n lahtd on saavuttanut maksimirajansa. Téssa kokoonpa-
nossa ulkoinen PID toimii prosessi-PID:n lahteend. Tama
parametri on voimassa PID-sarjalle 1.

Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

40.59  Sarja 1 - pienennéd | PID-integrointitermin pienenemisen esto PID-sarjan 1 koh- Ei
estoa dalla.

Ei Pienenemisen esto ei ole kaytdssa. 0

Rajoitus PID-integrointitermia ei pienenneta, jos PID-I&hdén minimi- 1
arvo saavutetaan. Tama parametri on voimassa PID-sarjalle
1.

ULK. PID minimiraja | Prosessi-PID:n integrointitermia ei pienenneta, kun ulkoisen |2

PID:n I&htd on saavuttanut minimirajansa. Tassa kokoonpa-
nossa ulkoinen PID toimii prosessi-PID:n lahteena. Tama
parametri on voimassa PID-sarjalle 1.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
ULK. PID Prosessi-PID:n integrointitermia ei pienenneté, kun ulkoisen |3
maksimiraja PID:n lahtd on saavuttanut maksimirajansa. Tassa kokoonpa-

nossa ulkoinen PID toimii prosessi-PID:n lahteena. Tama
parametri on voimassa PID-sarjalle 1.

40.60 Sarja 1 PID- Valitsee lahteen, jolla PID-s&atd otetaan kayttoon ja poiste- P&alla

aktivoinnin ldhde taan kaytosta.

Katso myds parametri 40.07 PID-s&adén kéyttétila.

0 = Prosessin PID-saatd ei kaytossa.

1 = Prosessin PID-saat6 kaytossa.
Ei kaytossa 0. 0
Paalla 1. 1
Seuraa Ulk1/Ulk2- | Prosessin PID-saéto ei ole kaytdssa, jos ulkoinen ohjaus- 2
valintaa paikka EXT1 on kaytossa. Saatd on kaytdssa, jos ulkoinen

ohjauspaikka EXT2 on kaytdssa.

Katso myds parametri 19.11 Ulk1/Ulk2-valinta.
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 3
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 70.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 4
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 5
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 6
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 7
Dl6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 8
DIO1 Digitaalitulo/lahtd DIO1. 9
DIO2 Digitaalitulo/lahtd DIO2. 10
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

40.61  Asetusarvon Asetusarvon todellinen skaalaus. Katso parametri 40.14 -
todellinen skaalaus | Sarja 1 ohjearvon skaalaus.

-200000,00... Skaalaus. 1=1
200000,00

40.62  PID - sisédisen Nayttaa sisadisen ohjearvon arvon. Katso sivulla 524 oleva -
asetusarvon ohjausketjukaavio.
oloarvo Tama parametri on vain luku -muotoa.

-200000,00... Prosessi-PID:n sisdinen ohjearvo 1=1PID-
200000,00 PID- asiakasyk-
asiakasyksikkda sikkd

40.79  Sarjan 1 yksikét PID-sarjan 1 yksikko. °C
Kayttajan teksti Kayttajan muokattavissa oleva teksti. Oletustekstind on PID | 0

unit 1.

%

bar

kPa

Pa

psi

CFM

inH,0

°C

°F

mbar

m3/h
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
dm3h
IIs
I/min
I/h
m3/s
m3/min
km3/h
galls
ft3/s
t3/min
ft3/h
ppm
inHg
kCFM
inWC
gpm
gal/min
in wg
MPa
fftwC

% 4

bar 74
kPa 75
Pa 77
psi 76
CFM 26
inH,0 58
°C 150
°F 151
mbar 44
m3/h 78
dm3/h 21
Is 79
I/min 37
I’'h 38
m3/s 88
m3/min 40
km3/h 131
galls 47
ft3/s 50
ft3/min 51
ft3/h 52
ppm 34
inHg 29
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
kCFM 126
inWC 65
gpm 80
gal/min 48
inwg 59
MPa 94
ftwC 125
40.80  Sarja 1 PID-I&4hd6n | Valitsee sarjan 1 PID-lahddn minimiarvon lahteen. Sarjat
min. l&hde 1&hdén
minimi
Ei valittu Ei kaytossa. 0
Sarja1 |ahddn 40.36 Sarja 1 1dhdén minimi. 1
minimi
40.81  Sarja 1 PID-I&hd6n | Valitsee sarjan 1 PID-lahddn minimiarvon lahteen. Sarjat
maks. ldhde 1&hdoén
maksimi
Ei valittu Ei kaytossa. 0
Sarja1 lahdén 40.37 Sarja 1 1&hdbén maksimi 1
maksimi
40.89  Sarjan 1 Maarittda kertoimen, jolla parametrilla 40.718 Sarja 1 ohjear- | 1,00
asetusarvon kerroin | votoiminto maaritetyn funktion arvo kerrotaan.
-200000,00... Kerroin. 1=1
200000,00
40.90  Sarjan 1 tak.kytk. Maarittda kertoimen, jolla parametrilla 40.710 Sarja 1 takaisin- | 1,00
kerroin kytkentd maaritetyn funktion arvo kerrotaan.
-200000,00... Kerroin. 1=1
200000,00
40.91  Tak.kytken. Muistipaikkaparametri prosessin takaisinkytkentdarvon vas- | -
muistipaikat taanottamista varten esimerkiksi sisdanrakennetun kentta-
vaylaliitdnnan kautta.
Arvo voidaan lahettaa taajuusmuuttajaan Modbus-1/0-
datana. Aseta kyseisen datan (58.7017...58.114) kohteenva-
lintaparametrin arvoksi Tak.kytken. muistipaikat. Valitse para-
metrissa 40.08 Sarja 1 takaisinkytk. 1 Idhde (tai 40.09 Sarja 1
takaisinkytk. 2 Idhde) vaihtoehto Tak.kytken. muistipaikat.
-327,68...327,67 Prosessin takaisinkytkennan muistipaikkaparametri. 100=1
40.92  Ohjearvon Muistipaikkaparametri prosessin asetusarvon vastaanotta- -
muistipaikat mista varten esimerkiksi sisddnrakennetun kenttavaylaliitan-
nan kautta.
Arvo voidaan lahettda taajuusmuuttajaan Modbus-I/O-
datana. Aseta kyseisen datan (58.701...58.114) kohteenva-
lintaparametrin arvoksi Ohjearvon muistipaikat. Valitse para-
metrissa 40.16 Sarja 1 ohjearvon 1 ldhde (tai 40.17 Sarja 1
ohjearvon 2 ldhde) vaihtoehto Ohjearvon muistipaikat.
-327,68...327,67 Prosessin ohjearvon muistipaikkaparametri. 100 =1
40.96  PID-sdadén lahté % | Parametrin 40.01 PID-takaisinkytkenn. oloarvo prosenttiar- 0,00 %
volla skaalattu signaali.
-100,00...100,00 % | Prosenttiarvo. 100=1%
40.97  PID- Parametrin 40.02 PID-takaisinkytkenn. oloarvo prosenttiar- 0,00 %
takaisinkytkentd % | volla skaalattu signaali.
-100,00...100,00 % | Prosenttiarvo. 100=1%
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
40.98  Prosessi PID Parametrin 40.03 PID-ohjearvon oloarvo prosenttiarvolla 0,00 %
asetusarvo % skaalattu signaali.
-100,00...100,00 % | Prosenttiarvo. 100=1%
40.99  Prosessi PID Parametrin 40.04 PID-eroarvon oloarvo prosenttiarvolla skaa- | 0,00 %
eroarvo % lattu signaali.
-100,00...100,00 % | Prosenttiarvo. 100=1%
41 Prosessi PID sarja 2 | Toinen prosessi-PID-s&&don parametriarvojen sarja.
Valinta tdman sarjan ja ensimmaisen sarjan (parametriryhma
40 Prosessi PID sarja 1) valilla tehdaan parametrilla 40.57
PID-sarja 1/ 2 valinta.
Katso myds parametrit 40.07...40.06 seka sivuilla 524 ja 525
olevat ohjausketjukaaviot.
41.08  Sarja 2 takaisinkytk. | Katso parametri 40.08 Sarja 1 takaisinkytk. 1 ldhde. Al2
1 ldhde prosenttia
41.09  Sarja 2 takaisinkytk. | Katso parametri 40.09 Sarja 1 takaisinkytk. 2 Idhde. Ei valittu
2 lahde
41.10 Sarja 2 Katso parametri 40.10 Sarja 1 takaisinkytkenta. Tulo1
takaisinkytkenta
41.11  Sarja 2 tak.kytk. Katso parametri 40.11 Sarja 1 tak.kytk. suodat.aika. 0,000 s
suodat.aika
41.14  Sarja 2 ohjearvon Katso parametri 40.74 Sarja 1 ohjearvon skaalaus. 0,00
skaalaus
41.15  Sarja 2 I&hd6n Katso parametri 40.15 Sarja 1 I1&hd6n skaalaus. 0,00
skaalaus
41.16  Sarja 2 ohjearvon 1 | Katso parametri 40.16 Sarja 1 ohjearvon 1 ldhde. All
l&hde prosenttia
41.17  Sarja 2 ohjearvon 2 | Katso parametri 40.17 Sarja 1 ohjearvon 2 ldhde. Ei valittu
l&hde
41.18  Sarja 2 Katso parametri 40.18 Sarja 1 ohjearvotoiminto. Tulo1
ohjearvotoiminto
41.19  Sarja 2 sis. ohjearv. | Katso parametri 40.719 Sarja 1 sis. ohjearv. valinta 1. Ei valittu
valinta 1
41.20  Sarja 2 sis. ohjearv. | Katso parametri 40.20 Sarja 1 sis. ohjearv. valinta 2. Ei valittu
valinta 2
41.21  Sarja 2 sisdinen Katso parametri 40.21 Sarja 1 sisdinen ohjearvo 1. 0,00 PID-asi-
ohjearvo 1 akasyksikkoa
41.22  Sarja 2 sisdinen Katso parametri 40.22 Sarja 1 sisédinen ohjearvo 2. 0,00 PID-asi-
ohjearvo 2 akasyksikkoa
41.23  Sarja 2 sisdinen Katso parametri 40.23 Sarja 1 sisdinen ohjearvo 3. 0,00 PID-asi-
ohjearvo 3 akasyksikkoa
41.24  Sarja 2 siséinen 40.24 Sarja 1 sisdinen ohjearvo 0. 0,00 PID-asi-
ohjearvo 0 akasyksikkoa
41.26  Sarja 2 ohjearvo Katso parametri 40.26 Sarja 1 ohjearvo minimi. 0,00
minimi
41.27  Sarja 2 ohjearvo Katso parametri 40.27 Sarja 1 ohjearvo maksimi. 200000,00
maksimi
41.28  Sarja 2 ohjearvon Katso parametri 40.28 Sarja 1 ohjearvon nousuaika. 00s
nousuaika
41.29  Sarja 2 ohjearvon Katso parametri 40.29 Sarja 1 ohjearvon laskuaika. 0,0s

laskuaika
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41.30  Sarja 2 ohjearvon Katso parametri 40.30 Sarja 1 ohjearvon jaadytys. Ei valittu
Jjaadytys

41.31  Sarja 2 eroarvon Katso parametri 40.31 Sarja 1 eroarvon invertointi. Eik&énteinen
invertointi (Ohje - Tak.)

41.32  Sarja 2 vahvistus Katso parametri 40.32 Sarja 1 vahvistus. 1.00

41.33  Sarja 2 Katso parametri 40.33 Sarja 1 integrointiaika. 60,0 s
integrointiaika

41.34  Sarja 2 Katso parametri 40.34 Sarja 1 derivointiaika. 0,000 s
derivointiaika

41.35  Sarja 2 deriv. Katso parametri 40.35 Sarja 1 deriv. suodatusaika. 0,0s
suodatusaika

41.36  Sarja 2 Idhdén Katso parametri 40.36 Sarja 1 I&hd6n minimi. 0,00
minimi

41.37  Sarja 2 1dhd6n Katso parametri 40.37 Sarja 1 1dhdén maksimi. 100,00
maksimi

41.38  Sarja 2 Idhdén Katso parametri 40.38 Sarja 1 1&hd6n jaadytys. Ei valittu
Jjaadytys

41.39  Sarja 2 hystereesi | Katso parametri 40.39 Sarja 1 hystereesi. 0,0

41.40 Sarja 2 Katso parametri 40.40 Sarja 1 hyster.alueen viive. 0,0s
hyster.alueen viive

41.43  Sarja 2 Katso parametri 40.43 Sarja 1 nukkumistaso. 0.0
nukkumistaso

41.44  Sarja 2 Katso parametri 40.44 Sarja 1 nukkumisviive. 60,0s
nukkumisviive

41.45  Sarja 2 nukkum. Katso parametri 40.45 Sarja 1 nukkum. tehostusaika. 0,0s
tehostusaika

41.46  Sarja 2 nukkum. Katso parametri 40.46 Sarja 1 nukkum. tehost.ohje. 0,0 PID-asia-
tehost.ohje kasyksikkda

41.47  Sarja 2 herdé@misen | Katso parametri 40.47 Sarja 1 herddmisen eroarvo. 0,00 PID-asi-
eroarvo akasyksikkoa

41.48 Sarja 2 Katso parametri 40.48 Sarja 1 herdamisviive. 0,50 s
herdémisviive

41.49  Sarja 2 sdéatimen Katso parametri 40.49 Sarja 1 sdéatimen ohitus. Ei valittu
ohitus

41.50 Sarja 2 Katso parametri 40.50 Sarja 1 ohitusohjeen valinta. Ei valittu
ohitusohjeen valinta

41.51  Sarja 2 timmaus Katso parametri 40.51 Sarja 1 trimmaus. Pois pé&élté

41.52  Sarja 2 Katso parametri 40.52 Sarja 1 trimmauksen valinta. Momentti
trimmauksen valinta

41.53  Sarja 2 Katso parametri 40.53 Sarja 1 trimmausohj. valinta. Ei valittu
trimmausohj. valinta

41.54  Sarja 2 timmaus- Katso parametri 40.54 Sarja 1 trimmausyhdistelma. -
yhdistelma

41.55  Sarja 2 Katso parametri 40.55 Sarja 1 trimmauksen séété. 1,000
trimmauksen sééaté

41.56  Sarja 2 Katso parametri 40.56 Sarja 1 trimmausléhde. PID-ohje
trimmausléhde

41.58  Sarja 2 - kasvata Katso parametri 40.58 Sarja 1 - kasvata estoa. Ei
estoa

41.59  Sarja 2 - pienennd | Katso parametri 40.59 Sarja 1 - pienenné estoa. Ei

estoa
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41.60  Sarja 2 PID- Katso parametri 40.60 Sarja 1 PID-aktivoinnin ldhde. Paélla
aktivoinnin Idhde
41.79  Sarjan 2 yksikét Katso parametri 40.79 Sarjan 1 yksikét. °C
41.80  Sarja 2 PID-I&hd6n | Katso parametri 40.80 Sarja 1 PID-I&hd6n min. Idhde. Sarjat
min. ldhde 1&hdén
minimi
41.81  Sarja 2 PID-Idhdén | Katso parametri 40.81 Sarja 1 PID-Id4hdén maks. Iahde. Sarjat
maks. l&dhde 1&hddn
maksimi
41.89  Sarjan 2 Katso parametri 40.89 Sarjan 1 asetusarvon kerroin. 1,00
asetusarvon kerroin
41.90  Sarjan 2 tak.kytk. Maarittda parametrin 41.10 Sarja 2 takaisinkytkenta kaa- 1,00
kerroin voissa kaytettavan kertoimen k. Katso parametri 40.90 Sarjan
1 tak.kytk. kerroin.
43 Jarrukatkoja Sisaisen jarrukatkojan asetukset.
Huomautus: Nama parametrit koskevat vain sisaista jarru-
katkojaa.
Jos kaytdssa on ulkoinen jarru, jarrukatkoja on poistettava
kaytosta asettamalla parametrin 43.06 Jarrukatkoja kéyttéén
arvoksi Ei kdytdsséa.
43.01  Jarruvastuksen Nayttaa jarruvastuksen arvioidun lampétilan tai kuinka lahella | -
lampétila ylikuumenemista jarruvastus on.
Arvo annetaan prosentteina; 100 % on vastuksen loppulam-
pétila, jonka se saavuttaisi, jos sitd kuormitettaisiin taydella
nimelliskuormalla tarpeeksi kauan (43.09 Jarruv. jatkuva
tehonkesto).
Lampdtila lasketaan parametrien 43.08, 43.09 ja 43.10 arvon
perusteella olettaen, ettd vastus on asennettu valmistajan
ohjeita noudattaen (=vastus jaahtyy odotetusti).
Tama parametri on vain luku -muotoa.
0,0...120,0 % Arvioitu jarruvastuksen lampétila. 1=1%
43.06  Jarrukatkoja Maarittda jarrukatkojan ohjauksen kayttoon ja valitsee jarru- | Ei kdytdssé
kéayttéon vastuksen ylikuormitussuojaustavan (laskenta tai mittaus).
Huomaa: Varmista ennen jarrukatkojan ohjausta, etta
« jarruvastus on kytketty
« ylijannitesdatd on poissa kaytdsta (parametri 30.30 Ylijén-
nitesaéto)
« syottdjannitealue (parametri 95.01 Syoéttdjdnnite) on valittu
oikein.
Huomautus: Jos kaytdssa on ulkoinen jarrukatkoja, aseta
tdman parametrin arvoksi Ei kdyt6ssa.
Ei kaytossa Jarrukatkojan ohjaus pois kaytosta. 0
Kaytossa Jarrukatkojan saatd on kaytdssa; jarruvastuksen suojaus 1
lampoémallin kanssa | perustuu ldmpdémalliin. Jos tdma asetus valitaan, myds mal-
liin tarvittavat arvot eli parametrit 43.08... 43.12 on maaritet-
tava. Katso vastuksen tekniset tiedot.
Kaytossa ilman Jarrukatkojan saato on kaytossa ilman lampomalliin perustu- | 2

lampoémallia

vaa jarruvastuksen suojausta. Tata asetusta voidaan kayttaa
esimerkiksi silloin, jos vastus on varustettu termisella katkaisi-
jalla, joka on johdotettu avaamaan taajuusmuuttajan paakon-
taktori vastuksen ylikuumentuessa.

Lisatietoja on laiteoppaan luvussa Vastusjarrutus.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Overvoltage peak Jarrukatkojan ohjaus on kaytdssa ylijannitetilanteessa. 3
protection Tama asetus on tarkoitettu tilanteisiin, joissa

* jarrukatkojaa ei tarvita kédynninaikaiseen toimintaan eli
poistamaan moottorin hidastusenergiaa

* moottori pystyy varastoimaan kdameihinsé huomattavan
maaran magneettista energiaa, ja

* moottori voidaan pysayttaa vapaasti pyorien, tarkoitukselli-
sesti tai vahingossa.

Tallaisessa tilanteessa moottori voi vapauttaa taajuusmuuttajan

suuntaan niin paljon magneettista energiaa, etta taajuusmuuttaja

vahingoittuu. Taajuusmuuttajaa voidaan suojata kayttamalla jarru-

katkojan kanssa pienté vastusta, joka on mitoitettu vain kasittele-

maan moottorin magneettista energiaa (ei hidastusenergiaa).

Kun tdma asetus on kaytdssa, jarrukatkoja aktivoituu vain,

kun tasajannite ylittaa ylijanniterajan. Normaalikayton aikana

jarrukatkoja ei ole toiminnassa.

43.07  Jarrukatk. Parametrilla valitaan jarrukatkojan nopean kaytté6n oton ja P&alla
kdynninaikainen kaytosta poistamisen lahde.
lupa 0 = Jarrukatkojan IGBT-pulssit katkaistaan.

1 = Normaali jarrukatkojan IGBT-modulointi sallittu.
Pois paalta 0. 0
Paalla 1. 1
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

43.08  Jarruvast. Maarittaa jarruvastuksen lampdmallin termisen aikavakion. Os
lédmpéaikavakio
0...10000 s Jarruvastuksen lampdaikavakio eli nimellisaika, joka kuluu 1=1s

63 %:n lampdtilan saavuttamiseen.
43.09  Jarruv. jatkuva Maarittaa jarruvastuksen suurimman sallitun jatkuvan kuor- 0,00 kW
tehonkesto man, joka nostaa vastuksen lampétilan suurimpaan sallittuun
arvoon (=vastuksen lammonhaihdutuskapasiteetti kilowat-
teina) mutta ei sitéd suuremmaksi. Arvoa kaytetdan lampomal-
liin perustuvassa vastuksen ylikuormitussuojauksessa. Katso
parametri 43.06 Jarrukatkoja kéyttéon ja kaytéssa olevan jar-
ruvastuksen tekniset tiedot.
0,00... Jarruvastuksen suurin jatkuva kuorma. 1=1kW
10 000,00 kW

43.10  Jarruvastuksen Maarittaa jarruvastuksen vastusarvon. Arvoa kaytetdan lam- | 0,0 ohm

resistanssi pomalliin perustuvassa vastuksen jarruvastuksen suojauk-
sessa. Katso parametri 43.06 Jarrukatkoja kéyttéon.
0,0...1000,0 ohm | Jarruvastuksen vastusarvo. 1=1o0hm
43.11  Jarruvastuksen Valitsee vikarajan lampémalliin perustuvassa vastuksen jarru- | 105 %
vikaraja vastuksen suojauksessa. Katso parametri 43.06 Jarrukatkoja
kayttéon. Kun raja on ylitetty, taajuusmuuttaja laukeaa vikaan
7183 Jarruvastuksen ylilampé.
Arvo annetaan prosentteina lampétilasta, jonka vastus saa-
vuttaa kuormitettaessa parametrissa 43.09 Jarruv. jatkuva
tehonkesto asetetulla teholla.
0...150 % Jarruvastuksen lampétilan vikaraja. 1=1%

43.12  Jarruvastuksen Valitsee varoitusrajan lampomalliin perustuvassa vastuksen | 95 %

varoitusraja jarruvastuksen suojauksessa. Katso parametri 43.06 Jarru-
katkoja kdyttodn. Kun raja ylittyy, taajuusmuuttaja antaa
varoituksen A793 Jarruvastuksen ylilampo.
Arvo annetaan prosentteina lampétilasta, jonka vastus saa-
vuttaa kuormitettaessa parametrissa 43.09 Jarruv. jatkuva
tehonkesto asetetulla teholla.
0...150 % Jarruvastuksen lampétilan varoitusraja. 1=1%
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Nro Nimi/arvo I Kuvaus I Oletus/KV16 |

44 Mekaanisen jarrun Mekaanisen jarrun ohjauksen konfigurointi.

ohjaus Lisatietoja on kohdassa Mekaanisen jarrun ohjaus
(sivulla 135).
44.01  Jarrun ohjaustila Nayttdad mekaanisen jarrun ohjauksen tilasanan. -

Tama parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi Tiedot
0 Avauskomento Jarrun toimilaitteen sulkemis-/avaamiskomento (0 = sulje, 1 = avaa).
Kytke tdma bitti haluttuun 1&ht6on.
1 Avausmom. pyyntd |1 = Taajuusmuuttajan logiikasta pyydetty avausmomentti.
2 Pakota jarru kiinni |1 = Jarrun pakotus kiinni pyydetty taajuusmuuttajan logiikasta
3 Pysaytys rampilla |1 = Pysaytys rampilla nollanopeuteen pyydetty taajuusmuuttajan
logiikasta
4 Kéaytossa 1 = Jarrun ohjaus on kaytossa
5 Kiinni 1 = Jarrun ohjauslogiikan tila on JARRU KIINNI/
6 Avautuu 1 = Jarrun ohjauslogiikan tila on JARRUN AVAAMINEN
7 Auki 1 = Jarrun ohjauslogiikan tila on JARRU AUKI
8 Sulkeutuu 1 = Jarrun ohjauslogiikan tila on JARRUN SULKEMINEN
9...15 |Varattu
0000h...FFFFh Mekaanisen jarrun ohjauksen tilasana. 1=1
44.06  Jarrun ohjaus Asettaa (tai valitsee lahteen, joka asettaa) mekaanisen jarrun | Ei valittu

kayttéon ohjauslogiikan paalle tai pois paalta.

0 = Jarrun ohjaus ei kaytéssa

1 = Jarrun ohjaus kaytéssa
Ei valittu 0. 0
Valittu 1. 1
D1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo D16 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 18

sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19

sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20

sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
Valvonta 3 Parametrin 32.071 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

44.08

Jarrun avausviive

Maarittaa jarrun avausviiveen eli viiveen siséisen jarrunava-
uskomennon ja moottorin nopeussaadon vapautuksen valilla.
Viiveajastin kaynnistyy, kun taajuusmuuttaja on magnetoinut
moottorin. Samalla, kun ajastin kdynnistyy, jarrun ohjauslo-
giikka asettaa jarrun ohjauslahddn vetdmaan ja jarru alkaa
avautua.

Aseta télle parametrille jarrun valmistajan ilmoittama mekaa-
nisen avaamisviiveen arvo.

0,00s

0,00...5,00 s

Jarrun avausviive.

100=1s

44.13

Jarrun
sulkemisviive

Maarittda sulkemiskomennon (hetken, jolloin jarrun ohjaus-
1ahto alkaa paastaa) ja taajuusmuuttajan moduloinnin lopetta-
misen valisen viiveen. Tdman tarkoitus on pitdd moottori
jannitteisena ja ohjauksessa, kunnes jarru todellisesti sulkeu-
tuu.

Aseta tdméan parametrin arvoksi sama arvo, jonka jarrun val-
mistaja on ilmoittanut jarrun mekaaniseksi heradmisajaksi.

0,00s

0,00...60,00 s

Jarrun sulkemisviive.

100=1s

44.14

Jarrun sulkemistaso

Maarittéa jarrun sulkemisnopeuden absoluuttisena arvona.
Sulkemiskomento annetaan, kun moottorin nopeus on hidas-
tunut talla tasolle.

100,00 rpm

0,00...1000,00 rpm

Jarrun sulkemisnopeus.

Katso
parametri
46.01

45 Energiatehokkuus

Energiansaastdlaskureiden seka huippu- ja energiakirjaustoi-
mintojen asetukset.
Lisatietoja on kohdassa Energiansééstélaskurit (sivulla 167).

45.01

Séaéstetty energia
GWh

Séaastetty energia verkkojannitteeseen kytkettyyn moottoriin
verrattuna, GWh. Taman parametrin lukema suurenee, kun
laskuri 45.02 Séaastetty energia MWh menee ympari ja palaa
nollaan.

Tama parametri on vain luku -muotoa (katso parametri 45.21
Nollaa energialaskelmat).

0...65535 GWh

Energiansaastd gigawattitunteina.

1=1GWh

45.02

Séaéstetty energia
MWh

Séaastetty energia verkkojannitteeseen kytkettyyn moottoriin
verrattuna, MWh. Taméan parametrin lukema suurenee, kun
laskuri 45.03 Séaastetty energia kWh menee ympéri ja palaa
nollaan.

Kun tdman parametri lukema menee ympari ja palaa nollaan,
parametrin 45.01 S&astetty energia GWh lukema suurenee.
Tama parametri on vain luku -muotoa (katso parametri 45.21
Nollaa energialaskelmat).

0...999 MWh

Energiansaésté megawattitunteina.

1=1MWh

45.03

Séastetty energia
kWh

Séaastetty energia verkkojannitteeseen kytkettyyn moottoriin
verrattuna, kWh.

Jos taajuusmuuttajan siséinen jarrukatkoja on kaytossa, kai-
ken moottorin taajuusmuuttajaan syéttdaman energian olete-
taan muuntuvan Iammodksi. Laskenta kirjaa silti myos
nopeuden saadolla saavutetut saastot. Jos katkoja on pois
kaytosta, myds moottorin jarrutusenergia kirjataan téhan.
Kun tdméan parametri lukema menee ympatri ja palaa nollaan,
parametrin 45.02 S&astetty energia MWh lukema suurenee.
Tama parametri on vain luku -muotoa (katso parametri 45.21
Nollaa energialaskelmat).

0,0...999,9 kWh

Energiansaasto kilowattitunteina.

10 =1kWh
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

45.04

Séastetty energia

Séaastetty energia verkkojannitteeseen kytkettyyn moottoriin
verrattuna, kWh.

Jos taajuusmuuttajan siséinen jarrukatkoja on kaytossa, kai-
ken moottorin taajuusmuuttajaan syéttdman energian olete-
taan muuntuvan ldmmaoksi.

Tama parametri on vain luku -muotoa (katso parametri 45.21
Nollaa energialaskelmat).

0,0...
214748368,0 kWh

Energiansaasto kilowattitunteina.

1=1kWh

45.05

Rahanséaéstd
tuhansissa

Séaastetty rahamaara tuhansina verkkojannitteeseen kytket-
tyyn moottoriin verrattuna. Taméan parametrin lukema suure-
nee, kun laskuri 45.06 Rahans&éasté menee ympari ja palaa
nollaan.

Voit maarittad valuutan ensimmaisessa kaynnistyksessa tai
ensisijaisissa asetuksissa (Paavalikko — Ensisijaiset ase-
tukset — Kello, alue, ndytto — Yksikot — Valuutta).

Tama parametri on vain luku -muotoa (katso parametri 45.21
Nollaa energialaskelmat).

0...
4294967295 tuhatta

Saastetty rahamaara tuhansina rahayksikoina.

1 =1 yksikkd

45.06

Rahansééstd

Séaastetty rahamaara verkkojannitteeseen kytkettyyn mootto-
riin verrattuna. Tama arvo lasketaan kertomalla saastetty
energia kilowattitunteina talla hetkella aktiivisen tariffin
kanssa (45.14 Tariffin valinta).

Kun tdman parametri lukema menee ympari ja palaa nollaan,

parametrin 45.05 Rahans&éasté tuhansissa lukema suurenee.

Voit maarittda valuutan ensimmaisessa kaynnistyksessa tai
ensisijaisissa asetuksissa (Paavalikko — Ensisijaiset ase-
tukset — Kello, alue, ndyttoé — Yksikot — Valuutta).

Tama parametri on vain luku -muotoa (katso parametri 45.21
Nollaa energialaskelmat).

0,00...
999,99 yksikk6a

Séaastetty rahamaara.

1 =1 yksikkd

45.07

Sadstetty maaré

Saastetty rahamaara verkkojannitteeseen kytkettyyn mootto-
riin verrattuna. Tama arvo lasketaan kertomalla saastetty
energia kilowattitunteina talla hetkella aktiivisen tariffin
kanssa (45.14 Tariffin valinta).

Voit maarittad valuutan ensimmaisessa kaynnistyksessa tai
ensisijaisissa asetuksissa (Paavalikko — Ensisijaiset ase-
tukset — Kello, alue, ndyttd — Yksikot — Valuutta).

Tama parametri on vain luku -muotoa (katso parametri 45.21
Nollaa energialaskelmat).

0,00...
21474830,08 yksik-
koéa

Séaastetty rahamaara.

1 =1 yksikkd

45.08

Viéhentynyt CO2
kilotonneina

Hiilidioksidipaastojen (CO,) véaheneminen kilotonneina verk-
kojannitteeseen kytkettyyn moottoriin verrattuna. Tama arvo
suurenee, kun parametri 45.09 Vahentynyt CO2 tonneina
menee ympari ja palaa nollaan.

Tama parametri on vain luku -muotoa (katso parametri 45.21
Nollaa energialaskelmat).

0...65535 kilotonnia

Hiilidioksidipaastdjen vaheneminen kilotonneina.

1=1
kilotonni
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

45.09

Véhentynyt CO2
tonneina

Hiilidioksidipaastojen (CO,) vaheneminen tonneina verkko-
jannitteeseen kytkettyyn moottoriin verrattuna. Arvo laske-
taan kertomalla saastetty energia (MWh) parametrin 45.18
CO2-muuntokerroin arvolla (oletus 0,5 tn/MWh).

Kun tdman parametri lukema menee ympari ja palaa nollaan,
parametrin 45.08 Vdhentynyt CO2 kilotonneina lukema suu-
renee.

Tama parametri on vain luku -muotoa (katso parametri 45.21
Nollaa energialaskelmat).

0,0...999,9 tonnia

Hiilidioksidipaasttjen vaheneminen tonneina.

1 =1 tonni

45.10

Saéstetty CO2
yhteensa

Hiilidioksidipaastojen (CO,) vaheneminen tonneina verkko-
jannitteeseen kytkettyyn moottoriin verrattuna. Arvo laske-
taan kertomalla saastetty energia (MWh) parametrin 45.18
CO2-muuntokerroin arvolla (oletus 0,5 th/MWh).

Tama parametri on vain luku -muotoa (katso parametri 45.21
Nollaa energialaskelmat).

0,0...
214748304,0 tonnia

Hiilidioksidipaasttjen vaheneminen tonneina.

1 =1 tonni

45.11

Energian optimointi

Ottaa kayttoon / poistaa kaytdsta energian optimointitoimin-
non. Toiminto optimoi moottorin vuon, jotta energian koko-
naiskulutus ja moottorin melutaso pienenevat moottorin
toimiessa nimelliskuormitusta pienemmalla kuormituksella.
Kokonaishydtysuhdetta (moottori ja taajuusmuuttaja) voidaan
parantaa 1...20 % kuormitusmomentin ja nopeuden mukaan.
Huomaa: Kestomagneettimoottoreissa ja reluktanssimootto-
reissa energian optimointi on kaytdssa aina tdman parametrin
arvosta riippumatta.

Huomautus: Al3 kayta energian optimointia monimoottorijar-
jestelmissa.

Ei kéytéssa

Ei kaytssa

Energian optimointi poissa kaytosta.

0

Kaytdssa

Energian optimointi kaytdssa.

1

45.12

Energiatariffi 1

Maarittda energiatariffin 1 (energian hinta kilowattituntia koh-
den). Parametrilla 45.14 Tariffin valinta valitaan, kaytetdankd
saastetyn rahamaaran laskennassa téta arvoa vai parametria
45.13 Energiatariffi 2.

Voit maarittaa valuutan ensimmaisessa kaynnistyksessa tai
ensisijaisissa asetuksissa (Paavalikko — Ensisijaiset ase-
tukset — Kello, alue, ndytto — Yksikot — Valuutta).
Huomautus: Tariffia kaytetdan vain asetushetkesta eteen-
pain, ei taannehtivasti sdastettyyn rahamaaraan.

0,100 yksikkoa

0,000...
4294966,296 yksik-
koéa

Energiatariffi 1.

45.13

Energiatariffi 2

Maarittaa energiatariffin 2 (energian hinta kilowattituntia koh-
den).
Katso parametri 45.12 Energiatariffi 1.

0,200 yksikkoa

0,000...
4294966,296 yksik-
koéa

Energiatariffi 2.

45.14

Tariffin valinta

Valitsee (tai maarittaa lahteen, joka valitsee), mita ennalta
maaritettya energiatariffia kaytetaan.

0 = 45.12 Energiatariffi 1

1 = 45.13 Energiatariffi 2

Energiatariffi
1

Energiatariffi 1

0.

Energiatariffi 2

1.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
DI Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivastetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Di4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
45.18  CO2-muuntokerroin | Maarittaa kertoimen, jolla saastetty energiamaara muunne- 0,500 tn/MWh
taan saastetyiksi hiilidioksidipaastoiksi (CO,, kg/kWh tai (metrista
tn/MWh). tonnia)
Esimerkki:

45.10 Saéstetty CO2 yhteensé = 45.02 S&éstetty energia
MWh x 45.18 CO2-muuntokerroin (tonnia/MWh).

0,000... Kerroin, jolla sdastetty energiamaara muunnetaan saaste- 1=1tn/MWh
65,535 tn/MWh tyiksi hiilidioksidipaastoiksi (CO5).
45.19  Vertailuteho Moottorin absorboima todellinen teho, kun moottori on kyt- 0,00 kW

ketty suoraan séhkdverkkoon ja kayttaa sovellusta. Tata
arvoa kaytetdan ohjearvona energiasédastojen laskennassa.
Huomaa: Energiansaastdlaskelmien tarkkuus maaraytyy
suoraan tdman arvon tarkkuuden mukaan. Jos talle paramet-
rille ei maariteta arvoa, laskennassa kaytetaan moottorin
nimellistehoa, mutta talléin energiansaastd saattaa nayttaa
todellista suuremmailta, silla kaikki moottorit eivat kayta nimi-
kilvessa annettua tehoa.

0,00... Moottorin teho. 1=1kW
10000000,00 kW

45.21  Nollaa Nollaa saastolaskuriparametrit 45.07...45.10. Valmis
energialaskelmat
Valmis Nollausta ei ole pyydetty (normaali toiminta) tai se on valmis. | 0
Kuittaus Nollaa saastélaskurin parametrit. Asetus palaa automaatti- 1

sesti arvoon Valmis.

45.24  Tehon Huipputehon arvo kuluneen tunnin aikana eli viimeisimman 0,00 kW
tuntikohtainen 60 minuutin aikana taajuusmuuttajan virran kytkemisen jal-
huippuarvo keen.

Parametri paivittyy 10 minuutin valein, ellei tuntitason huip-
puarvo sisally viimeisimpaan 10 minuuttiin. Siind tapauksessa
arvo nakyy valittdmasti.

-3000,00... Huipputehoarvo. 10 =1 kW
3000,00 kW

45.25  Tehon Edellisen tunnin huipputehoarvon ajankohta. 00:00:00
tuntikohtainen
huippuaika

Aika. -

45.26  Tuntikohtainen Energian kokonaiskulutus edellisen tunnin (60 edellisen 0,00 kWh
kokonaisenergia minuutin) aikana.
(nollattavissa) Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla.
-3000,00... Kokonaisenergia. 10 =1 kWh
3000,00 kWh

45.27  Tehon Huipputehoarvo kuluvan vuorokauden keskiydsta lahtien. 0,00 kW
péivékohtainen Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla.
huippuarvo
(nollattavissa)
-3000,00... Huipputehoarvo. 10 =1 kW

3000,00 kW
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
45.28  Tehon Huipputehoaika kuluvan vuorokauden keskiyosta lahtien. 00:00:00
péaivékohtainen
huippuaika
Aika. -
45.29  Péivékohtainen Energian kokonaiskulutus kuluvan vuorokauden keskiyosta 0,00 kWh
kokonaisenergia |ahtien.
(nollattava) Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla.
-30000,00... Kokonaisenergia. 1=1kWh
30000,00 kWh
45.30  Edellisen péivan Energian kokonaiskulutus edellisen vuorokauden aikana eli 0,00 kWh
kokonaisenergia edellisen vuorokauden keskiyon ja kuluvan vuorokauden kes-
kiyon valisena aikana.
-30000,00... Kokonaisenergia. 1=1kWh
30000,00 kWh
45.31  Tehon Huipputehoarvo kuluvan kuukauden aikana eli kuluvan kuu- | 0,00 kW
kuukausikohtainen | kauden ensimmaisen vuorokauden keskiy6sta lahtien.
huippuarvo Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla.
(nollattavissa)
-3000,00... Huipputehoarvo. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.32  Tehon Kuluvan kuukauden huipputehon paivamaara. 1.1.1980
kuukausikohtainen
huippupéivémaéaéra
Paivamaara. -
45.33  Tehon Kuluvan kuukauden huipputehon kellonaika. 00:00:00
kuukausikohtainen
huippuaika
Aika. -
45.34  Kuukausikohtainen | Energian kokonaiskulutus kuluvan kuukauden alusta lahtien. | 0,00 kWh
kokonaisenergia Arvo voidaan nollata asettamalla arvoksi nolla.
(nollattavissa)
-1000000,00... Kokonaisenergia. 0,01 =1 kWh
1000000,00 kWh
45.35  Edellisen Energian kokonaiskulutus edellisen kuukauden aikana eli 0,00 kWh
kuukauden edellisen kuukauden ensimmaisen vuorokauden keskiyon ja
kokonaisenergia kuluvan kuukauden ensimmaisen vuorokauden keskiyon vali-
sena aikana.
-1000000,00... 0,01 =1 kWh
1000000,00 kWh
45.36  Elinidn huipputehon | Taajuusmuuttajan koko kayttéian huipputehon arvo. 0,00 kW
arvo
-3000,00... Huipputehoarvo. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.37  Eliniédn huipputehon | Taajuusmuuttajan koko kayttéian huipputehon paivamaara. 1.1.1980
paivdmaééara
Paivamaara. -
45.38  Elinidn huipputehon | Taajuusmuuttajan koko kayttéian huipputehon kellonaika. 00:00:00
alka

Aika.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

| Oletus/KV16 |

46 Valvonta-
/skaalausasetukset

Nopeuden valvonta-asetukset, oloarvosignaalin suodatus;
yleiset skaalausasetukset.

46.01

Nopeuden skaalaus

Maarittdéd maksiminopeuden, jota kéytetdan kiihdytysrampin
nopeuden maarityksessa, seka alkunopeusarvon, jota kayte-
taan hidastusrampin nopeuden maarityksessa (katso para-
metriryhma 23 Nopeusohjeen ramppi). Nopeuden kiihdytys-
ja hidastusramppiajat ovat nain ollen yhteydessa téhan
arvoon (eivat parametriin 30.72 Maksiminopeus).

Maarittdd myds nopeuteen liittyvien parametrien 16-bittisen
skaalauksen. Taméan parametrin arvo vastaa lukua 20 000
esimerkiksi kenttavaylan tiedonsiirrossa.

1500,00 rpm;
1800,00 rpm
(95.20 b0)

0,10...
30000,00 rpm

Kiihdytyksen/hidastuksen loppu-/alkunopeus.

1=1rpm

46.02

Taajuuden skaalaus

Maarittda maksimitaajuuden, jota kaytetaan kiihdytysrampin
nopeuden maarityksessa, seka alkutaajuusarvon, jota kayte-
taan hidastusrampin nopeuden maarityksessa (katso para-
metriryhma 28 Taajuusohjeketju). Taajuuden kiihdytys- ja
hidastusramppiajat ovat nain ollen yhteydessa tahan arvoon
(eivat parametriin 30.714 Maksimitaajus).

Maarittdad myos taajuuteen liittyvien parametrien 16-bittisen
skaalauksen. Taman parametrin arvo vastaa lukua

20 000 esimerkiksi kenttavaylan tiedonsiirrossa.

50,00 Hz;
60,00 Hz
(95.20 b0)

0,10...1 000,00 Hz

Kiihdytyksen/hidastuksen loppu-/alkutaajuus.

10=1Hz

46.03

Momentin skaalaus

Maarittdd momenttiparametrien 16-bittisen skaalauksen.
Taman parametrin arvo (prosentteina moottorin nimellismo-
mentista) vastaa lukua 10 000 esimerkiksi kenttavaylan tie-
donsiirrossa.

100,0 %

0,1...1000,0 %

Lukua 10 000 kenttavaylassa vastaava momentti.

10=1%

46.04

Tehon skaalaus

Maarittda tehoparametrien 16-bittisen skaalauksen. Taman
parametrin arvo vastaa lukua 10000 esimerkiksi kenttavaylan
tiedonsiirrossa. Yksikko valitaan parametrilla 96.16 Yksikén
valinta.

32-bittinen skaalaus: katso 46.43 Tehon desimaalit.

100.00

0,10...
30000,00 kW tai
0,10...40214,48 hv

Teho, joka vastaa lukua 10 000 kenttavaylassa.

1 =1 yksikkd

46.05

Virran skaalaus

Maarittda virtaparametrien 16-bittisen skaalauksen. Taman
parametrin arvo vastaa lukua 10 000 kenttavaylan tiedonsiir-
rossa.

32-bittinen skaalaus: katso 46.44 Virran desimaalit.

10000 A

0...30 000 A

46.06

Nopeusohjeen
nollaskaalaus

Maarittda nopeuden, joka vastaa kenttavaylasta (sisdanra-
kennetusta kenttavaylaliitannasta tai kenttavaylaliitannasta
KVS A) saatua nollaohjetta. Jos asetuksena on esimerkiksi
500, kenttavaylaohjealue 0...20000 vastaa nopeutta
500...[46.07] rpm.

Huomautus: Taméa parametri on voimassa vain, kun kay-
tdssa on ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili.

0,00 rpm

0,00...
30000,00 rpm

Kenttavaylaohjeen minimiarvoa vastaava nopeus.

1=1rpm
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
46.07  Taajuusohjeen Maarittaa taajuuden, joka vastaa kenttavaylasta (sisdanra- 0,00 Hz
nollaskaalaus kennetusta kenttavaylaliitdnnasta tai kenttavaylaliitdnnasta
KVS A) saatua nollaohjetta. Jos asetuksena on esimerkiksi
30, kenttavaylaohjealue 0...20000 vastaa arvoa 30...[46.02]
rpm.
Huomautus: Tama parametri on voimassa vain, kun kay-
téssa on ABB Drives -tiedonsiirtoprofiili.
0,00...1000,00 Hz | Kenttavayldohjeen minimiarvoa vastaava taajuus. 10=1Hz
46.11  Moottorinnopeuden | Maarittéd suodatusajan signaaleille 07.01 Moottorin nopeus | 500 ms
suodatus ja 01.02 Moottorin nopeus laskettu.
2...20 000 ms Moottorin nopeussignaalin suodatusaika. 1=1ms
46.12  Lé&ht6taajuuden Maéarittaa suodatusajan signaalille 01.06 Léhtétaajuus. 500 ms
suodatus
2...20 000 ms Lahtétaajuussignaalin suodatusaika. 1=1ms
46.13  Moottorinmomentin | Maarittéd suodatusajan signaalille 07.10 Moottorin momentti. | 100 ms
suodatus
2...20 000 ms Moottorin momenttisignaalin suodatusaika. 1=1ms
46.14  Tehon Maéarittaa suodatusajan signaalille 01.74 Lahtéteho. 100 ms
suodatusaika
2...20 000 ms Lahtétehosignaalin suodatusaika. 1=1ms
46.21  Nopeus ohjearv. Maarittad taajuusmuuttajan nopeussaadon rajat, joiden 50,00 rpm
hystereesi sisélld asetusarvon katsotaan toteutuvan.
Kun ero ohjeen (22.87 Nopeusohjeen 7 oloarvo) ja nopeuden
(24.02 Nopeuden oloarvon tak.kytk.) valilla on pienempi kuin
46.21 Nopeus ohjearv. hystereesi, taajuusmuuttajan katso-
taan olevan asetusarvossa. Taman ilmaisee parametrin 06.11
Pé&étilasana bitti 8.
24.02 (rpm)
—— 22.87 + 46.21 (rpm)
Taajuusmuuttaja L 22,87 (rpm)
asetusarvossa
(06.11 bitti 8 = 1) —— 22.87-46.21 (rpm)
—— Orpm
0,00... Nopeussaadon asetusarvoilmaisimen raja. Katso
30000,00 rpm parametri

46.01
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
46.22  Taajuus ohjearv. Maarittada taajuusmuuttajan taajuussaadon rajat, joiden 2,00 Hz
hystereesi sisélla asetusarvon katsotaan toteutuvan. Kun absoluuttinen

ero ohjeen (28.96 Taajuusohje rampin tulo) ja taajuuden olo-
arvon (01.06 Lahtétaajuus) valilla on pienempi kuin 46.22
Taajuus ohjearv. hystereesi, taajuusmuuttajan katsotaan ole-
van asetusarvossa. Taman ilmaisee parametrin 06.11 Paéti-
lasana bitti 8.

01.06 (Hz)

28.96 + 46.22 (Hz)

Taajuusmuuttaja 28.96 (Hz)
asetusarvossa ’
(06.717 bitti 8 = 1) 28.96 — 46.22 (Hz)
0 Hz
0,00...1 000,00 Hz | Taajuussaadon asetusarvoilmaisimen raja. Katso
parametri
46.02
46.23  Momentti ohjearv. Maarittada taajuusmuuttajan momenttisdadon rajat, joiden 5,0 %
hystereesi sisélla asetusarvon katsotaan toteutuvan. Jos absoluuttinen
ero ohjeen (26.73 Momenttiohje 4) ja momentin oloarvon
(01.10 Moottorin momentti) vélilla on pienempi kuin 46.23
Momentti ohjearv. hystereesi, taajuusmuuttajan katsotaan
olevan asetusarvossa. Taman ilmaisee parametrin 06.71
Pé&étilasana bitti 8.
01.10 (%)
26.73 + 46.23 (%)
Taajuusmuuttaja 26.73 (%)
asetusarvossa
(06.11 bitti 8 = 1) 26.73 - 46.23 (%)
0 %
0,0...300,0 % Momenttisdadon asetusarvoilmaisimen raja. Katso
parametri
46.03

46.31  Nopeuden yléraja Maarittda nopeussaadon laukaisurajan, jonka jalkeen rajan 1500,00 rpm
katsotaan ylittyneen. Kun nopeuden oloarvo ylittda rajan,
parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 10 menee
paalle.

0,00... Nopeussaadon rajan ylityksen laukaisuraja. Katso
30000,00 rpm parametri
46.01

46.32  Taajuuden yléraja Maarittaa taajuussaadon laukaisurajan, jonka jalkeen rajan 50,00 Hz
katsotaan ylittyneen. Kun taajuuden oloarvo ylittéda rajan,
parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 10 menee
paalle.

0,00...1 000,00 Hz | Taajuussaadon rajan ylityksen laukaisuraja. Katso
parametri
46.02
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
46.33  Momentin ylaraja Maarittdd momenttisdadon laukaisurajan, jonka jalkeen rajan | 300,0 %
katsotaan ylityneen. Kun momentin oloarvo ylittada rajan,
parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 10 menee
paalle.
0,0...1600,0 % Momenttisdadon rajan ylityksen laukaisuraja. Katso
parametri
46.03
46.41  kWh-pulssiskaalaus | Maarittda laukaisutason kWh-pulssin 50 ms:n paalldoloa var- | 1,000 kWh
ten. Pulssin 1ahténa on parametrin 05.22 Diagnostiikkasana 3
bitti 9.
0,001... kWh-pulssin paall&olon laukaisutaso. 1=1kWh
1 000,000 kWh
46.43  Tehon desimaalit Maarittaa naytettavien desimaalien maaran ja tehoon liitty- 2
vien parametrien 32-bittisen skaalauksen. Taman parametrin
arvo vastaa 32-bittisessa kokonaislukuja kayttavassa kentta-
vaylatiedonsiirrossa oletettavaa desimaalien maaraa (jos
kaytdssa on 16-bittinen skaalaus, katso 46.04 Tehon skaa-
laus).
0..3 Desimaalien maara. 1=1
46.44  Virran desimaalit Maarittaa naytettavien desimaalien maaran ja virtaan liittyvien | 2
parametrien 32-bittisen skaalauksen. Taman parametrin arvo
vastaa 32-bittisessa kokonaislukuja kayttavassa kenttavayla-
tiedonsiirrossa oletettavaa desimaalien maaraa (jos kaytdssa
on 16-bittinen skaalaus, katso 46.05 Virran skaalaus).
0..3 Desimaalien maara. 1=1
47 Muistipaikat Tietojen tallennusparametrit, jotka voidaan kirjoittaa ja lukea
kayttamalld muiden parametrien I1ahde- ja kohdeasetuksia.
Huomaa, etta eri tietotyypeille on eri tallennusparametrit.
Lisatietoja on kohdassa Tietojen tallennusparametrit
(sivulla 173).
47.01  Muistipaikka 1 Tietojen tallennusparametri 1. 0,000
real32
-2147483,000... 32-bittinen data. -
2147483,000
47.02  Muistipaikka 2 Tietojen tallennusparametri 2. 0,000
real32
-2147483,000... 32-bittinen data. -
2147483,000
47.03  Muistipaikka 3 Tietojen tallennusparametri 3. 0,000
real32
-2147483,000... 32-bittinen data. -
2147483,000
47.04  Muistipaikka 4 Tietojen tallennusparametri 4. 0,000
real32
-2147483,000... 32-bittinen data. -
2147483,000
47.11  Muistipaikka 1 int32 | Tietojen tallennusparametri 9. 0
-2147483648... 32-bittinen data. -
2147483647
47.12  Muistipaikka 2 int32 | Tietojen tallennusparametri 10. 0
-2147483648... 32-bittinen data. -

2147483647
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
47.13  Muistipaikka 3 int32 | Tietojen tallennusparametri 11. 0
-2147483648... 32-bittinen data. -
2147483647
47.14  Muistipaikka 4 int32 | Tietojen tallennusparametri 12. 0
-2147483648... 32-bittinen data. -
2147483647
47.21  Muistipaikka 1 int16 | Tietojen tallennusparametri 17. 0
-32768...32767 16-bittinen data. 1=1
47.22  Muistipaikka 2 int16 | Tietojen tallennusparametri 18. 0
-32768...32767 16-bittinen data. 1=1
47.23  Muistipaikka 3 int16 | Tietojen tallennusparametri 19. 0
-32768...32767 16-bittinen data. 1=1
47.24  Muistipaikka 4 int16 | Tietojen tallennusparametri 20. 0
-32768...32767 16-bittinen data. 1=1
49 Paneelin Taajuusmuuttajan ohjauspaneelilitynnan tiedonsiirtoasetuk-
yhteyskatko set.
49.01  Asemanumero Maarittda taajuusmuuttajan asemanumeron. Kaikilla verk- 1
koon kytketyilla laitteilla taytyy olla oma asemanumero.
Huomaa: Verkkoon kytketyissa taajuusmuuttajissa on suosi-
teltavaa varata asemanumero 1 vara-/vaihtotaajuusmuutta-
jille.
1...32 Asemanumero. 1=1
49.03  Véylédn nopeus Maarittaa liitdnnan siirtonopeuden. 115,2 kbit/s
38,4 kbit/s 38,4 kilobittia sekunnissa. 1
57,6 kbit/s 57,6 kilobittia/s. 2
86,4 kbit/s 86,4 kilobittia/s. 3
115,2 kbit/s 115,2 kilobittia/s. 4
230,4 kbit/s 230,4 kilobittia/s. 5
49.04  Tiedonsiirtokatkok- | Asettaa ohjauspaneelin (tai PC-ty6kalun) tiedonsiirron val- 10,0 s
sen aika vonta-ajan. Jos tiedonsiirtokatkos kestaa valvonta-aikaa
pidempaan, jarjestelma suorittaa parametrilla 49.05 Tiedon-
siirtokatkostoiminto maaritetyn toiminnon.
0,3...3000,0 s Ohjauspaneelin tai PC-tydkalun tiedonsiirron valvonta-aika. 10=1s
49.05  Tiedonsiirtokatkos- | Parametrilla valitaan, kuinka taajuusmuuttaja reagoi ohjaus- | Vika
toiminto paneelin (tai PC-tyokalun) tiedonsiirtoyhteyden katkokseen.
Ei toimintoa Ei toimintoa. 0
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 7081 Ohjauspaneelin kat- 1
kos.
Viimeisin nopeus Taajuusmuuttaja antaa varoituksen A7EE Paneelivika ja 2

nopeus asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on viimeksi toi-

minut. Nopeus maaritetdan todellisen nopeuden perusteella

kayttden 850 millisekunnin alipaastésuodatusta.
VAROITUS! Varmista, etta toimintaa voidaan jatkaa
turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Turvanopeusohje Taajuusmuuttaja antaa varoituksen A7EE Paneelivika ja aset- | 3
taa nopeudeksi parametrilla 22.41 Turvanopeusohje (tai
28.41 Taajuusohje turvallinen, kun taajuusohje on kaytossa)
maaritetyn nopeuden.
VAROITUS! Varmista, etta toimintaa voidaan jatkaa
turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.

49.06  Asetusten péivitys | Paivittda parametrien 49.01...49.05 asetuksia. Valmis
Huomaa: Paivitys voi aiheuttaa tiedonsiirtokatkoksen, joten
taajuusmuuttaja saatetaan joutua kytkemaan uudelleen.

Valmis Paivitys on valmis tai sita ei ole pyydetty. 0
Paivita Paivittda parametrit 49.01...49.05. Asetus palaa automaatti- | 1
sesti arvoon Valmis.

49.19  Peruspaneelin Valitsee integroidun ohjauspaneelin ja peruspaneelin (ACS- | Automaatti-

kotindkymé 1 BP-S) aloitusnakymassa 1 nakyvat parametrit. nen

Automaattinen

Nayttaa tehtaan oletusparametrit.

Moottorin nopeus

01.01 Moottorin nopeus

Laht6taajuus

01.06 Lahtétaajuus

Moottorin virta

01.07 Moottorin virta

Moottorin virta %
moottorin
nimellisvirrasta

01.08 Moottorin virta % moott. nim.arvosta

Moottorin momentti

01.10 Moottorin momentti

Tasajannite

01.11 Tasajannite

Lahtéteho

01.14 Lahtéteho

Nopeusohje rampin
tulo

23.01 Nopeusohjeen rampin tulo

Nopeusohje rampin
1ahtd

23.02 Nopeusohjeen rampin 1&htd

Kaytetty 24.01 Kéaytetty nopeusohje
nopeusohje

Kaytetty 28.02 Taajuusohje rampin 1&htd
taajuusohje

PID-s&&dén 1ahto

40.01 PID-I&hd6n oloarvo

Lampdtila-ant. 1
herate

Lahtéa kaytetaan syottdmaan heratevirtaa
lampétila-anturille 1 (katso parametri 35.11 Lampétilan 1
Idhde). Katso myds kohta Moottorin Idmpdvalvonta
(sivu 159).

Lampétila-ant. 2
herate

Lahtoa kaytetadn syottdmaan heratevirtaa
lampétila-anturille 2 (katso parametri 35.21 Ladmpétilan 2
léhde). Katso my6s kohta Moottorin Ildmpdévalvonta

(sivu 159).

Abs. moottorin
nopeus

01.61 Abs. moottorin nopeus

Abs. moottorin
nopeus %

01.62 Abs. moottorin nopeus %

Abs. lahtttaajuus

01.63 Abs. lahtotaajuus

Abs. moottorin
momentti

01.64 Abs. moottorin momentti

Abs. lahtéteho

01.65 Abs. ldhtéteho
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Abs. moottorin 01.68 Abs. moottorin akselin teho
akselin teho
Ulkoinen PID1-18ht6 | 71.01 Ulkoisen PID:n oloarvo
AO1 muistipaikat 13.91 AO1 muistipaikat
AO2 muistipaikat 13.92 AO2 muistipaikat
Muu [bitti] Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
49.20  Peruspaneelin Valitsee integroidun ohjauspaneelin ja peruspaneelin (ACS- | Automaatti-
kotindkyma 2 BP-S) aloitusndkymassa 2 nakyvat parametrit. nen
Lisatietoja valinnoista: katso parametri 49.19 Peruspaneelin
kotindkymé 1.
49.21  Peruspaneelin Valitsee integroidun ohjauspaneelin ja peruspaneelin (ACS- | Automaatti-
kotindkymé 3 BP-S) aloitusndkymassa 3 nakyvat parametrit. nen
Lisatietoja valinnoista: katso parametri 49.19 Peruspaneelin
kotindkymé 1.
49.219 Peruspaneelin Valitsee integroidun ohjauspaneelin ja peruspaneelin (ACS- | Automaatti-
kotindkyma 4 BP-S) aloitusndkymassa 4 nakyvat parametrit. nen
Lisatietoja valinnoista: katso parametri 49.19 Peruspaneelin
kotindkymé 1.
49.220 Peruspaneelin Valitsee integroidun ohjauspaneelin ja peruspaneelin (ACS- | Automaatti-
kotindkymé 5 BP-S) aloitusnakymassa 5 nakyvat parametrit. nen
Lisatietoja valinnoista: katso parametri 49.19 Peruspaneelin
kotindkymé 1.
49.221 Peruspaneelin Valitsee integroidun ohjauspaneelin ja peruspaneelin (ACS- | Automaatti-
kotindkyma 6 BP-S) aloitusndkymassa 6 nakyvat parametrit. nen
Lisatietoja valinnoista: katso parametri 49.19 Peruspaneelin
kotindkymé 1.
50 Kenttédvaylasovitin Kenttavaylatiedonsiirron konfigurointi.
(KVS) Katso my0s luku Kenttdvéyldohjaus kenttéavéylasovittimen
kautta (sivu 495).
50.01  KVS A kéyttéén Ottaa kayttdon tai poistaa kaytdsta taajuusmuuttajan ja kent- | Kdytéssé
tavaylasovittimen A valisen tiedonsiirron seka ilmaisee kortti-
paikan, johon sovitin on asennettu.
Ei kaytdssa Tiedonsiirtoyhteys taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovittimen |0
A vélilla on poissa kaytdssa.
Kaytossa Tiedonsiirtoyhteys taajuusmuuttajan ja kenttéavaylasovittimen | 1
A valilla on kaytdssa. Sovitin on korttipaikassa 1.
50.02  KVS A tiedonsiirron | Maarittda, miten taajuusmuuttaja reagoi, kun kenttavaylan tie- | Ei toimintoa
valvonta donsiirrossa esiintyy hairid. Aikaviive maaritetdan paramet-
rilla 50.03 KVS A tiedons.katk. viive.
Ei toimintoa Ei toimintoa. 0
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 7570 KVS A tiedonsiirto. 1
Tama tapahtuu vain, jos ohjausta odotetaan sisaisesta kent-
tavaylasta eli KVS A on valittu kdynnistys-, pysaytys- ja
ohjeléhteeksi aktiivisena olevassa ohjauspaikassa.
Viimeisin nopeus Taajuusmuuttaja antaa varoituksen (Kenttévaylésov. A tie- 2

donsiirto A7C1) ja nopeus asettuu tasolle, jolla taajuusmuut-
taja on viimeksi toiminut. Tama tapahtuu vain, jos ohjausta
odotetaan kenttavaylasta.
Nopeus maaritetdan todellisen nopeuden perusteella kayt-
téen 850 millisekunnin alipaastdsuodatusta.
VAROITUS! Varmista, etta toimintaa voidaan jatkaa
turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Turvanopeusohje

Taajuusmuuttaja antaa varoituksen (A7C1 Kenttavéyldasov. A
tiedonsiirto) ja asettaa nopeuden parametrilla 22.41 Turvano-
peusohje (nopeusohjaus) tai parametrilla 28.41 Taajuusohje
turvallinen (taajuusohjaus) asetettuun tasoon. Tama tapahtuu
vain, jos ohjausta odotetaan kenttavaylasta.

2 VAROITUS! Varmista, etta toimintaa voidaan jatkaa

3

Vika aina

turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.
Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 7570 KVS A tiedonsiirto.
Tama tapahtuu myos silloin, kun kenttavaylasta ei odoteta
ohjausta.

Varoitus

Taajuusmuuttaja antaa varoituksen A7C1 Kenttdvéyldsov. A
tiedonsiirto. Tama tapahtuu vain, jos ohjausta odotetaan kent-
tavaylasta.
VAROITUS! Varmista, ettd toimintaa voidaan jatkaa
turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.

50.03

KVS A tiedons.katk.

viive

Maarittaa aikaviiveen ennen parametrilla 50.02 KVS A tiedon-
siirron valvonta méaaritetyn toiminnon aloittamista. Aikalas-
kenta alkaa siita, kun tiedonsiirtoyhteys ei enaa paivita
viestia.

Huomautus: Virran kytkemisen jalkeen on 60 sekuntia kes-
tava kaynnistysviive. Tiedonsiirtokatkosten valvonta on vii-
veen aikana poissa kaytdsta, mutta tiedonsiirto voi silti olla
toiminnassa.

03s

0,3...6553,5 s

Viiveaika.

1=1s

50.04

KVS A ohjeen 1
tyyppi

Parametrilla valitaan kenttavaylasovittimesta A saadun
ohjeen 1 tyyppi ja skaalaus. Ohjeen skaalaus maaritetdan
parametreilla 46.01...46.04 sen mukaan, mika ohjetyyppi
talla parametrilla on valittu.

Nopeus tai
taajuus

Nopeus tai taajuus

Jarjestelma valitsee tyypin ja skaalauksen automaattisesti
aktiivisen kayttétilan mukaan seuraavasti:

Kayttotila
(katso parametri 19.07)
Nopeussaato
Momenttiséaté
Taajuussaatd

Ohjeen 1 tyyppi

Nopeus
Nopeus
Taajuus

Lapinakyva

Skaalausta ei kdyteta (16-bittisessa skaalauksessa 1 = 1
yksikkd).

Yleinen

Yleisohje 16-bittisen skaalauksen ollessa 100 = 1 (kokonais-
luku ja kaksi desimaalia).

Momentti

Skaalaus maaritetdan parametrilla 46.03 Momentin skaalaus.

Nopeus

Skaalaus maaritetdan parametrilla 46.01 Nopeuden skaa-
laus.

Taajuus

Skaalaus maaritetdan parametrilla 46.02 Taajuuden skaa-
laus.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

50.05 KVS A ohjeen 2 Parametrilla valitaan kenttéavaylasovittimesta A saadun Nopeus tai
tyyppi ohjeen 2 tyyppi ja skaalaus. Ohjeen skaalaus maaritetaan taajuus

parametreilla 46.01...46.04 sen mukaan, mika ohjetyyppi
talla parametrilla on valittu.
Nopeus tai taajuus | Jarjestelma valitsee tyypin ja skaalauksen automaattisesti 0
aktiivisen kayttétilan mukaan seuraavasti:
Kayttotila . .
(katso parametri 19.07) Ohjeen 2 tyyppi
Nopeussaato Momentti
Momenttisaato Momentti
Taajuussaato Momentti
Lapinakyva Skaalausta ei kayteta (16-bittisessa skaalauksessa 1 = 1 1
yksikko).
Yleinen Yleisohje 16-bittisen skaalauksen ollessa 100 = 1 (kokonais- | 2
luku ja kaksi desimaalia).
Momentti Skaalaus maaritetdan parametrilla 46.03 Momentin skaalaus.
Nopeus Skaalaus maaritetdan parametrilla 46.01 Nopeuden skaa-
laus.
Taajuus Skaalaus maaritetdan parametrilla 46.02 Taajuuden skaa- 5
laus.

50.06 KVS A tilasanan Valitsee kenttavaylasovittimen A kautta kenttavaylaan lahe- Automaatti-
valinta tettévan tilasanan lahteen. nen
Automaattinen Tilasanan l&ahde valitaan automaattisesti. 0
Lapinakyva tila Parametrilla 50.09 KVS A tilasanan Iapin. Idhde valittu lahde | 1

lahetetaan tilasanana kenttavaylaan kenttavaylasovittimen A
kautta.

50.07 KVS A oloarvon 1 Parametrilla valitaan kenttavaylasovittimen A kautta kentta- Nopeus tai
tyyppi vaylaverkkoon lahetettavan oloarvon 1 tyyppi ja skaalaus. taajuus

Arvon skaalaus maaritetdan parametreilla 46.07...46.04 sen
mukaan, miké oloarvotyyppi télla parametrilla on valittu.
Nopeus tai taajuus | Jarjestelma valitsee tyypin ja skaalauksen automaattisesti 0
aktiivisen kayttétilan mukaan seuraavasti:
Kayttotila .
(katso parametri 19.07) Oloarvon 1 tyyppi
Nopeussaato Nopeus
Momenttisaatd Nopeus
Taajuussaatd Taajuus
Lapinakyva Parametrilla 50.70 KVS A oloarv. 1 l&pin. ldhde valittu arvo 1
lahetetaan oloarvona 1. Skaalausta ei kayteta (16-bittisessa
skaalauksessa 1 = 1 yksikkd).
Yleinen Parametrilla 50.70 KVS A oloarv. 1 I&pin. ldhde valittu arvo 2
lahetetaan oloarvona 1 kayttéden 16-bittisté skaalausta, jossa
100 = 1 yksikko (=kokonaisluku ja kaksi desimaalia).
Momentti 01.10 Moottorin momentti 1ahetetaan oloarvona 1. Skaalaus |3
maaritetdan parametrilla 46.03 Momentin skaalaus.
Nopeus 01.01 Moottorin nopeus lahetetdan oloarvona 1. Skaalaus 4
maaritetdan parametrilla 46.01 Nopeuden skaalaus.
Taajuus 01.06 Léht6taajuus lahetetédan oloarvona 1. Skaalaus maari- | 5
tetdan parametrilla 46.02 Taajuuden skaalaus.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
50.08 KVS A oloarvon 2 Parametrilla valitaan kenttavaylasovittimen A kautta kentta- Nopeus tai
tyyppi vaylaverkkoon lahetettavan oloarvon 2 tyyppi ja skaalaus. taajuus
Arvon skaalaus maaritetadn parametreilla 46.07...46.04 sen
mukaan, mika oloarvotyyppi télla parametrilla on valittu.
Nopeus tai taajuus | Jarjestelma valitsee tyypin ja skaalauksen automaattisesti 0
aktiivisen kayttétilan mukaan seuraavasti:
Kayttotila .
(katso parametri 19.07) Oloarven 2 tyyppi
Nopeussaato Momentti
Momenttisaaté Momentti
Taajuussaatd Momentti
Lapinakyva Parametrilla 50.11 KSV A oloarv. 2 Iapin. Iahde valittu arvo 1
lahetetdan oloarvona 1. Skaalausta ei kayteta (16-bittisessa
skaalauksessa 1 = 1 yksikkd).
Yleinen Parametrilla 50.71 KSV A oloarv. 2 ldpin. I&hde valittu arvo 2
lahetetaan oloarvona 1 kayttéden 16-bittisté skaalausta, jossa
100 = 1 yksikkd (=kokonaisluku ja kaksi desimaalia).
Momentti 01.10 Moottorin momentti |ahetetaan oloarvona 1. Skaalaus |3
maaritetdan parametrilla 46.03 Momentin skaalaus.
Nopeus 01.01 Moottorin nopeus lahetetaan oloarvona 1. Skaalaus 4
maaritetddn parametrilla 46.07 Nopeuden skaalaus.
Taajuus 01.06 Lahtétaajuus l1ahetetdan oloarvona 1. Skaalaus maari- |5
tetaan parametrilla 46.02 Taajuuden skaalaus.
50.09 KVS A tilasanan Valitsee kenttavaylan tilasanan lahteen, kun parametriksi Ei valittu
lapin. 1dhde 50.06 KVS A tilasanan valinta on asetettu Lapinékyva tila.
Ei valittu Lahdetta ei ole valittu. -
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
50.10 KVS A oloarv. 1 Kun parametrin 50.07 KVS A oloarvon 1 tyyppi arvoksi on Ei valittu
&pin. ldhde asetettu Lapindkyva, tama parametri valitsee kenttavayla-
verkkoon kenttévaylasovittimen A kautta lahetettavan oloar-
von 1 [&hteen.
Ei valittu Lahdetta ei ole valittu. -
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
50.11  KSV A oloarv. 2 Kun parametrin 50.08 KV'S A oloarvon 2 tyyppi arvoksi on Ei valittu
I&pin. lahde asetettu Lapindkyva, tama parametri valitsee kenttavayla-
verkkoon kenttavaylasovittimen A kautta lahetettavan oloar-
von 2 lahteen.
Ei valittu Lahdetta ei ole valittu. -
Muu Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
50.12  KVS A testitila Tama parametri ottaa kayttoon vianselvitystilan. Nayttaa Ei kdytéssa
kenttavaylasovittimesta A saadut ja siihen lahetetyt muokkaa-
mattomat tiedot parametreissa 50.73...50.18.
Ei kaytossa Vianselvitystila ei ole kdytdssa. 0
Nopea Vianselvitystila on kaytosséa. Jaksoittainen datan paivitys on | 1
mahdollisimman nopeaa, miké kasvattaa taajuusmuuttajan
keskusyksikén kuormitusta.
50.13  KVS A ohjaussana | Nayttaa isannan (PLC) kenttavaylasovittimeen A lahettdméan | -

muokkaamattoman ohjaussanan, jos vianselvitys on otettu
kayttoon parametrilla 50.72 KVS A testitila.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

00000000h...
FFFFFFFFh

Isénnan kenttavaylasovittimeen A l1ahettdma ohjaussana.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

50.14  KVS A ohje 1 Nayttaa isdnnan (PLC) kenttavaylasovittimeen A lahettdaman | -
muokkaamattoman ohjeen (Ohje 1), jos vianselvitys on otettu
kayttoon parametrilla 50.72 KV'S A testitila.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

-2147483648... Isdnnan kenttavaylasovittimeen A lahettdma muokkaamaton | -
2147483647 Ohje 1.
50.15  KVS A ohje 2 Nayttaa isdnnan (PLC) kenttavaylasovittimeen A lahettaman | -

muokkaamattoman ohjeen (Ohje 2), jos vianselvitys on otettu
kayttoon parametrilla 50.12 KVS A testitila.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

-2147483648... Iséannén kenttavaylasovittimeen A l1ahettdma muokkaamaton | -
2147483647 Ohje 2.
50.16  KVS A tilasana Nayttaa kenttavaylasovittimen A iséantaan (PLC) lahettdman | -

muokkaamattoman tilasanan, jos vianselvitys on otettu kayt-
to6on parametrilla 50.72 KVS A testitila.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

00000000h... Kenttavaylasovittimen A isantaan lahettama tilasana. -
FFFFFFFFh

50.17  KVS A oloarvo 1 Nayttaa kenttavaylasovittimen A iséntaan (PLC) lahettaman | -
muokkaamattoman oloarvon 1, jos vianselvitys on otettu kayt-
t66n parametrilla 50.712 KVS A testitila.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

-2147483648... Kenttavaylasovittimen A isantdan lahettdma muokkaamaton | -
2147483647 oloarvo 1.

50.18 KVS A oloarvo 2 Nayttaa kenttavaylasovittimen A iséantaan (PLC) lahettaman | -
muokkaamattoman oloarvon 2, jos vianselvitys on otettu kayt-
toon parametrilla 50.72 KVS A testitila.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

-2147483648... Kenttavaylasovittimen A isantaan lahettdma muokkaamaton | -
2147483647 oloarvo 2.

51 KVS A asetukset Kenttavaylasovittimen A konfigurointi.

51.01  KVS A tyyppi Tuo kytketyn kenttavaylasovitinmoduulin tyypin nayttéén. -

Jos arvo on 0 = Ei valintaa, jarjestelma ei [6yda moduulia,
moduulia ei ole kytketty oikein tai moduuli on poistettu kay-
tosta parametrilla 50.017 KVS A kéyttéén.

1 = PROFIBUS-DP

32 = CANopen

37 = DeviceNet

128 = Ethernet

132 = PROFInet 10

135 = EtherCAT

136 = ETH Pwrlink

485 = RS-485 comm

101 = ControlNet

Tama parametri on vain luku -muotoinen.

51.02 KVS A parametri 2 | Parametrit 571.02...51.26 ovat sovitinmoduulikohtaisia. Lisatie- | -
toja on kenttavaylasovitinmoduulin dokumentaatiossa. Huo-
maa, etta kaikkia naitéd parametreja ei valttamatta kayteta.

0...65535 Kenttavaylasovittimen konfigurointiparametri. 1=1

51.26  KVS A parametri 26 | Katso parametri 51.02 KVS A parametri 2. -

0...65535 Kenttavaylasovittimen konfigurointiparametri. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
51.27  KVS A parametrien | Vahvistaa kaikki muutetut kenttéavaylasovitinmoduulin kon- Valmis
paivitys figurointiasetukset. Paivityksen jélkeen arvoksi palautuu auto-
maattisesti Valmis.
Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan
ollessa kaynnissa.

Valmis Paéivitys valmis. 0

Paivita Paivitetaan. 1

51.28 KVSA Nayttaa (taajuusmuuttajan muistiin tallennetun) kenttavayla- | -
param.taulukon sovitinmoduulin kuvaustiedostossa olevan parametritaulukko-
versio version.

Muoto on axyz, jossa ax = taulukon version paanumero ja yz

= taulukon version lisdnumero.

Tama parametri on vain luku -muotoa.

Sovitinmoduulin parametritaulukkoversio. -

51.29  KVS A taaj.muutt Nayttéaa taajuusmuuttajan tyyppikoodin, joka on (taajuus- -
tyyppikoodi muuttajan muistiin tallennetussa) kenttavaylasovitinmoduulin

kuvaustiedostossa.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

0...65535 Kuvaustiedostoon tallennettu taajuusmuuttajan tyyppikoodi. 1=1

51.30 KVSA Nayttéa taajuusmuuttajan muistiin tallennetun kenttavaylaso- | -
kuvaustiedost. vittimen kuvaustiedoston version desimaalimuodossa.

versio Tama parametri on vain luku -muotoa.

0...65535 Kuvaustiedoston versio. 1=1

51.31 D2FBAA Nayttaa kenttavaylasovitinmoduulin tiedonsiirron tilan. Ei mééritysté
tiedonsiirron tila

Ei maaritysta Sovitinta ei ole konfiguroitu. 0

Alustus Sovitinta alustetaan. 1

Aikavalvonta Sovittimen ja taajuusmuuttajan valinen tiedonsiirto on kat- 2
kaistu (aikakatkaisu).

Maaritysvirhe Sovittimen konfigurointivirhe: kuvaustiedostoa ei 10ydy taa- 3
juusmuuttajan tiedostojarjestelmésta, tai kuvaustiedoston
lataaminen on epdonnistunut yli kolme kertaa.

Ei verkossa Kenttavaylatiedonsiirtoa ei ole kytketty verkkoon.

Verkossa Kenttévaylatiedonsiirto on verkossa tai kenttavaylasovitinon |5
konfiguroitu siten, etta se ei havaitse tiedonsiirtokatkoksia.
Lisatietoja on kenttavayldsovittimen dokumentaatiossa.

Kuittaus Sovitin on kuittaustilassa. 6

51.32  KVS A yleinen Nayttéda sovitinmoduulin yleisen ohjelmaversion muodossa
ohjelmaversio axyz, jossa a = version paanumero, xy = version lisdnumero

ja z = korjausnumero tai -kirjain.
Esimerkki: 190A = versio 1.90A.
Sovitinmoduulin yleinen ohjelmaversio. -

51.33  KVS A sovellusoh- | Nayttda sovitinmoduulin sovellusohjelmaversion muodossa
Jjelmaversio axyz, jossa a = version paanumero, xy = version lisdnumero

ja z = korjausnumero tai -kirjain.
Esimerkki: 190A = versio 1.90A.

Sovitinmoduulin sovellusohjelmaversio.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

| Oletus/KV16 |

52 KVS A datatulo

Parametrilla valitaan taajuusmuuttajasta kenttévaylasovitti-
men A kautta kenttavaylaohjaimeen siirrettava data.
Huomaa: 32-bittiset arvot vaativat kaksi perattistéd paramet-
ria. Kun 32-bittinen arvo valitaan dataparametrissa, seuraava
parametri varataan automaattisesti.

52.01 KVS A datatulo 1 Parametreilla 52.01...52.12 valitaan taajuusmuuttajasta kent- | Ei valintaa
tavaylasovittimen A kautta kenttdvaylaohjaimeen siirrettava
data.

Ei valintaa Ei kaytossa. 0
Ohjaussana 16- Ohjaussana (16 bittia) 1
bittinen
Ohje 1 16-bittinen | Ohje 1 (16 bittia) 2
Ohje 2 16-bittinen | Ohje 2 (16 bittia) 3
Tilasana 16-bittinen | Tilasana (16 bittia) 4
Oloarvo 1 16- Oloarvo 1 (16 bittia) 5
bittinen
Oloarvo 2 16- Oloarvo 2 (16 bittia) 6
bittinen
Varattu 7...10
Ohjaussana 32- Ohjaussana (32 bittia) 1
bittinen
Ohje 1 32-bittinen | Ohje 1 (32 bittia) 12
Ohje 2 32-bittinen | Ohje 2 (32 bittia) 13
Tilasana 32-bittinen | Tilasana (32 bittia) 14
Oloarvo 1 32- Oloarvo 1 (32 bittia) 15
bittinen
Oloarvo 2 32- Oloarvo 2 (32 bittia) 16
bittinen
Varattu 17...23
Tilasana 2 16- Tilasana 2 (16 bittia) 24
bittinen
Muu Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

52.12 KVS A datatulo 12 | Katso parametri 52.01 KV'S A datatulo 1. Ei valintaa

53 KVS A dataléhto

Parametrilla valitaan kenttavaylaohjaimesta kenttéavaylasovit-
timen A kautta taajuusmuuttajaan siirrettédva data.

Huomaa: 32-bittiset arvot vaativat kaksi perattaista paramet-
ria. Kun 32-bittinen arvo valitaan dataparametrissa, seuraava
parametri varataan automaattisesti.

53.01

KVS A dataléhté

Parametreilla 53.07...53.12 valitaan kenttavaylaohjaimesta
kenttéavaylasovittimen A kautta taajuusmuuttajaan siirrettava
data.

Ei valintaa

Ei valintaa Ei kaytossa. 0
Ohjaussana 16- Ohjaussana (16 bittia) 1
bittinen

Ohje 1 16-bittinen | Ohje 1 (16 bittia) 2
Ohje 2 16-bittinen | Ohje 2 (16 bittia) 3
Varattu 7...10
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Ohjaussana 32-
bittinen

Ohjaussana (32 bittia)

1

Ohje 1 32-bittinen | Ohje 1 (32 bittia) 12
Ohje 2 32-bittinen | Ohje 2 (32 bittia) 13
Varattu 14...20
Ohjaussana 2 16- Ohjaussana 2 (16 bittia) 21
bittinen

Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

53.12  KVS dataléhté 12

Katso parametri 53.01 KV'S A dataléhté.

Ei valintaa

58 Sisdédnrakennettu
kenttavayla

Sisaanrakennetun kenttavaylalitdnnan (SKV) konfigurointi.
Katso my6s luku Kenttédvayldohjaus sisdénrakennetun kent-
tavayléliitdnnén kautta (SKV) (sivu 465).

58.01  Protokolla kdytéssa

Ottaa sisdanrakennetun kenttavaylan kayttéon tai poistaa sen
kaytostéa ja valitsee kaytettavan protokollan.

Ei valintaa

Ei valintaa Ei kaytossa (tiedonsiirto poissa kaytosta). 0
Modbus RTU Sisaanrakennettu kenttavayla on kaytossa, ja siina kaytetdan | 1
Modbus RTU -protokollaa.
58.02  Protokollan ID Nayttaa protokollan ID:n ja version. Ensimmaiset 4 bittia maa- | -
rittdvéat protokollan tunnuksen, ja vimeiset 12 bittiad maaritta-
vat version.
Tama parametri on vain luku -muotoa.
Protokollan ID ja versio. 1=1
58.03  Osoite Maarittad taajuusmuuttajan osoitteen kenttavaylaliitannassa. | 0
Arvot 1...247 ovat sallittuja. Kutsutaan myds asematunnuk-
seksi, MAC-osoitteeksi ja laiteosoitteeksi. Kahta laitetta, joilla
on sama osoite, ei voida kayttaa yhta aikaa.
Taman parametrin muutokset tulevat voimaan, kun ohjausyk-
sikkd kaynnistetaan uudelleen tai uudet asetukset vahviste-
taan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten
pdivitys).
0...255 Osoite (arvot 1...247 ovat sallittuja). 1=1
58.04  Vaylédn nopeus Valitsee kenttavaylaliitdnnan siirtonopeuden. Modbus: 19,2
Valintaa Automaattinen tunnistus kaytettédessa vaylan pari- kbit/s
teettiasetus on tiedettéva ja maaritettdva parametriin 58.05
Pariteetti. Jos parametrin 58.04 Vayldn nopeus arvoksi on
asetettu Automaattinen tunnistus, SKV-asetukset on paivitet-
tava parametrilla 58.06. Vaylaa valvotaan maaritetty aika, ja
havaittu baudinopeus asetetaan tdman parametrin arvoon.
Taman parametrin muutokset tulevat voimaan, kun ohjausyk-
sikko kaynnistetdan uudelleen tai uudet asetukset vahviste-
taan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten
pdivitys).
Automaattinen Baudinopeus tunnistetaan automaattisesti. 0
tunnistus
4,8 kbit/s 4,8 kilobittia/s. 1
9,6 kbit/s 9,6 kilobittia/s. 2
19,2 kbit/s 19,2 kilobittia/s. 3
38,4 kbit/s 38,4 kilobittia sekunnissa. 4
57,6 kbit/s 57,6 kilobittia/s. 5
76,8 kbit/s 76,8 kilobittia/s. 6
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
115,2 kbit/s 115,2 kilobittia/s. 7
58.05  Pariteetti Valitsee pariteettibitin tyypin ja stop-bittien maaran. 8 parillinen 1
Taman parametrin muutokset tulevat voimaan, kun ohjausyk-
sikkd kaynnistetaan uudelleen tai uudet asetukset vahviste-
taan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten
péivitys).
8 ei pariteettia 1 Kahdeksan databittia, ei pariteettibittia, yksi stop-bitti. 0
8 ei pariteettia 2 Kahdeksan databittid, ei pariteettibittia, kaksi stop-bittia. 1
8 parillinen 1 Kahdeksan databittid, parillinen pariteettibitti, yksi stop-bitti. 2
8 pariton 1 Kahdeksan databittia, pariton pariteettibitti, yksi stop-bitti. 3
58.06  Tiedonsiirron Ottaa muutetut SKV-asetukset kayttoon tai aktivoi hiljaisen Kéytdssa
ohjaus tilan.
Kaytossa Normaali toiminta. 0
Asetusten paivitys | Paivittda asetukset (parametrit 58.07...58.05, 58.14...58.17, |1
58.25, 58.28...58.34) ja ottaa muutetut SKV-asetukset kayt-
t66n. Palaa automaattisesti arvoon Kéytéssa.
Hiljainen tila Ottaa hiljaisen tilan kayttoon (viesteja ei valiteta). 2
Hiljainen tila voidaan paattaa aktivoimalla tdman parametrin
Asetusten péivitys -valinta.
58.07  Tiedonsiirron Nayttda SKV-tiedonsiirron tilan. -
vianméaérity's Téama parametri on vain luku -muotoa.
Huomaa, etté nimi nékyy vain, kun virhe on olemassa (bitin
arvoon 1).
Bitti Nimi Kuvaus
0 Alustus epaonnistui 1 = SKV:n alustus epaonnistui
1 Osoitteen konfig.virhe |1 = Protokolla ei salli osoitetta
2 Hiljainen tila 1 = Taajuusmuuttaja ei voi l1ahettaa
0 = Taajuusmuuttaja voi lahettaa
3 Automaattinen 1 = Baudinopeuden automaattinen tunnistus on kaytéssa (katso
baudinopeuden parametri 58.04)
maaritys
4 Kaapelointivirhe 1 = Virheita havaittu (A/B-kaapelit ehka vaihtuneet)
5 Pariteettivirhe 1 = Virhe havaittu: tarkista parametrit 58.04 ja 58.05.
6 Vaylanopeusvirhe 1 = Virhe havaittu: tarkista parametrit 58.05 ja 58.04.
7 Ei vaylatoimintoja 1 = 0 tavua vastaanotettu viimeisten viiden sekunnin aikana
8 Ei paketteja 1 = 0 pakettia (mihin tahansa laitteeseen) havaittu viimeisten
viiden sekunnin aikana
9 Hairi¢ tai osoitevirhe |1 = Virheita havaittu (hairi6ita tai toinen laite samalla osoitteella
on kytketty)
10 Tiedonsiirtokatkos 1 = 0 taajuusmuuttajaan lahetettya pakettia vastaanotettu
aikakatkaisun (58.16) sisalla
1 Ohj.sana/ohje puuttuu |1 = Ohjaussanaa tai ohjeita ei ole vastaanotettu aikakatkaisun
(58.16) sisalla
12 Ei kaytossa
13 Protokolla 1 Varattu
14 Protokolla 2 Varattu
15 Sisainen virhe 1 = Sisédinen virhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

0000h...FFFFh

SKV-tiedonsiirron tila.

1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
58.08  Vastaanotetut Nayttaa kelvollisten taajuusmuuttajaan osoitettujen pakettien | -
paketit maaran. Normaalin toiminnan aikana maara kasvaa jatku-

vasti.

Voidaan nollata ohjauspaneelista pitdmalla kuittauspainiketta
painettuna yli kolmen sekunnin ajan.

0...4294967295

Vastaanotettujen taajuusmuuttajaan osoitettujen pakettien
maara.

58.09 Lé&hetetyt paketit

Nayttaa kelvollisten taajuusmuuttajan lahettamien pakettien
maaran. Normaalin toiminnan aikana maara kasvaa jatku-
vasti.

Voidaan nollata ohjauspaneelista pitdmalla kuittauspainiketta
painettuna yli kolmen sekunnin ajan.

0...4294967295

Lahetettyjen pakettien maara.

58.10  Kaikki paketit

Nayttaa kelvollisten mihin tahansa vaylan laitteeseen osoitet-
tujen pakettien maaran. Normaalin toiminnan aikana maara
kasvaa jatkuvasti.

Voidaan nollata ohjauspaneelista pitamalla kuittauspainiketta
painettuna yli kolmen sekunnin ajan.

0...4294967295

Kaikkien vastaanotettujen pakettien maara.

58.11  UART-virheet

Nayttéa taajuusmuuttajan vastaanottamien merkkivirheiden
maaran. Kasvava maara viittaa konfigurointiongelmaan vay-
lassa.

Voidaan nollata ohjauspaneelista pitamalla kuittauspainiketta
painettuna yli kolmen sekunnin ajan.

0...4294967295

UART-virheiden maara.

58.12  CRC-virheet

Nayttaa taajuusmuuttajan vastaanottamien CRC-virheen
sisaltavien pakettien maaran. Kasvava maara viittaa hairioi-
hin vaylassa.

Voidaan nollata ohjauspaneelista pitdmalla kuittauspainiketta
painettuna yli kolmen sekunnin ajan.

0...4294967295

CRC-virheiden maara.

1=1

58.14  Tiedonsiirtokatkost
oiminto

Maarittaa, kuinka taajuusmuuttaja reagoi SKV-tiedonsiirtokat-
kokseen.

Taman parametrin muutokset tulevat voimaan, kun ohjausyk-
sikkd kaynnistetadn uudelleen tai uudet asetukset vahviste-
taan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten
pdivitys).

Katso my6s parametrit 58.15 Tiedonsiirtokatkostoiminto ja
58.16 Tiedonsiirtokatkoksen aika.

Ei toimintoa

Ei toimintoa

Ei toimintoa (valvonta ei ole kaytdssa).

Vika

Taajuusmuuttaja valvoo tiedonsiirtokatkosta, kun kdynnistysta
tai pysaytysta odotetaan SKV:sta kaytéssa olevassa ohjaus-
paikassa.

Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 6681 SKV:n tiedonsiirtokat-
kos, jos tiedonsiirtoyhteys katkeaa, kun aktiivisena olevan
ohjauspaikan ohjausta odotetaan sisdisesta kenttavaylasta
tai kun ohjearvo saadaan sisaisesta kenttavaylasta.

Viimeisin nopeus

Taajuusmuuttaja antaa varoituksen A7CE SKV:n tiedonsiirto-
katkos ja nopeus asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja on vii-
meksi toiminut. Nopeus maaritetdan todellisen nopeuden
perusteella kayttaen 850 millisekunnin alipaastésuodatusta.
Tama tapahtuu, jos ohjausta tai ohjearvoa odotetaan
SKV:sta.

VAROITUS! Varmista, ettéd toimintaa voidaan jatkaa

turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Turvanopeusohje

Taajuusmuuttaja antaa varoituksen A7CE SKV:n tiedonsiirto-
katkos ja asettaa nopeudeksi parametrilla 22.41 Turvanope-
usohje (tai 28.41 Taajuusohje turvallinen, kun taajuusohje on
kaytossa) maaritetyn nopeuden. Tama tapahtuu, jos ohjausta
tai ohjearvoa odotetaan SKV:sta.

2 VAROITUS! Varmista, etta toimintaa voidaan jatkaa

3

Vika aina

turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.
Taajuusmuuttaja tarkkailee koko ajan mahdollista tiedonsiirto-
katkosta. Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 6681 SKV:n tie-
donsiirtokatkos. Tama tapahtuu, vaikka taajuusmuuttajaa
ohjattaisiin ohjauspaikasta, jossa SKV:n kaynnistysta, pysay-
tysta tai ohjetta ei kayteta.

Varoitus

Taajuusmuuttaja antaa varoituksen A7CE SKV:n tiedonsiirto-
katkos. Tama tapahtuu my®és silloin, kun SKV:sta ei odoteta
ohjausta.
VAROITUS! Varmista, etta toimintaa voidaan jatkaa
turvallisesti tiedonsiirtokatkoksen tapauksessa.

58.15

Tiedonsiirtokatkost
oiminto

Maarittaa, mita viestityypit nollaavat SKV-tiedonsiirtokatkok-
sen havaitsemiseen kaytetyn aikakatkaisulaskurin.

Taman parametrin muutokset tulevat voimaan, kun ohjausyk-
sikkd kaynnistetaan uudelleen tai uudet asetukset vahviste-
taan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten
péivitys).

Katso my0s parametrit 58.14 Tiedonsiirtokatkostoiminto ja
58.16 Tiedonsiirtokatkoksen aika.

Kaikki viestit

Kaikki viestit

Mikéa tahansa taajuusmuuttajaan osoitettu viesti nollaa aika-
katkaisun.

Ohjaussana/Ohje1
/ Ohje2

Ohjaussanan tai ohjeen kirjoitus nollaa aikakatkaisun.

58.16

Tiedonsiirtokatkok-
sen aika

Asettaa SKV-tiedonsiirron aikakatkaisun. Jos tiedonsiirtokat-
kos kestaa aikakatkaisua pidempéaan, parametrilla 58.74 Tie-
donsiirtokatkostoiminto maaritetty toiminto suoritetaan.
Taman parametrin muutokset tulevat voimaan, kun ohjausyk-
sikkd kaynnistetaan uudelleen tai uudet asetukset vahviste-
taan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten
péivitys).

Katso myds parametri 58.15 Tiedonsiirtokatkostoiminto.
Huomautus: Virran kytkemisen jalkeen on 30 sekuntia kes-
tava

kaynnistysviive.

30,0s

0,0...6000,0 s

SKV-tiedonsiirron aikakatkaisu.

1=

58.17

L&hetysviive

Maarittdad minimivasteviiveen mahdollisen protokollan aiheut-
taman kiintean viiveen lisaksi.

Taman parametrin muutokset tulevat voimaan, kun ohjausyk-
sikkd kaynnistetadn uudelleen tai uudet asetukset vahviste-
taan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten
péivitys).

0ms

0...65 535 ms

Minimivasteviive.

58.18

SKV:n ohjaussana

Nayttda Modbus-ohjaimen taajuusmuuttajaan lahettdman
muokkaamattoman ohjaussanan. Vianselvitysta varten.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

0000h...FFFFh

Modbus-ohjaimen taajuusmuuttajaan lahettdma ohjaussana.

58.19

SKV:n tilasana

Nayttdd muokkaamattoman tilasanan vianselvitysta varten.
Tama parametri on vain luku -muotoa.

0000h...FFFFh

Taajuusmuuttajan Modbus-ohjaimeen lahettama tilasana.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
58.25  Ohjausprofiili Maarittdd Modbus-protokollan kayttdman tiedonsiirtoprofiilin. | ABB Drives
Taman parametrin muutokset tulevat voimaan, kun ohjausyk-
sikkd kaynnistetadn uudelleen tai uudet asetukset vahviste-
taan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten
pdivitys).
Katso kohta Tietoja ohjausprofiileista sivulla 474.
ABB Drives ABB Drives -ohjausprofiili (16-bittinen ohjaussana) 0
DCU-profiili DCU-ohjausprofiili (16- tai 32-bittinen ohjaussana) 5
58.26  SKV ohjeen 1 Valitsee sisddnrakennetun kenttavaylalitdnnan kautta saata- | Nopeus tai
tyyppi van ohjeen 1 tyypin ja skaalauksen. taajuus
Skaalattu ohje nakyy parametrissa 03.09 SKV ohje 1.
Nopeus tai taajuus | Jarjestelma valitsee tyypin ja skaalauksen automaattisesti 0
aktiivisen kayttétilan mukaan seuraavasti:
Kayttotila . .
(katso parametri 79.07) Ohjeen 1 tyyppi
Nopeussaato Nopeus
Momenttisaatd Nopeus
Taajuussaatd Taajuus
Lapinakyva Skaalausta ei kayteta. 1
Yleinen Yleisohje iiman tiettya yksikkoa. Skaalaus: 1 = 100. 2
Momentti Momenttiohje. Skaalaus maaritetdan parametrilla 46.03 3
Momentin skaalaus.
Nopeus Nopeusohje. Skaalaus maaritetdan parametrilla 46.01 4
Nopeuden skaalaus.
Taajuus Taajuusohje. Skaalaus maaritetddn parametrilla 46.02 Taa- 5
juuden skaalaus.
58.27  SKV ohjeen 2 Valitsee sisdanrakennetun kenttavaylalitdnnan kautta saata- | Momentti
tyyppi van ohjeen 2 tyypin ja skaalauksen.
Skaalattu ohje nakyy parametrissa 03.70 SKV ohje 2.
58.28  SKV oloarvon 1 Valitsee oloarvon 1 tyypin. Nopeus tai
tyyppi taajuus
Nopeus tai taajuus | Jarjestelma valitsee tyypin ja skaalauksen automaattisesti 0
aktiivisen kayttétilan mukaan seuraavasti:
Kayttotila .
(katso parametri 19.07) Oloarven 1 tyyppi
Nopeussaato Nopeus
Momenttisaato Nopeus
Taajuussaatd Taajuus
Lapinakyva Skaalausta ei kayteta. 1
Yleinen Yleisohje ilman tiettya yksikkéa. Skaalaus: 1 = 100. 2
Momentti Skaalaus maaritetdan parametrilla 46.03 Momentin skaalaus. | 3
Nopeus Skaalaus maaritetdan parametrilla 46.07 Nopeuden skaa- 4
laus.
Taajuus Skaalaus maaritetdan parametrilla 46.02 Taajuuden skaa- 5
laus.
58.29  SKV oloarvon 2 Valitsee oloarvon 2 tyypin. Lépindkyvé

tyyppi

Lisatietoja valinnoista on parametria 58.28 SKV oloarvon 1

tyyppi kasittelevassa kohdassa.
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

58.31

SKV oloarvon 1
lépinék.lahde

Valitsee oloarvon 1 lahteen, kun parametrin 58.28 SKV oloar-
von 1 tyyppi arvoksi on asetettu Lépindkyva.

Ei valittu

Ei valittu

Ei kaytossa.

0

Muu

Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176).

58.32

SKV oloarv. 2
l&pinék. ldhde

Valitsee oloarvon 2 lahteen, kun parametrin 58.29 SKV oloar-
von 2 tyyppi arvoksi on asetettu Ldpindkyva.

Ei valittu

Ei valittu

Ei kaytossa.

Muu

Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176).

58.33

Osoitetila

Maarittaa vastaavuuden parametrien ja pitorekisterien valilla
Modbus-rekisterialueella 400101...465535.

Taman parametrin muutokset tulevat voimaan, kun ohjausyk-
sikkd kaynnistetaan uudelleen tai uudet asetukset vahviste-
taan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten
paivitys).

Tila 0

Tila 0

16-bittiset arvot (ryhmat 1...99, indeksit 1...99):
Rekisteriosoite = 400000 + 100 x parametriryhma + paramet-
rin indeksi. Esimerkiksi parametri 22.80 vastaa rekisteria
400000 + 2200 + 80 = 402280.

32-bittiset arvot (ryhmat 1...99, indeksit 1...99):
Rekisteriosoite = 420000 + 200 x parametriryhma +

2 x parametrin indeksi. Esimerkiksi parametri 22.80 vastaa
rekisteria 420000 + 4400 + 160 = 424560.

Tila 1

16-bittiset arvot (ryhmat 1...255, indeksit 1...255):
Rekisteriosoite = 400000 + 256 x parametriryhma + paramet-
rin indeksi. Esimerkiksi parametri 22.80 vastaa rekisteria
400000 + 5632 + 80 = 405712.

Tila 2

32-bittiset arvot (ryhmat 1...127, indeksit 1...255):
Rekisteriosoite = 400000 + 512 x parametriryhma +

2 x parametrin indeksi. Esimerkiksi parametri 22.80 vastaa
rekisteria 400000 + 11264 + 160 = 411424.

58.34

Sanajérjestys

Valitsee, missa jarjestyksessa 32-bittisten parametrien 16-bit-
tiset rekisterit siirretaan.

Kussakin rekisterissa ensimmainen tavu sisaltda merkitse-
vimman tavun ja toinen tavu vahiten merkitsevan tavun.
Taman parametrin muutokset tulevat voimaan, kun ohjausyk-
sikkd kaynnistetadn uudelleen tai uudet asetukset vahviste-
taan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten
péivitys).

ALA-YLA

YLA-ALA

Ensimmainen rekisteri sisaltdd merkitsevimman sanan ja toi-
nen vahiten merkitsevan sanan.

ALA-YLA

Ensimmainen rekisteri sisaltda vahiten merkitsevan sanan ja
toinen merkitsevimman sanan.

58.101

Data I/0 1

Maarittda taajuusmuuttajan osoitteen, jota Modbus-isanta
kayttaa tehdessaan luku- tai kirjoitustoimintoa Modbus-rekis-
teria 1 (400001) vastaavaan rekisteriosoitteeseen.

Isantd maarittda datatyypin (tulo tai 1ahtd). Arvo valitetdan
Modbus-esitysmuodossa, joka koostuu kahdesta 16-bittisesta
sanasta. Jos arvo on 16-bittinen, se valitetdan vahiten merkit-
sevassa sanassa. Jos arvo on 32-bittinen, myds seuraava
parametri varataan sille, ja sen arvoksi on asetettava Ei valin-
taa.

Ohjaussana
16-bittinen

Ei valintaa

Ei vastaavuutta; rekisteri on aina nolla.

Ohjaussana 16-
bittinen

ABB Dirives -profiili: 16-bittinen ABB Drives -ohjaussana;
DCU-profiili: DCU-ohjaussanan alemmat 16 bittia

-
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Ohje 1 16-bittinen

Ohje 1 (16 bittia)

2

Ohje 2 16-bittinen | Ohje 2 (16 bittia) 3

Tilasana 16-bittinen | ABB Drives -profiili: 16-bittinen ABB Drives -tilasana; DCU- 4
profiili: DCU-tilasanan alemmat 16 bittia

Oloarvo 1 16- Oloarvo 1 (16 bittia) 5

bittinen

Oloarvo 2 16- Oloarvo 2 (16 bittia) 6

bittinen

Varattu 7...10

Ohjaussana 32- Ohjaussana (32 bittia) 1

bittinen

Ohje 1 32-bittinen | Ohje 1 (32 bittia) 12

Ohje 2 32-bittinen | Ohje 2 (32 bittia) 13

Tilasana 32-bittinen | Tilasana (32 bittia) 14

Oloarvo 1 32- Oloarvo 1 (32 bittia) 15

bittinen

Oloarvo 2 32- Oloarvo 2 (32 bittia) 16

bittinen

Varattu 17...20

Ohjaussana 2 16- ABB Dirives -profiili: ei kdytéssa; DCU-profiili: DCU-ohjaussa- | 21

bittinen nan ylemmat 16 bittia

Tilasana 2 16- ABB Drives -profiili: ei kytéssa / aina nolla; DCU-profiili: 24

bittinen DCU-tilasanan ylemmat 16 bittia

Varattu 25...30

RO/DIO Parametri 10.99 RO/DIO ohjaussana. 31

ohjaussana

AO1 muistipaikat Parametri 13.91 AO1 muistipaikat. 32

AO2 muistipaikat Parametri 13.92 AO2 muistipaikat. 33

Varattu 34...39

Tak.kytken. Parametri 40.91 Tak.kytken. muistipaikat. 40

muistipaikat

Ohjearvon Parametri 40.92 Ohjearvon muistipaikat. 41

muistipaikat

Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

58.102 Data I/O 2 Maarittda taajuusmuuttajan osoitteen, jota Modbus-isanta Ohje 1 16-
kayttaa tehdessaan luku- tai kirjoitustoimintoa rekisteriosoit- | bittinen
teeseen 400002.
Lisatietoja valinnoista on parametria 58.101 Data I/O 1 kasit-
televassa kohdassa.
58.103 Data I/O 3 Maarittda taajuusmuuttajan osoitteen, jota Modbus-isénta Ohje 2 16-

kayttaa tehdessaan luku- tai kirjoitustoimintoa rekisteriosoit- | bittinen

teeseen 400003.

Lisatietoja valinnoista on parametria 58.101 Data I/O 1 késit-
televassa kohdassa.

58.104 Data I/O 4

Maarittda taajuusmuuttajan osoitteen, jota Modbus-isanta
kayttaa tehdessaan luku- tai kirjoitustoimintoa rekisteriosoit-
teeseen 400004.

Lisatietoja valinnoista on parametria 58.101 Data I/O 1 kasit-
televassa kohdassa.

Tilasana 16-
bittinen
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
58.105 Data l/O 5 Maarittda taajuusmuuttajan osoitteen, jota Modbus-isanta Oloarvo 1 16-
kayttaa tehdessaan luku- tai kirjoitustoimintoa rekisteriosoit- | bittinen
teeseen 400005.
Lisatietoja valinnoista on parametria 58.101 Data I/O 1 kasit-
televassa kohdassa.
58.106 Data l/O 6 Maarittéda taajuusmuuttajan osoitteen, jota Modbus-isanta Oloarvo 2 16-
kayttaa tehdessaan luku- tai kirjoitustoimintoa rekisteriosoit- | bittinen
teeseen 400006.
Lisatietoja valinnoista on parametria 58.101 Data I/O 1 kasit-
televassa kohdassa.
58.107 Data l/O7 Parametrin valitsin Modbus-rekisteriosoitetta 400007 varten. | Ei valintaa
Lisatietoja valinnoista on parametria 58.101 Data I/O 1 kasit-
televassa kohdassa.
58.114 Data I/O 14 Parametrin valitsin Modbus-rekisteriosoitetta 400014 varten. | Ei valintaa

Lisatietoja valinnoista on parametria 58.7101 Data I/O 1 kasit-
televassa kohdassa.

71 Ulkoinen PID1

Ulkoisen PID:n konfigurointi.
Katso sivuilla 526 ja 527 olevat ohjausketjukaaviot.

71.01  Ulkoisen PID:n Katso parametri 40.01 PID-I&hd6n oloarvo. -

oloarvo
71.02  Takaisinkytkenndn | Katso parametri 40.02 PID-takaisinkytkenn. oloarvo. -

oloarvo
71.03  Asetusarvon Katso parametri 40.03 PID-ohjearvon oloarvo. -

oloarvo
71.04  Eroarvon oloarvo Katso parametri 40.04 PID-eroarvon oloarvo. -
71.06  PID-tilasana Nayttaa ulkoisen prosessi-PID-saadon tilatiedon. -

Tama parametri on vain luku -muotoa.

Bitti Nimi Arvo

0 PID aktiivinen 1 = Prosessi-PID-s&até aktiivinen.

1 Varattu

2 Laht6 jaadytetty 1 = Prosessi-PID-saatimen lahto jaadytetty. Bitti on asetettu, jos

parametrin 71.38 Ldhdén jaadytys kéytéssé arvo on TOSI tai
hystereesitoiminto on aktiivinen (bitti 9 on asetettu).

3..6 Varattu

7 L&hdon ylaraja 1 = PID-laht6a rajoitetaan parametrilla 771.37.

8 Léhdén alaraja 1 = PID-laht6a rajoitetaan parametrilla 77.36.

9 Hystereesi 1 = Hystereesi on aktiivinen (katso parametri 71.39)

aktiivinen
10...11 |Varattu
12 Sisainen ohjearvo |1 = Sisainen ohjearvo aktiivinen (katso parametrit 771.16...71.23)
aktiivinen

13...15 |Varattu

0000h...FFFFh Prosessi-PID-saatimen tilasana. 1=1
71.07  PID-kéyttétila Katso parametri 40.07 PID-s&adén kayttétila. Off
71.08  Takaisinkytkenndn | Katso parametri 40.08 Sarja 1 takaisinkytk. 1 ldhde. Al2

1 ldhde prosenttia
71.11  Takaisinkytkenndn | Katso parametri 40.11 Sarja 1 tak.kytk. suodat.aika. 0,000 s

suodatusaika
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
71.14  Asetusarvon Maarittda yhdessa parametrin 71.15 Ldhdén skaalaus kanssa | 1500,00
skaalaus yleisen skaalauskertoimen ulkoiselle PID-saatoketjulle. Tata
skaalausta voidaan kayttaa, kun esimerkiksi prosessin
ohjearvon yksikko tulossa on Hz ja PID-saatimen lahtoa kay-
tetdan nopeussaadon rpm-arvona. Tassa tapauksessa tdman
parametrin arvoksi voidaan asettaa 50 ja parametrin 71.15
arvoksi moottorin nimellisnopeus taajuudella 50 Hz.
Kéytannossa PID-saatimen 1ahto [77.15], kun eroarvo (ase-
tusarvo - takaisinkytkenta) = [71.714] ja [71.32] = 1.
Huomaa: Skaalaus perustuu parametrien 71.74 ja 71.15 vali-
seen suhteeseen. Esimerkiksi arvoilla 50 ja 1 500 saadaan
aikaan sama skaalaus kuin arvoilla 1 ja 3.
-200000,00... Prosessin ohjearvoalue. 1=1
200000,00
71.15  Lahdén skaalaus Katso parametri 71.14 Asetusarvon skaalaus. 1500,00
-200000,00... Prosessi-PID-saatimen lahtoalue. 1=
200000,00
71.16  Asetusarvon 1 Katso parametri 40.16 Sarja 1 ohjearvon 1 ldhde. Al1
léhde prosenttia
71.19  Siséisen Katso parametri 40.19 Sarja 1 sis. ohjearv. valinta 1. Ei valittu
asetusarvon valinta
1
71.20  Sisédisen Katso parametri 40.20 Sarja 1 sis. ohjearv. valinta 2. Ei valittu
asetusarvon valinta
2
71.21  Sisédinen Katso parametri 40.21 Sarja 1 sisdinen ohjearvo 1. 0,00 PID-
asetusarvo 1 asiakasyksik
koa
71.22  Sisédinen Katso parametri 40.22 Sarja 1 sisdinen ohjearvo 2. 0,00 PID-
asetusarvo 2 asiakasyksik
koa
71.23  Sisédinen Katso parametri 40.23 Sarja 1 sisdinen ohjearvo 3. 0,00 PID-
asetusarvo 3 asiakasyksik
koa
71.26  Asetusarvon minimi | Katso parametri 40.26 Sarja 1 ohjearvo minimi. 0.00
71.27  Asetusarvon Katso parametri 40.27 Sarja 1 ohjearvo maksimi. 200000,00
maksimi
71.31  Eroarvon invertointi | Katso parametri 40.31 Sarja 1 eroarvon invertointi. Eikaénteinen
(Ohje - Tak.)
71.32  Vahvistus Katso parametri 40.32 Sarja 1 vahvistus. 1.00
71.33  Integrointiaika Katso parametri 40.33 Sarja 1 integrointiaika. 60,0 s
71.34  Derivointiaika Katso parametri 40.34 Sarja 1 derivointiaika. 0,000 s
71.35  Derivoinnin Katso parametri 40.35 Sarja 1 deriv. suodatusaika. 0,0s
suodatusaika
71.36  Lahdén minimi Katso parametri 40.36 Sarja 1 1&hd6n minimi. -200000,00
71.37  La&hdén maksimi Katso parametri 40.37 Sarja 1 1dhdén maksimi. 200000,00
71.38  Lahdén jaadytys Katso parametri 40.38 Sarja 1 1dhdén jaadytys. Ei valittu

kéytdsséa
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71.39  Hystereesialue Ohjausohjelma vertaa parametrin 71.04 Eroarvon oloarvo 0.0
absoluuttista arvoa tdman parametrin maarittdmaan hyste-
reesialueeseen. Jos absoluuttinen arvo on hystereesialueella
parametrin 71.40 Hystereesiviive maarittdman ajan, PID:n
hystereesitila aktivoituu ja parametrin 71.06 PID-tilasana bitti
9 Hystereesi aktiivinen asetetaan. Taman jalkeen PID:n 1ahto
jaadytetaan ja parametrin 71.06 PID-tilasana bitti 2 Lahto jaa-
dytetty asetetaan.

Jos absoluuttinen arvo on suurempi tai yhta suuri kuin hyste-
reesialue, PID:n hystereesitilan aktivointi poistuu.

0,0...200000,0 Alue 1=
71.40  Hystereesiviive Maarittaa hystereesitoiminnon hystereesiviiveen. Katso para- | 0,0 s
metri 71.39 Hystereesialue.
0,0...3600,0 s Viive 1=1s
71.58 Kasvata estoa Katso parametri 40.58 Sarja 1 - kasvata estoa. Ei
Ei Kasvamisen esto ei ole kaytdssa. 0
Rajoitus PID-integrointitermi& ei kasvateta, jos PID-lahdén maksimi- 1
arvo saavutetaan. Tama parametri on voimassa PID-sarjalle
1.
Prosessi-PID:n Prosessi-PID:n integrointitermia ei kasvateta, kun ulkoisen 2
minimiraja PID:n 1aht6 on saavuttanut minimirajansa. Tassa kokoonpa-
nossa ulkoinen PID toimii prosessi-PID:n lahteena.
Prosessi-PID:n Prosessi-PID:n integrointitermia ei kasvateta, kun ulkoisen 3
maksimiraja PID:n lahtd on saavuttanut maksimirajansa. Téssa kokoonpa-
nossa ulkoinen PID toimii prosessi-PID:n lahteena.
Muu Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
71.59  Pienenné estoa Katso parametri 40.59 Sarja 1 - pienenné estoa. Ei
Ei Pienenemisen esto ei ole kaytdssa. 0
Rajoitus PID-integrointitermia ei pienenneta, jos PID-lahdén maksimi- | 1
arvo saavutetaan. Tama parametri on voimassa PID-sarjalle
1.
Prosessi-PID:n Prosessi-PID:n integrointitermia ei pienennetd, kun ulkoisen | 2
minimiraja PID:n lahtd on saavuttanut minimirajansa. Tassa kokoonpa-
nossa ulkoinen PID toimii prosessi-PID:n lahteena.
Prosessi-PID:n Prosessi-PID:n integrointitermia ei pienenneta, kun ulkoisen |3
maksimiraja PID:n lahtd on saavuttanut maksimirajansa. Tassa kokoonpa-
nossa ulkoinen PID toimii prosessi-PID:n lahteena.
Muu Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
71.62  Siséisen Katso parametri 40.62 PID - sisdisen asetusarvon oloarvo. -
asetusarvon
oloarvo
71.79  Ulkoinen PID, Yksikko, jota ulkoinen PID kayttaa. %
yksikot

Lisatietoja valinnoista on parametria 40.79 Sarjan 1 yksikét
kasittelevassa kohdassa.
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| Nro Nimi/arvo

| Kuvaus

Oletus/KV16

76 PFC-konfiguraatio

PFC:n (pumpun ja puhaltimen ohjauksen) ja automaattisen
muutoksen konfigurointiparametrit. Katso myos kohta Pum-
pun ja puhaltimen ohjaus (PFC) sivulla 131.

76.01  PFC-tila Nayttad PFC-moottorien kay/pysaytetty-tilan. PFC1, PFC2, -
PFC3, PFC4, PFC5 ja PFC6 vastaavat aina PFC-jarjestel-
man moottoria 1...6. Jos parametrin 76.74 Autom. muut. lis&-
PFC arvoksi on asetettu Vain apumoottorit, PFC1 vastaa taa-
juusmuuttajaan kytkettyd moottoria ja PFC2 ensimmaista
apumoottoria (jarjestelman toista moottoria). Jos parametrin
76.74 arvona on Kaikki moottorit, PFC1 on ensimmaéinen
moottori ja PFC2 toinen. Taajuusmuuttaja voidaan kytkea
mihin tahansa naistéd moottoreista automaattisen muutostoi-
minnon mukaan.
Bitti Nimi Arvo
0 PFC 1 kay 0 = Pysaytys, 1 = Kaynnistys
1 PFC 2 kay 0 = Pysaytys, 1 = Kaynnistys
2 PFC 3 kay 0 = Pysaytys, 1 = Kaynnistys
3 PFC 4 kay 0 = Pysaytys, 1 = Kaynnistys
4 PFC 5 kay 0 = Pysaytys, 1 = Kaynnistys
5 PFC 6 kay 0 = Pysaytys, 1 = Kaynnistys
6...15 |Varattu
0000h...FFFFh PFC-relelahtgjen tila. 1=1
76.02  PFC-jarjestelméan Nayttda PFC-jarjestelman tilan tekstimuodossa. Antaa PFC poissa
tila nopean yleiskuvan PFC-jarjestelmasta, esimerkiksi jos para- | kdytdsta
metri lisdtaan ohjauspaneelin kotinayttéon.
PFC poissa PFC (pumppu- ja puhallinohjaus) on kaytdssa. 0
kaytosta
PFC kaytossa (ei PFC on kaytossa mutta ei kdynnissa. 1
kaynnissa)
SPFC kaytossa SPFC (pehmeéa pumppu- ja puhallinohjaus) on kaytdssa 2
mutta ei kdynnissa.
Kaynnissa VSD:n Taajuusmuuttaja ohjaa yhtd pumpun/puhaltimen moottoria. 100
kanssa Apumoottoreita ei ole kaytdssa.
Kaynnissa VSD:n Yksi apumoottori on otettu kayttoon. 101
kanssa + 1 apu
Kaynnissa VSD:n Kaksi apumoottoria on otettu kayttoon. 102
kanssa + 2 apu
Kéynnissa VSD:n Kolme apumoottoria on otettu kayttéon. 103
kanssa + 3 apu
Kaynnissa VSD:n Nelja apumoottoria on otettu kayttdon. 104
kanssa + 4 apu
Kéynnissa VSD:n Viisi apumoottoria on otettu kayttéon. 105
kanssa + 5 apu
Kaynnistetaan lisd1 | Apumoottoria 1 kaynnistetaan. 200
Kaynnistetdan lisd2 | Apumoottoria 2 kaynnistetaan. 201
Kaynnistetdan lisd3 | Apumoottoria 3 kdynnistetaan. 202
Kaynnistetdan lisd4 | Apumoottoria 4 kaynnistetaan. 203
Kaynnistetdan lisa5 | Apumoottoria 5 kaynnistetaan. 204
Pysaytetaan lisa1 Apumoottoria 1 pysaytetaan. 300
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Pysaytetaan lisa2 Apumoottoria 2 pysaytetaan. 301
Pysaytetaan lisa3 Apumoottoria 3 pysaytetaan. 302
Pysaytetaan lisa4 Apumoottoria 4 pysaytetaan. 303
Pysaytetaan lisa5 Apumoottoria 5 pysaytetaan. 304
Automaattinen Automaattinen muutos (kdynnistysjarjestyksen automaattinen | 400
muutos aktiivinen kierto) on aktiivinen.

Kaynnistett. Kaynnistettavia apumoottoreita ei ole kaytettavissa. Kaikki 500
lisémoott. ei ole moottorit ovat kaytdssa tai jonkin moottori ei ole kaytettavissa
esimerkiksi huollon vuoksi.
Saatimen ohjaus Verkkojannitteeseen kytketyt pumput kdynnistetdan ja pysay- | 600
aktiivinen tetdan automaattisesti.
PID-nukkumistila PID-nukkumistila on kaytéssa. Pumppu voidaan pysayttaa 800
matalan kuormituksen aikoina.
PID-nukkum. PID-nukkumistila ja pidennetty nukkumisaika ovat kdytéssa. | 801
tehostus Pumppu voidaan pysayttda matalan kuormituksen aikoina.
Virheellinen PFC-konfiguraatio on virheellinen. 4
konfigurointi
PFC ei kaytossa PFC ei ole kaytossa, koska taajuusmuuttaja on paikallisoh- 5
(paikallisohjaus) jauksessa.
PFC ei kaytdssa PFC ei ole kaytdssa, koska kayttétila on virheellinen. 6
(virh. kayttdtila)
Taajuusmuuttajan Taajuusmuuttajaan liitetty moottori on lukittu (ei kaytetta- 7
moottorit lukittu vissa). Varoitus D503 VSD-ohjattu PFC-moottori lukittu
(sivu 453) annetaan.
Kaikki moottorit Kaikki moottorit on lukittu (eivat kaytettavissa). Varoitus D502 | 8
lukittu Kaikki moottorit lukittu (sivu 453) annetaan.
PFC ei kaytossa PFC ei ole kaytdssa, koska ulkoinen ohjauspaikka ULK1 on |9
(ulk1 aktiivinen) kaytéssa. Vain ohjauspaikka ULK2 tukee PFC-toimintoa.

76.11  Pumpun/puhalti- Nayttda pumpun 1 tilan. -
men tila 1
Bitti Nimi Arvo
0 Valmis 0 =Ei, 1 =Kylla
1 Varattu
2 Kay [0=Ei, 1=Kylld
3.4 Varattu
5 PFC-ohjauksessa [0=Ei, 1=Kyl
6...10 |Varattu
1 Lukittu |0 =Ei, 1 =Kylla
12...15 |Varattu
0000h...FFFFh Pumpun 1 tila. 1=1

76.12  Pumpun/puhalti- Katso parametri 76.11 Pumpun/puhaltimen tila 1. -
men tila 2

76.13  Pumpun/puhalti- Katso parametri 76.11 Pumpun/puhaltimen tila 1. -
men tila 3

76.14  Pumpun/puhalti- Katso parametri 76.711 Pumpun/puhaltimen tila 1. -
men tila 4

76.15  Pumpun/puhalti- Katso parametri 76.11 Pumpun/puhaltimen tila 1. -

men tila 5
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76.16  Pumpun/puhalti- Katso parametri 76.11 Pumpun/puhaltimen tila 1. -
men tila 6
76.21  PFC-konfiguraatio | Valitsee usean pumpun/puhaltimen ohjaustilan (PFC). Off
Off PFC poissa kaytosta. 0
Varattu 1
PFC PFC kaytossa. Taajuusmuuttaja ohjaa yhtd pumppua kerral- | 2
laan. Muut pumput ovat verkkojénnitteeseen kytkettyja pump-
puja, jotka taajuusmuuttajan logiikka kdynnistaa ja pysayttaa.
Taajuuden (ryhma 28 Taajuusohjeketju) / nopeuden (ryhma
22 Nopeusohjeen valinta) ohje on maariteltava PID:ksi, jotta
PFC-toiminto toimii oikein.
SPFC SPFC kaytossa. Katso kohta Pehmed pumppu- ja puhallinoh- | 3
jaus (SPFC) sivulla 132.
76.25  Moottorien maéra Sovelluksessa kaytettyjen moottorien kokonaismaara, 1
mukaan lukien suoraan taajuusmuuttajaan kytketty moottori.
1...6 Moottorien maara. 1=1
76.26  Moott. sallittu Samanaikaisesti kayvien moottorien vahimmaismaara. 1
vdhimm.mé&ara
0...6 Moottorien vahimmaismaara. 1=1
76.27  Moott. sallittu Samanaikaisesti kdyvien moottorien enimmaismaara. 1
enimm.mééré
1...6 Moottorien enimmaismaara. 1=1




Parametrit 377

Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
76.30  Aloitusnopeus 1 Maarittdad ensimmaisen apumoottorin kaynnistysnopeuden. Vektori:
Uusi apumoottori kdynnistetdan, kun moottorin PID-Iahtdar- 1300 rpm;
von maarittdma nopeus tai taajuus ylittaa talla parametrilla skalaari
maaritetyn rajan. 48 Hz; 58 Hz
Toisen apumoottorin turhien kaynnistysten valttamiseksi (95.20 b0)
nopeussaadetyn moottorin nopeuden tulee olla kaynnistysno-
peutta korkeampi parametrilla 76.55 Kéynnistysviive maarite-
tyn keston ajan. Jos nopeus laskee kaynnistysnopeuden
alapuolelle, apumoottoria ei kdynnisteta.
Prosessin olosuhteiden sailyttamiseksi toisen apumoottorin
kaynnistyksen aikana voidaan maarittdd nopeuden pitoaika
parametrilla 76.57 Nopeuden pito kédytéssé. Jotkin pumppu-
tyypit eivat tuota merkittédvaa virtausta alhaisilla taajuuksilla.
Nopeuden pitoajalla voidaan kompensoida aikaa, joka tarvi-
taan toisen apumoottorin kiihdyttdmiseen nopeuteen, jossa
se tuottaa virtausta. Toisen apumoottorin kdynnistysta ei kes-
keyteta, jos ensimmaisen apumoottorin nopeus laskee.
Nopeus . 76.55
— -
A [
tor . 76.57
e e Maksimi-
! nopeus
7630 - - - - - - mm e e e e e e e T ] S e
76411 - - o o oo oo T - AT oo
> -t
Minimi- o '
nopeus 7608 Aika
— - '
B | - >
-~ .0 | '
5 S PAALLA i %
%5%POIS PAALTA ‘ L Virtaus kas-
E < : Kaynnistys vaa
s> PAALLA . )
<Q_:§ o * Virtaus pie-
n>_‘F'OIS PAALTA Pyséylys nenee
0...32 767 rpm/Hz | Nopeus/taajuus. 1 =1 yksikkd
76.31  Aloitusnopeus 2 Maarittaa toisen apumoottorin kdynnistysnopeuden (Hz/rpm). | Vektori:
Katso parametri 76.31 Aloitusnopeus 1. 1300 rpm;
skalaari
48 Hz; 58 Hz
(95.20 b0)
76.32  Aloitusnopeus 3 Maarittda kolmannen apumoottorin kdynnistysnopeuden Vektori:
(Hz/rpm). Katso parametri 76.31 Aloitusnopeus 1. 1300 rpm;
skalaari
48 Hz; 58 Hz
(95.20 b0)
76.33  Aloitusnopeus 4 Maarittda neljannen apumoottorin kdynnistysnopeuden Vektori:
(Hz/rpm). Katso parametri 76.31 Aloitusnopeus 1. 1300 rpm;
skalaari
48 Hz; 58 Hz

(95.20 b0)
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76.34  Aloitusnopeus 5 Maarittda viidennen apumoottorin kdynnistysnopeuden Vektori:
(Hz/rpm). Katso parametri 76.31 Aloitusnopeus 1. 1300 rpm;
skalaari
48 Hz; 58 Hz
(95.20 b0)
76.41  Pysaytysnopeus 1 | Maarittdd ensimmaisen apumoottorin pysaytysnopeuden Vektori:
(Hz/rpm). Jos PID-lahtéarvon maarittdma suoraan taajuus- 800 rpm;
muuttajaan kytketyn moottorin nopeus laskee tdméan arvon skalaari
alapuolelle ja yksi apumoottori on kdynnisséa, parametrilla 25 Hz; 30 Hz
76.56 Pyséaytysviive maaritetty pysaytysviive alkaa. Jos (95.20 b0)
nopeus on edelleen samalla tasolla tai alempana, kun pysay-
tysviive on kulunut, ensimmainen apumoottori pysahtyy.
Taajuusmuuttajan kayntinopeutta kasvatetaan arvolla [Aloitusno-
peus 1 - Pysdytysnopeus 1], kun apumoottori on pysahtynyt.
0...32 767 rpm/Hz | Nopeus/taajuus 1 =1 yksikkd
76.42  Pysdytysnopeus 2 | Maarittaa toisen apumoottorin pysaytysnopeuden (Hz/rpm). | Vektori:
Katso parametri 76.31 Pyséytysnopeus 1. 800 rpm;
skalaari
25 Hz; 30 Hz
(95.20 b0)
76.43  Pyséytysnopeus 3 | Maarittaa kolmannen apumoottorin pysaytysnopeuden Vektori:
(Hz/rpm). Katso parametri 76.31 Pysdytysnopeus 1. 800 rpm;
skalaari
25 Hz; 30 Hz
(95.20 b0)
76.44  Pysdytysnopeus 4 | Maarittda neljannen apumoottorin pysaytysnopeuden Vektori:
(Hz/rpm). Katso parametri 76.31 Pysdytysnopeus 1. 800 rpm;
skalaari
25 Hz; 30 Hz
(95.20 b0)
76.45  Pysdytysnopeus 5 | Maarittaa viidennen apumoottorin pysaytysnopeuden Vektori:
(Hz/rpm). Katso parametri 76.31 Pyséaytysnopeus 1. 800 rpm;
skalaari
25 Hz; 30 Hz
(95.20 b0)
76.55  Kéaynnistysviive Maarittda apumoottorien kaynnistysviiveen. Katso parametri | 10,00 s
76.31 Aloitusnopeus 1.
0,00...12 600,00 s | Viiveaika. 1=1s
76.56  Pysdytysviive Maarittdd apumoottorien pysaytysviiveen. Katso parametri 10,00 s
76.31 Pyséytysnopeus 1.
0,00...12 600,00 s | Viiveaika. 1=1s
76.57  Nopeuden pito Apumoottorin virrankytkennan pitoaika. Katso parametri 0,00 s
kéytdssa 76.31 Aloitusnopeus 1.
0,00...1 000,00 s Aika. 1=1s
76.58  Nopeuden pito ei Apumoottorin virrankatkaisun pitoaika. Katso parametri 76.37 | 0,00 s
kéytdsséa Pyséytysnopeus 1.
0,00...1 000,00 s Aika. 1=1s
76.59  PFC-kontaktorin Taajuusmuuttajan suoraan ohjaaman moottorin kdynnistys- 0,50 s

viive

viive. Tdma ei vaikuta apumoottorien kaynnistymiseen.

VAROITUS! Viive taytyy aina asettaa, jos mootto-
A reissa on tahti-kolmio-kaynnistimet. Viiveen taytyy olla

pidempi kuin kdynnistimen aika-asetus. Kun moottori
on kytketty paalle taajuusmuuttajan relelahdon kautta, taytyy
olla riittdvasti aikaa, jotta tahti-kolmio-kaynnistin ehtii ensin
kytkea tahtikytkennan ja sitten taas kolmiokytkennan, ennen
kuin moottori kytketdén taajuusmuuttajaan.
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0,20...600,00 s

Viiveaika.

1=1s

76.60

PFC-rampin
kiihdytysaika

Maarittaa kiihdytysajan taajuusmuuttajan moottorin nopeuden
kompensointia varten, kun apumoottori pysaytetaan. Tata
ramppiaikaa kaytetaan myods taajuusmuuttajan moottorin kiih-
dyttdmiseen automaattisen muutoksen jalkeen.

Maarittaa kiihdytysajan, jos viimeisin taajuusmuuttajan vas-
taanottama ohje on suurempi kuin edellinen ohje. Parametria
kaytetddn my6s pumpun kiihdyttdmiseen apupumppuja kayn-
nistettdessa.

Parametrilla asetetaan kiihdytysramppiaika sekunteina nol-
lasta maksimitaajuuteen (ei edellisesta ohjeesta uuteen
ohjeeseen).

1,00 s

0,00...1 800,00 s

Aika.

1=1s

76.61

PFC-rampin
hidastusaika

Maarittda hidastusajan taajuusmuuttajan moottorin nopeuden
kompensointia varten, kun apumoottori kaynnistetaan. Tata
ramppiaikaa kaytetaan myds taajuusmuuttajan moottorin
hidastamiseen automaattisen muutoksen jalkeen.

Maarittda hidastusajan, jos viimeisin taajuusmuuttajan vas-
taanottama ohje on pienempi kuin edellinen ohje. Parametria
kaytetddn myds pumpun hidastamiseen apupumppuja pysay-
tettédessa.

Parametrilla asetetaan hidastusramppiaika sekunteina maksi-
mitaajuudesta nollaan (ei edellisesta ohjeesta uuteen ohjee-
seen).

1,00 s

0,00...1 800,00 s

Aika.

1=1s

76.70

Automaattinen
muutos

Maarittda automaattinen muutoksen laukaisutavan.

Kaikissa tapauksissa (pois lukien Tasainen kuluminen) kayn-
nistysjarjestys siirtyy askeleen eteenpain joka kerta, kun
automaattinen muutos tapahtuu. Jos kéynnistysjarjestys on
aluksi 1-2-3-4, se on ensimmaisen automaattisen muutoksen
jalkeen 2-3-4-1 jne.

Vaihtoehdossa Tasainen kuluminen kaynnistysjarjestys maa-
ritetddn niin, etta kaikkien moottorien kayntiajat pysyvat maa-
ritetyn rajan alapuolella.

Huomaa: Automaattinen muutos tapahtuu vain, kun taajuus-
muuttajan nopeus on parametrilla 76.73 Autom. muut. taso
maaritetyn nopeuden alapuolella.

Katso myds kohta Automaattinen muutos sivulla 132.

Ei valittu

Ei valittu

Automaattinen muutos ei ole kaytdssa.

Kaytossa

Nouseva reuna kaynnistda automaattisen muutoksen, jos
sille maaritetyt ehdot tayttyvat.

-

DI1

Automaattisen muutoksen laukaisee digitaalitulon DI1 nou-
seva reuna (10.02 DI viivastetty tila, bitti 0).

DI2

Automaattisen muutoksen laukaisee digitaalitulon DI2 nou-
seva reuna (10.02 DI viivastetty tila, bitti 1).

DI3

Automaattisen muutoksen laukaisee digitaalitulon DI3 nou-
seva reuna (10.02 DI viivastetty tila, bitti 2).

Dl4

Automaattisen muutoksen laukaisee digitaalitulon DI4 nou-
seva reuna (70.02 DI viivastetty tila, bitti 3).

DI5

Automaattisen muutoksen laukaisee digitaalitulon DI5 nou-
seva reuna (10.02 DI viivastetty tila, bitti 4).

DI6

Automaattisen muutoksen laukaisee digitaalitulon DI6 nou-
seva reuna (10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5).
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Ajastettu toiminto 1 | Automaattisen muutoksen laukaisee ajastettu toiminto 1 8
(parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso
sivu 307)).

Ajastettu toiminto 2 | Automaattisen muutoksen laukaisee ajastettu toiminto 2 9
(parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso
sivu 307)).

Ajastettu toiminto 3 | Automaattisen muutoksen laukaisee ajastettu toiminto 3 10
(parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso
sivu 307)).

Kiintea aikavali Automaattinen muutos tehdaan, kun parametrilla 76.71 1
Autom. muut. aikavéli maaritetty aikavali on kulunut.

Kaikkien pysaytys | Automaattinen muutos tehdaén, kun kaikki moottorit ovat 12
pysahtyneet.

PID:n nukkumistoiminnon (parametrit 40.43 Sarja 1 nukku-
mistaso...40.48 Sarja 1 herdémisviive) taytyy olla kaytdssa,
jotta taajuusmuuttaja pyséhtyy, kun prosessin tarve on vahai-
nen.

Tasainen kuluminen | Taajuusmuuttaja tasaa moottorien kayntiajan. Automaattinen | 13
muutos tapahtuu, kun ero vahiten ja eniten kaytetyn moottorin
kayntiajassa ylittda parametrilla 76.72 Kulum. suurin epé-
symm. madaritetyn ajan.

Moottorien kayntiajat 16ytyvat ryhmasta 77 PFC:n huolto ja
valvonta.
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
76.71  Autom. muut. Maarittaa aikavalin, jota kaytetdan parametrin 76.70 Auto- 1,00 h
aikavaéli maattinen muutos asetuksessa Kiinte& aikavéli.
0,00... Aika. 1=1h
42949672,95 h
76.72  Kulum. suurin Maarittdd suurimman kulumisen epatasapainon (moottorien | 10,00 h

epasymm. kayntiaikojen vélisen eron), jota kdytetdan parametrin 76.70
Automaattinen muutos asetuksessa Tasainen kuluminen.

0,00... Aika. 1=1h

1000000,00 h

76.73  Autom. muut. taso | Nopeuden ylaraja automaattinen muutoksen tapahtumista 100,0 %
varten. Automaattinen muutos tapahtuu, kun:
» parametrilla 76.70 Automaattinen muutos maaritetty ehto
tayttyy ja
+ taajuusmuuttajan moottorin nopeus 07.03 Moottorin
nopeus % on talla parametrilla méaaritetyn nopeusrajan
alapuolella.
Huomaa: Kun arvoksi valitaan 0 %, tdman nopeusrajan tar-
kistus ei ole kaytossa.

0,0...300,0 % Nopeus/taajuus prosentteina taajuusmuuttajan moottorin 1=1%
nimellisnopeudesta tai -taajuudesta.

76.74  Autom. muut. lisd- | Valitsee, sisaltyvatkd vain apumoottorit vai kaikki moottorit Vain

PFC automaattiseen muutostoimintoon. apumoottorit

Kaikki moottorit Kaikki moottorit, myds taajuusmuuttajaan kytketty, ovat 0

mukana automaattisessa muutoksessa. Automaattisen muu-
toksen logiikka kytkee taajuusmuuttajan kuhunkin moottoriin
parametrin 76.70 Automaattinen muutos asetuksen mukaan.
Huomaa: Ensimmainen moottori (PFC1) vaatii myds sopivat
laitteistokontaktorikytkennat. Lisaksi PFC1 taytyy olla maari-
tetty jossakin relelahdén lahdeparametrissa.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Vain apumoottorit Automaattinen muutostoiminto vaikuttaa vain apumoottorei- | 1
hin (verkkojannitteeseen kytkettyihin moottoreihin).
Huomaa: PFC1 viittaa moottoriin, joka on kiinnitetty taajuus-
muuttajaan, eiké sita pida valita misséan relelahdon lahdepa-
rametrissa. Vain apumoottorien kaynnistysjarjestysta
kierratetaan.
76.81  PFC 1 -lukitus Maarittaa, voidaanko PFC-moottori 1 kdynnistaa. Lukittua Kéytettavissa.
PFC-moottoria ei voi kdynnistaa. PFC-moottori
0 = Lukittu (ei kaytettavissa), 1 = Kaytettavissa. on
kaytettévissa
Lukittu. PFC- PFC-moottori on lukittu, eika se ole kaytettavissa. 0
moottori ei ole
kaytossa
Kaytettavissa. PFC- | PFC-moottori on kaytettavissa. 1
moottori on
kaytettavissa
D1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 4). 6
DI6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 0 (katso 8
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 9
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 10
sivu 307).
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -

76.82  PFC 2 -lukitus Katso parametri 76.81 PFC 1 -lukitus. Kéytettavissa.
PFC-moottori
on
kéytettavissa

76.83  PFC 3 -lukitus Katso parametri 76.81 PFC 1 -lukitus. Kéytettavissa.
PFC-moottori
on
kéytettavissa

76.84  PFC 4 -lukitus Katso parametri 76.81 PFC 1 -lukitus. Kéytettavissa.
PFC-moottori
on
kéytettavissd

76.85 PFC 5 -lukitus Katso parametri 76.81 PFC 1 -lukitus. Kéytettavissa.
PFC-moottori
on
kéytettavissd

76.86  PFC 6 -lukitus Katso parametri 76.81 PFC 1 -lukitus. Kéytettavissa.
PFC-moottori
on
kéytettavissd

76.95  Saétimen ohituksen | Maarittda, kaynnistetdan ja pysaytetdanko verkkojannittee- Ei kdytéssa

ohjaus seen kytketyt pumput automaattisesti.
Tata asetusta voidaan kayttaa sovelluksissa, joissa antureita
on vahan eivatka tarkkuusvaatimukset ole suuret.
Ei kaytossa Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 1). 0
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Kaytossa Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 1
Muu [bitti] Lahteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
77 PFC:n huolto ja PFC:n (pumpun ja puhaltimen ohjauksen) huolto- ja valvonta-
valvonta parametrit.
77.10  PFC-kéyttbajan Ottaa kayttéon parametrien 77.11 Pumpun/tuul. 1 ajo- Valmis
muutos aika...77.14 Pumpun/tuul. 4 ajoaika nollauksen tai asettami-
sen.
Valmis Parametri palaa automaattisesti tdhan arvoon. 0
Aseta minka Ottaa kayttéon parametrien 77.11 Pumpun/tuul. 1 ajo- 1
tahansa PFC:n aika...77.14 Pumpun/tuul. 4 ajoaika asettamisen haluttuun
kayntiaika arvoon.
Nollaa PFC1:n Nollaa parametrin 77.11 Pumpun/tuul. 1 ajoaika. 2
kayntiaika
Nollaa PFC2:n Nollaa parametrin 77.12 Pumpun/tuul. 2 ajoaika. 3
kayntiaika
Nollaa PFC3:n Nollaa parametrin 77.13 Pumpun/tuul. 3 ajoaika. 4
kayntiaika
Nollaa PFC4:n Nollaa parametrin 77.14 Pumpun/tuul. 4 ajoaika. 5
kayntiaika
Nollaa PFC5:n Nollaa parametrin 77.15 Pumpun 5 ajoaika. 6
kayntiaika
Nollaa PFC6:n Nollaa parametrin 77.16 Pumpun 6 ajoaika. 7
kayntiaika
77.11  Pumpun/tuul. 1 Pumpun/puhaltimen 1 kayntiaikalaskuri. Voidaan asettaa tai | 0,00 h
ajoaika nollata parametrilla 77.710 Pumpun/tuul. 1 ajoaika.
0,00... Aika 1=1h
42949672,95 h
77.12  Pumpun/tuul. 2 Katso parametri 77.11 Pumpun/tuul. 1 ajoaika. 0,00 h
ajoaika
77.13  Pumpun/tuul. 3 Katso parametri 77.11 Pumpun/tuul. 1 ajoaika. 0,00 h
gjoaika
77.14  Pumpun/tuul. 4 Katso parametri 77.11 Pumpun/tuul. 1 ajoaika. 0,00 h
ajoaika
77.15  Pumpun 5 ajoaika | Katso parametri 77.11 Pumpun/tuul. 1 ajoaika. 0,00 h
77.16  Pumpun 6 ajoaika Katso parametri 77.11 Pumpun/tuul. 1 ajoaika. 0,00 h
95 Laitteiston Sekalaisia laitteistoon liittyvié asetuksia.
konfigurointi
95.01  Syéttsjannite Parametrilla valitaan syéttjannitealue. Taajuusmuuttaja maa- | Automaatti-
rittda tdman parametrin avulla syéttéverkon nimellisjannit- nen/ ei
teen. Parametri vaikuttaa myds taajuusmuuttajan virta- valittu
arvoihin ja tasajannitteen ohjaustoimintoihin (laukaisurajat ja
jarrukatkojan aktivointirajat).
VAROITUS! Virheellinen asetus voi aiheuttaa mootto-
rin hallitsemattoman ryntayksen tai jarrukatkojan tai -
vastuksen ylikuormituksen.
Huomaa: Nakyvissa olevat valinnat vaihtelevat taajuusmuut-
tajan kokoonpanon mukaan. Jos taajuusmuuttajalla on vain
yksi kelvollinen jannitealue, se on oletuksena valittuna.
Automaattinen / ei | Jannitealuetta ei ole valittu. Taajuusmuuttaja ei aloita 0

valittu

modulointia, ennen kuin alue on valittu, ellei parametrin 95.02
Adaptiiviset janniterajat arvoksi ole asetettu Kdytdssé, jolloin
taajuusmuuttaja arvioi syéttdjannitteen itse.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
380...415V 380...415V 2
95.02  Adaptiiviset Parametrilla otetaan kayttoon adaptiiviset janniterajat. Kéytdssd
Jjénniterajat Adaptiivisia janniterajoja voidaan kayttaa esimerkiksi, jos
IGBT-sy6ttoyksikkoa kaytetdan nostamaan tasajannitteen
tasoa. Jos tiedonsiirto vaihtosuuntaajan ja IGBT-syottoyksi-
kon valilla on kaytdssa, janniterajat ovat yhteydessa IGBT-
syoOttoyksikOsta saatavaan tasajanniteohjeeseen. Muulloin
rajat lasketaan varausjakson lopussa mitatun tasajannitteen
perusteella.
Tama toiminto on hyddyllinen myds, jos taajuusmuuttajan vaih-
tovirtasy6ton jannite on korkea, sillé varoitustasot nousevat.
Ei kaytossa Adaptiiviset janniterajat ovat poissa kaytosta. 0
Kaytossa Adaptiiviset janniterajat ovat kaytossa. 1
95.03  Arvioitu AC- Laskemalla arvioitu AC-syéttéjannite. Arviointi tehdaan aina, | -
syé6ttéjénnite kun taajuusmuuttajaan kytketaan virta, ja se perustuu DC-
vélipiirin jannitetason nousunopeuteen taajuusmuuttajan
ladatessa valipiiria.
0...65535V Jannite. 10=1V
95.04  Ohjauskortin syétté | Parametrilla maaritetaan taajuusmuuttajan ohjausyksikon Sisdinen
tehonsyotto. 24V
Siséinen 24 V Taajuusmuuttajan ohjausyksikon jannitesyéttd saadaan taa- |0
juusmuuttajan tehoyksikosta.
Ulkoinen 24 V Taajuusmuuttajan ohjausyksikon jannitesy6tté saadaan ulkoi- | 1
sesta janniteldhteesta.
95.15  Erikoislaiteasetuk- | Parametri sisaltaa laitteistoon liittyvia asetuksia, jotka voidaan | 0b0000

set ottaa kayttdon ja poistaa kaytdsta vastaavan bitin arvoa

muuttamalla.

Huomautus:

« Parametrissa maaritetyn laitteen asentaminen voi vaatia
taajuusmuuttajan 18hdoén kuormituksen alentamista tai
muun rajoituksen toteuttamista. Lisatietoja on taajuus-
muuttajan laiteoppaassa.

Bitti  |[Nimi [Tiedot

0 Varattu

1 ABB:n sinisuodin |1 = Taajuusmuuttajan 1aht66n on kytketty ABB:n sinisuodin.
2...15 |Varattu

0000b...0111b | Laiteasetusten konfigurointisana. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
95.20 Lisévarustesana 1 | Parametri maarittaa laitteistoon liittyvia asetuksia, jotka vaati- | 0b0000
vat muutettuja parametrien oletusarvoja.
Parametrien palautus ei vaikuta téhan parametriin.
Bitti Nimi Arvo
0 Syéttoétaajuus Katso kohta Erot 50 Hz:n ja 60 Hz:n sydttétaajuusasetusten
60 Hz oletusarvoissa sivulla 406.
0=150 Hz.
1=60 Hz.
1...12  |Varattu
13 Du/dt-suotimen Jos parametri on aktiivinen, taajuusmuuttajan/vaihtosuuntaajan
aktivointi 1ahtd6n on kytketty du/dt-suodin. Asetus rajoittaa Iahdon
kytkentataajuutta ja pakottaa taajuusmuuttaja- tai
vaihtosuuntaajamoduulin puhaltimen kdymaan taydella nopeudella.
0 = du/dt-suodin ei kéaytdssa.
1 = du/dt-suodin kaytdssa.
14...15 |Varattu
0000h...FFFFh Laiteasetusten konfigurointisana. 1=1
95.21  Lisdvarustesana 2 | Parametri maarittaa laitteistoon liittyvia lisdasetuksia, jotka 0b0000
vaativat muutettuja parametrien oletusarvoja. Katso parametri
95.20 Lisédvarustesana 1.
VAROITUS! Tarkista parametrien arvot aina uudel-
leen, kun kytket tdhan sanaan kuuluvia bitteja.
Bitti  |Nimi [Tiedot
0...4 Varattu
5 Ohitus kaytossa 1 = Ohitus on kaytdssa.
6 Laitekaapin 0 = ei aktiivinen, 1 = aktiivinen. Vain taajuusmuuttajat, joiden
taajuusmuuttaja runkokoko on R6 tai suurempi.
7 Laitekaapin 0 = ei aktiivinen, 1 = aktiivinen. Vain taajuusmuuttajat, joiden
puhaltimen tyyppi [runkokoko on R6 tai suurempi.
8 Taaksepain 0 = ei aktiivinen, 1 = aktiivinen.
yhteensopiva
ohitus kaytossa
9...15 |Varattu
0000b...0101b Laiteasetusten konfigurointisana 2. 1=1
95.200 Jaahdytyspuhalti- Jaahdytyspuhaltimen toimintatila. Automaatti-
men toimintatila nen
Automaattinen Puhallin kdy normaalisti: Puhallin paalle/pois, puhaltimen 0
nopeusohje voi muuttua automaattisesti taajuusmuuttajan
tilan mukaan.
Aina paalla Puhallin kdy aina 100 %:lla nopeusohjeesta. 1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus I Oletus/KV16 |
96 Jérjestelma Kielen valinta; kayttdoikeustasot; makron valinta; parametrien

tallennus ja palautus; ohjausyksikdn uudelleenkaynnistys;

kayttajan parametrisarjat; yksikén valinta.

96.01  Kieli Valitsee parametrikayttéliittyman ja muiden ohjauspaneelissa | Ei valittu
naytettavien tietojen kielen.

Huomaa:

« Kaikki luettelon kielet eivat valttamatta ole kaytettavissa.

« Tama parametri ei vaikuta Drive composer -PC-tydkalussa
nakyviin kieliin. (Ne maaritetddn kohdassa Nakyma — Ase-
tukset — Taajuusmuuttajan oletuskieli.)

Ei valittu Ei valintaa. 0
English Englanti. 1033
Deutsch Saksa. 1031
Italiano Italia. 1040
Espafiol Espanja. 3082
Portugues Portugali. 2070
Nederlands Hollanti. 1043
Frangais Ranska. 1036
Dansk Tanska. 1030
Suomi Suomi. 1035
Svenska Ruotsi. 1053
Russki Venaja. 1049
Polski Puola. 1045
Cesky Tsekki. 1029
Magyar Unkari. 1038
Chinese (Simplified, | Kiina (yksinkertaistettu). 2052
PRC)

Kreikka Kreikka

Japani Japani.

Korea Korea

Thai

Tirkce Turkki. 1055
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
96.02  Salasana Voit aktivoida lisakayttdoikeustasoja ja maarittaa kayttajaluki-
tuksen kirjoittamalla salasanan téhan parametriin (katso para-
metri 96.03 Kéyttdtason tila).
Arvo 358 asettaa parametrien lukituksen, joka estaa kaikkien
muiden parametrien arvojen muuttamisen ohjauspaneelin tai
Drive Composer -PC-tydkalun kautta.
Kirjoittamalla kayttajasalasanan (oletusarvo: 10000000) voit
tuoda nakyviin parametrit 96.700...96.102, joilla voidaan
maarittda uusi salasana ja valita estettéavat toiminnot.
Vaaran salasanan kirjoitaminen sulkee kayttajalukituksen,
mikali lukitus on avoinna, ja piilottaa parametrit
96.100...96.102. Tarkista salasanan kirjoittamisen jalkeen,
ettéd parametrit on piilotettu. Jos parametrit nakyvat, kirjoita
toinen virheellinen lukituskoodi.
Huomautus: Tietoturvan sailyttdmiseksi kayttajalukituksen
oletussalasana on vaihdettava. Sailyta salasana turvallisessa
paikassa — edes ABB ei voi poistaa suojausta, jos salasana
katoaa.
Lisatietoja on kohdassa Kéyttéjalukitus (sivulla 174).
0...99999999 Salasana. -
96.03  Kayttétason tila Nayttaa kayttdoikeustason, joka on aktivoitu parametriin 0001b
96.02 Salasana syotetyilla salasanoilla.
Bitti Nimi
0 Loppukayttaja
1 Huolto
2 Edistynyt ohjelmoija
3...10 |Varattu
1 OEM-kayttotaso 1
12 OEM-kayttotaso 2
13 OEM-kayttétaso 3
14 Parametrilukitus
15 Varattu
0000b...0111b Aktiiviset kayttotasot. -
96.04  Makron valinta Valitsee ohjausmakron. Lisatietoja on luvussa Ohjausmakrot | Valmis
(sivu 73).
Kun valinta on tehty, parametri palaa automaattisesti arvoon
Valmis.
Valmis Makron valinta on suoritettu, normaali toiminta. 0
ABB vakio-ohjaus | Tehdasmakro (katso sivu 75). Moottorin skalaariohjausta var- | 1
ten.
Kési/auto Kési/auto-makro (katso sivu 88). 2
Kasi/PID Kasi/PID-makro (katso sivu 90). 3
Rajoitettu (2 ABB:n rajoitettu kaksijohdinmakro (katso sivu 87). 4
johdinta)
Kolmijohdin Kolmijohdinmakro (katso sivu 82). 1
Vaihto-ohjaus Vaihto-ohjausmakro (katso sivu 84). 12
Moottoripotentio- Moottoripotentiometrimakro (katso sivu 86). 13
metri
PID PID-makro (katso sivu 92). 14
Ohjauspaneelin PID | Ohjauspaneelin PID -makro (katso sivu 94). 15
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
PFC PFC-makro (katso sivu 96). 16
ABB vakio-ohjaus | ABB vakio-ohjaus (vektori) -makro (katso sivu 77). Moottorin | 17
(vektori) vektoriohjausta varten.

Momenttis&aaté Momenttisaatémakro
96.05  Makro kdytéssa Nayttaa, mika ohjausmakro on valittuna. Lisatietoja on ABB vakio-
luvussa Ohjausmakrot (sivu 73). ohjaus
Makro voidaan vaihtaa parametrilla 96.04 Makron valinta.
ABB vakio-ohjaus Tehdasmakro (katso sivu 75). Moottorin skalaariohjausta var- | 1
ten.
Kasi/auto Kasi/auto-makro (katso sivu 88). 2
Kasi/PID Kasi/PID-makro (katso sivu 90). 3
ABB, rajoitettu (2 ABB:n rajoitettu kaksijohdinmakro (katso sivu 87).
johdinta)
Kolmijohdin Kolmijohdinmakro (katso sivu 82). 1
Vaihto-ohjaus Vaihto-ohjausmakro (katso sivu 84). 12
Moottoripotentiomet | Moottoripotentiometrimakro (katso sivu 86). 13
ri
PID PID-makro (katso sivu 92). 14
Ohjauspaneelin PID | Ohjauspaneelin PID -makro (katso sivu 94). 15
PFC PFC-makro (katso sivu 96). 16
ABB vakio-ohjaus | ABB vakio-ohjaus (vektori) -makro (katso sivu 77). Moottorin | 17
(vektori) vektoriohjausta varten.
Momenttisaato Momenttisaatdomakro

96.06  Parametrin Parametrilla palautetaan ohjausohjelman alkuperaiset ase- Valmis

palautus tukset (parametrien oletusasetukset).
Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan
ollessa kaynnissa.
Valmis Palautus on suoritettu. 0
Palauta oletukset Palauttaa kaikki muokattavat parametriarvot oletusarvoihin, 8
paitsi seuraavat:
* moottoritiedot ja ID-ajon tulokset
* |1/O-laajennusmoduulin asetukset
« loppukayttajan tekstit, kuten mukautetut varoitukset ja viat
ja taajuusmuuttajan nimi
« ohjauspaneelin/PC-tiedonsiirron asetukset
« kenttavaylasovittimen asetukset
« ohjausmakron valinta ja parametrien oletusarvot
« parametri 95.01 Syéttéjannite
« parametreilla 95.20 Lisdvarustesana 1 ja 95.21 maéaritetyt
eriytetyt oletusarvot Lisdvarustesana 2 kayttajalukituksen
maaritysparametrit 96.700...96.102.
Tyhjenna kaikki Palauttaa kaikki muokattavat parametriarvot oletusarvoihin, 62

paitsi seuraavat:

« loppukayttajan tekstit, kuten mukautetut varoitukset ja viat

ja taajuusmuuttajan nimi

ohjauspaneelin/PC-tiedonsiirron asetukset

ohjausmakron valinta ja parametrien oletusarvot

parametri 95.01 Syéttdjannite

parametreilla 95.20 Lisédvarustesana 1 ja 95.21 Lisdvarust-

esana 2 maaritetyt oletusarvot.

o kayttajalukituksen maaritysparametrit 96.700...96.102.
ryhman 49 Paneelin yhteyskatko parametrit.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Palauta kaikki Palauttaa kaikki kenttéavaylaan ja tiedonsiirtoon liittyvat ase- | 32
k.vaylan aset. tukset oletusarvoihin.

Huomaa: Kenttavaylan, ohjauspaneelin ja PC-tyokalun tie-
donsiirto keskeytyy palautuksen aikana.
Palauta kotinayttd Palauttaa kotindytén asettelun niin, etta kaytdssa olevan 512
ohjausmakron maarittdmien oletusparametrien arvot nakyvat.
Palauta Palauttaa kaikki loppukayttajan tekstit oletusarvoihin, mukaan | 1024
loppukayttajan lukien taajuusmuuttajan nimen, yhteystiedot, mukautetut vika-
tekstit ja varoitustekstit, PID-yksikon ja valuutan.
Huomautus: PID-yksikkd palautetaan vain, jos teksti on kayt-
tajan muokattavissa oleva teksti eli jos parametrin 40.79 Sar-
jan 1 yksikét arvoksi on asetettu Kayttajan teksti.
Palauta moottorin Palauttaa kaikki moottorin nimellisarvot ja moottorin ID-ajon | 2
tiedot tulokset oletusarvoihin.
Kaikki Palauttaa kaikki taajuusmuuttajan parametrit ja asetukset 34560
tehdasasetuksiin takaisin alkuperaisiin tehdasasetuksiin, paitsi seuraavat:
« parametreilla 95.20 Lisévarustesana 1 ja 95.21 Lisévarust-
esana 2 maaritetyt muutetut oletusarvot.

96.07  Parametrin Tallentaa voimassa olevat parametrien arvot taajuusmuutta- | Valmis

tallennus késin jan ohjausyksikdn pysyvaismuistiin, jotta toiminnan jatkumi-
nen virrankatkaisun jalkeen varmistetaan. Tallenna parametrit
talla parametrilla
+ kenttavaylasta lahetettyjen arvojen tallentamiseksi
+ kaytettdessa ulkoista +24 V DC:n tehonsy6ttda ohjausyk-
sikkd6n; parametrimuutosten tallennus ennen virran kat-
kaisemista ohjausyksikdsta. Sy6tolla on hyvin lyhyt
pitoaika, kun virta katkaistaan.
Huomaa: Uusi parametriarvo tallentuu automaattisesti, kun
muutos tehdaén PC-tyokalusta tai ohjauspaneelista, mutta ei
silloin, kun muutos tehdaan kenttavaylasovittimen litdnnan
valityksella.
Valmis Tallennus suoritettu. 0
Tallenna Tallennus kéynnissa. 1
96.08  Ohjauskortin Kun tdman parametrin arvoksi muutetaan 1, ohjausyksikko Ei toimintoa
uud.kdynnistys kaynnistyy uudelleen (ilman koko taajuusmuuttajamoduulin
kaynnistamista uudelleen).
Arvo nollautuu automaattisesti.
Ei toimintoa 1 = Ei toimintoa. 0
Uudelleenkaynnis- | 1 = Kaynnista ohjausyksikké uudelleen. 1
tys

96.10  Kayttédjan param. Nayttaa kayttajan parametrisarjojen tilan. Ei kdytésséa

sarjan tila Tama parametri on vain luku -muotoa.
Lisatietoja on kohdassa Kéyttédjan parametrisarjat (sivu 172).
Ei kaytossa Kayttajan parametrisarjoja ei ole tallennettu. 0
Lataa Kayttajan parametrisarjaa ladataan. 1
Tallentaa Kayttajan parametrisarjaa tallennetaan. 2
Virhe Epékelpo tai tyhja parametrisarja. 3
Kayttajan 1 10 Kéayttajan parametrisarja 1 on valittu parametrien 96.12 Kéytt. | 4
aktiivinen sarjan I/O-tilan tulo 1 ja 96.13 Kéytt. sarjan I/O-tilan tulo 2
avulla.
Kayttajan 2 10 Kayttajan parametrisarja 2 on valittu parametrien 96.12 Kéytt. | 5

aktiivinen

sarjan I/O-tilan tulo 1 ja 96.13 Kéytt. sarjan I/O-tilan tulo 2
avulla.
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Kayttajan 3 10 Kayttéjan parametrisarja 3 on valittu parametrien 96.72 Kéytt. | 6
aktiivinen sarjan I/O-tilan tulo 1 ja 96.13 Kéytt. sarjan I/O-tilan tulo 2

avulla.
Kayttajan 4 10 Kayttajan parametrisarja 4 on valittu parametrien 96.12 Kéytt. | 7
aktiivinen sarjan I/O-tilan tulo 1 ja 96.13 Kéytt. sarjan I/O-tilan tulo 2
perusteella.
Varattu 8...19
Kayttajan sarjan 1 Kéayttajan sarja 1 on tallennettu tai ladattu. 20
varmuuskopio
Kayttajan sarjan 2 | Kayttajan sarja 2 on tallennettu tai ladattu. 21
varmuuskopio
Kayttajan sarjan 3 | Kayttajan sarja 3 on tallennettu tai ladattu. 22
varmuuskopio
Kayttajan sarjan 4 | Kayttajan sarja 4 on tallennettu tai ladattu. 23
varmuuskopio

96.11  Kéyttéjéan sarjan Parametrilla otetaan kayttéon enimmilldén neljan mukautetun | Ei toimintoa

tall./lataam. parametriasetussarjan tallentaminen ja palauttaminen.
Ennen taajuusmuuttajan virran katkaisemista kaytdssa ollut
sarja pysyy kaytéssa, kun taajuusmuuttaja kaynnistetaan
uudelleen.
Huomautuksia:
« Jotkin laitteistokokoonpanon asetukset, kuten 1/0O-laajen-
nusmoduulien ja kenttévaylan konfigurointiparametrit (ryh-
mét 14...16, 47, 50...58 ja 92...93), eivét sisally kayttajan
parametrisarjoihin.
« Sarjan lataamisen jélkeen tehdyt parametrimuutokset eivat
tallennu automaattisesti. Ne on sen sijaan tallennettava
talla parametrilla.
« Tata parametria ei voi muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.
Ei toimintoa Lataus- tai tallennustoimenpide valmis; normaali toiminta. 0
1/0-valinta Kayttajan parametrisarjan lataus parametrien 96.72 Kaytt. 1
sarjan I/O-tilan tulo 1 ja 96.13 Kéytt. sarjan I/O-tilan tulo 2
perusteella.
Lataa sarja 1 Kayttéjan parametrisarja 1 ladataan. 2
Lataa sarja 2 Kayttajan parametrisarja 2 ladataan. 3
Lataa sarja 3 Kayttajan parametrisarja 3 ladataan. 4
Lataa sarja 4 Kayttajan parametrisarja 4 ladataan. 5
Varattu 6...17
Tallenna sarjaan 1 Kayttajan parametrisarja 1 tallennetaan. 18
Tallenna sarjaan 2 | Kéyttéjan parametrisarja 2 tallennetaan. 19
Tallenna sarjaan 3 | Kayttéjan parametrisarja 3 tallennetaan. 20
Tallenna sarjaan 4 | Kayttéjan parametrisarja 4 tallennetaan. 21
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
96.12  Kaytt. sarjan I/O- Kun parametrin 96.11 Kéyttéjan sarjan tall./lataam. arvoksi on | Ei valittu
tilan tulo 1 asetettu I/O-valinta, talla parametrilla valitaan kayttajan para-
metrisarja yhdessa parametrin 96.13 Kéytt. sarjan I/O-tilan
tulo 2 kanssa seuraavasti:
Parametrilla Parametrilla Valittu kayttajan
96.12 maaritetty | 96.713 maaritetty parametrisarja
lahteen tila lahteen tila
0 0 Sarja 1
1 0 Sarja 2
0 1 Sarja 3
1 1 Sarja 4
Ei valittu 0. 0
Kaytossa 1. 1
DI1 Digitaalitulo DI1 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 0). 2
DI2 Digitaalitulo DI2 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 1). 3
DI3 Digitaalitulo DI3 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 2). 4
Dl4 Digitaalitulo D14 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 3). 5
DI5 Digitaalitulo DI5 (parametri 10.02 DI viivéastetty tila, bitti 4). 6
Dl6 Digitaalitulo DI6 (parametri 10.02 DI viivéstetty tila, bitti 5). 7
Varattu 8...17
Ajastettu toiminto 1 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti O (katso 18
sivu 307).
Ajastettu toiminto 2 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 1 (katso 19
sivu 307).
Ajastettu toiminto 3 | Parametrin 34.01 Ajastintoimintojen tila bitti 2 (katso 20
sivu 307).
Varattu 21...23
Valvonta 1 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti O (katso sivu 294). 24
Valvonta 2 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 1 (katso sivu 294). 25
Valvonta 3 Parametrin 32.01 Valvontatila bitti 2 (katso sivu 294). 26
Muu [bitti] Léhteen valinta (katso Termit ja lyhenteet sivulla 176). -
96.13  Kaytt. sarjan I/O- Katso parametri 96.12 Kéytt. sarjan I/O-tilan tulo 1. Ei valittu
tilan tulo 2
96.16  Yksikén valinta Valitsee yksikon tehon, ldmpdtilan ja momentin parametreille. | 0b0000
Bitti Nimi Tiedot
0 Tehon yksikkd [0 = kW
1=hv
1 Varattu
2 Lampétilan 0=°C
yksikkd 1=°F
3 Varattu
4 Momentin 0=Nm (Nm)
yksikké 1 = Ibft (Ib-ft)
5...15 |Varattu
0000h...FFFFh Yksikon valintasana. 1=1
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
96.20  Ajan synkronoinnin | Maarittaa ensisijaisen ulkoisen lahteen taajuusmuuttajan ajan | Ohjauspa-
ensisij. ldhde ja paivamaaran synkronointia varten. neelin vayla
Sisainen Ulkoista lahdetta ei ole valittu. 0
Kenttavayla A FENA/FPNO voi hakea ajan SNTP-palvelimesta ja asettaa 3
sen taajuusmuuttajan ajaksi.
Sisaanrakennettu Taajuusmuuttajan kello voidaan asettaa EFB BACnet MS/TP | 6
kenttavayla -synkronointipalvelun avulla.
Ohjauspaneelin Ohjauspaneeli tai siihen kytketty Drive Composer -PC-ty6- 8
vayla kalu.
Ethernet- Voit asettaa kellonajan manuaalisesti DCP-toiminnolla Ether- | 9
tyokaluvayla net-verkon kautta. Kellonaika maaritetdan samalla tavalla
kuin USB-yhteydella ja ohjauspaneelilla.
96.51  Vika- ja Tyhjentaa kaikki tapahtumat taajuusmuuttajan vika- ja tapah- | Valmis
tapahtumamuistin tumalokeista.
tyhjennys
Valmis 0 = Ei toimintoa. 0
Kuittaus 1 = Kirjaustoimintojen nollaus (tyhjentdminen). 1
96.54  Tarkistussumman Valitsee tavan, jolla taajuusmuuttaja reagoi. Ei toimintoa
toiminto « kun parametrin 96.55 Tarkistussumman ohjaussana bitti 8
=1 (hyvaksytty tarkistussumma A): jos parametrin tarkis-
tussumma 96.68 Todellinen tarkistussumma A ei vastaa
parametrin 96.71 Hyvéksytty tarkistussumma A arvoa ja/tai
« kun parametrin 96.55 Tarkistussumman ohjaussana bitti 9
=1 (hyvaksytty tarkistussumma B): jos parametrin tarkis-
tussumma 96.69 Todellinen tarkistussumma B ei vastaa
parametria 96.72 Hyvéksytty tarkistussumma B.
Ei toimintoa Ei toimintoa. (Tarkistussummatoiminto ei ole kaytdssa.) 0
Pure event Taajuusmuuttaja muodostaa tapahtumalokimerkinnan (B686 | 1
Tarkistussumman ristiriita).
Varoitus Taajuusmuuttaja muodostaa varoituksen (A686 Tarkistus- 2
summan ristiriita).
Varoitus ja Taajuusmuuttaja muodostaa varoituksen (A686 Tarkistus- 3
kaynnistyksen esto | summan ristiriita).
Taajuusmuuttajan kaynnistys on estetty.
Vika Taajuusmuuttaja laukeaa vikaan 6200 Tarkistussumman risti- | 4
riita.
96.55  Tarkistussumman Suoritettava vertailu tai vertailut valitaan biteilla 8...9. 00000000h
ohjaussana - Bitti 8 = 1 (hyvéksytty tarkistussumma A): Parametrin

96.68 Todellinen tarkistussumma A arvoa verrataan para-
metrin 96.71 Hyvéksytty tarkistussumma A arvoon ja/tai

< Bitti 9 = 1 (hyvaksytty tarkistussumma A): jos parametrin
96.69 Todellinen tarkistussumma B arvoa verrataan para-
metrin 96.72 Hyvéksytty tarkistussumma B arvoon.

Biteilla 12...13 valitaan hyvaksytty tarkistussummaparametri

(referenssi), johon tarkistussumman tai tarkistussummien olo-

arvo(t) kopioidaan parametrista tai parametreista:

« Bitti 12 = 1 (hyvaksytty tarkistussumma A): Parametrin
96.68 Todellinen tarkistussumma A arvo kopioidaan para-
metriin 96.71 Hyvéksytty tarkistussumma A jaltai

« Bitti 13 = 1 (hyvaksytty tarkistussumma B): Parametrin
96.69 Todellinen tarkistussumma B arvo kopioidaan para-
metriin 96.72 Hyvéksytty tarkistussumma B.
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Nro Nimi/arvo | Kuvaus Oletus/KV16
Bitti  |Nimi [Tiedot
0...7 Varattu
8 Hyvaksytty tar- |1 = Kaytossa: Noudatettava tarkistussumma on tarkistussumma A
kistussumma A ((96.717). 0 = Pois kaytosta.
9 Hyvaksytty tar- |1 = Kaytossa: Noudatettava tarkistussumma on tarkistussumma B
kistussumma B ((96.72). 0 = Pois kaytosta.
10...11 |Varattu
12 Aseta hyvak- |1 = Aseta: Kopioi parametrin 96.68 arvo parametriin 96.71.
sytty tarkistus- |0 = valmis (kopio on tehty).
summa A
13 Aseta hyvak- |1 = Aseta: Kopioi parametrin 96.69 arvo parametriin 96.72.
sytty tarkistus- |0 = valmis (kopio on tehty).
summa B
1 = Ibft (Ib-ft)
14...15 [Varattu
00000000... Tarkistussumman ohjaussana. 1=1
FFFFFFFFh
96.68  Todellinen Tuo nékyviin voimassa olevan parametrikokoonpanon tarkis- | Oh
tarkistussumma A tussumman A. Tarkistussumma A muodostetaan ja paivite-
téan aina, kun parametrilla 96.54 Tarkistussumman toiminto
valitaan toiminto ja parametrin 96.55 Tarkistussumman
ohjaussana bitti 8 = 1 (hyvaksytty tarkistussumma A).
Tarkistussumman A laskenta ei sisalla
» kenttavaylaasetuksia.
Laskentaan sisaltyvat parametrit ovat kayttajan muutettavissa
olevat parametrit parametriryhnmissa 10, 11, 12, 13,15, 19, 20,
21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34, 35, 36, 37, 40, 41, 43,
45, 46, 71, 76, 95, 96, 97, 98, 99.
Lisatietoja on kohdassa Parametrien tarkistussumman las-
kenta (sivu 173).
00000000... Tarkistussumman oloarvo. -
FFFFFFFFh
96.69  Todellinen Tuo nakyviin voimassa olevan parametrikokoonpanon tarkis- | Oh

tarkistussumma B

tussumman B.

Tarkistussumma B muodostetaan ja paivitetdan aina, kun
parametrilla 96.54 Tarkistussumman toiminto valitaan toi-
minto ja parametrin 96.55 Tarkistussumman ohjaussana bitti
9 = 1 (Hyvaksytty tarkistussumma B).

Tarkistussumman B laskenta ei sisalla

* kenttavaylaasetuksia

* moottoritietojen asetuksia

* energiatietojen asetuksia.

Laskentaan sisaltyvat parametrit ovat kayttajan muutettavissa
olevat parametrit parametriryhmissa 10, 11, 12, 13,15, 19, 20,
21,22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34, 35, 36, 37, 40, 41, 43,
46,71, 76, 95, 96 ja 97.

Lisatietoja on kohdassa Parametrien tarkistussumman las-
kenta (sivulla 173).

00000000h...
FFFFFFFFh

Tarkistussumman oloarvo.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
96.70  Adaptiivisen Maarittaa adaptiivisen ohjelman kayttdon tai poistaa sen kay- | Yes
ohjelman kédytosta | tosta (mikali maaritetty).
poistaminen Lisatietoja on kohdassa Adaptiivinen ohjelmointi (sivu 115).
Ei Adaptiivinen ohjelma on kaytossa. 0
Yes Adaptiivinen ohjelma ei ole kaytdssa. 1
96.71  Hyvéksytty Hyvaksytty tarkistussumma (referenssi) A. Oh
tarkistussumma A
00000000h... Hyvaksytty tarkistussumma A. -
FFFFFFFFh
96.72  Hyvéksytty Hyvaksytty tarkistussumma (referenssi) B. Oh
tarkistussumma B
00000000h... Hyvaksytty tarkistussumma B. -
FFFFFFFFh
96.78 550 yhteensopi- Sallii/ei salli Modbus-kayttajan kasitella valittua parametri- Ei kdytéssa
vuustila joukkoa kaykttaen 550-rekisterinumerointia.
Ei kaytdssa 550-yhteensopivuustila ei ole kaytdssa. 0
Kaytossa 550-yhteensopivuustila on kaytossa. 1
96.100 Kéyttdjasalasanan | (Nékyvissé, kun kdyttéjélukitus on auki.) 10000000
vaihto Voit muuttaa kayttajan salasanan kirjoittamalla uuden salasa-
nan tdhan parametriin seka parametriin 96.101 Kéyttédjésala-
sanan vahvistus. Varoitus on aktiivinen, kunnes uusi
salasana on vahvistettu. Voit peruuttaa salasanan vaihdon
sulkemalla kayttajalukituksen vahvistamatta salasanaa. Voit
sulkea lukituksen kirjoittamalla muun kuin oikean salasanan
parametriin 96.02 Salasana, aktivoimalla parametrin 96.08
Ohjauskortin uud.kdynnistys tai katkaisemalla virran.
Lisatietoja on kohdassa Kéyttédjalukitus (sivu 174).
10000000... Uusi kayttajasalasana -
99999999
96.101 Kéyttdjasalasanan | (Nékyvissé, kun kdyttéjélukitus on auki.)
vahvistus Vahvistaa parametriin 96.100 Kéyttdjdsalasanan vaihto kirjoi-
tetun uuden kayttajasalasanan.
10000000... Uuden kayttajasalasanan vahvistus. -

99999999
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
96.102 Kéyttajalukitustoi- (Nékyvissd, kun kéyttdjélukitus on auki.) 0000h
minto Valitsee toiminnot, jotka kayttajalukituksella estetdan. Huo-
maa, ettd muutokset ovat voimassa vain, kun lukitus on sul-
jettuna. Katso parametri 96.02 Salasana.
Huomautus: ABB suosittelee kaikkien toimintojen valintaa,
ellei kaytettava sovellus edellyta toisin.
Bitti Nimi Tiedot
0 Poista ABB- 1 = ABB:n kayttdoikeustasot (huolto, lisdohjelmointi, ym; katso
kayttdoikeustasot 96.03) eivat ole kaytdssa.
kaytosta
1 Parametrien 1 = Parametrien lukitustilan muuttamisen esto (salasanalla 358 ei
lukitustilan jaadytys |vaikutusta).
2 Tiedostojen 1 = Tiedostojen lataus taajuusmuuttajaan on estetty. Esto koskee
latauksen estdminen |«  laiteohjelmapaivityksié
« parametrien palautusta
« adaptiivisen ohjelman lataaminen
« ohjauspaneelin aloitusnakyméan muuttaminen
« taajuusmuuttajan tekstien muokkausta
« suosikkiparametrien luettelon muokkaamista ohjauspaneelin
kautta
« ohjauspaneelin kautta tehtavia maaritysten muutoksia, kuten
paivamaaran ja ajan muotoa ja kellondytdn ottamista kayttddn
ja poistamista kaytosta.
3...10 |Varattu
1 Poista kaytosta 1 = OEM-kéayttdtaso 1 poissa kaytosta
OEM-kayttétaso 1
12 Poista kaytosta 1 = OEM-kéayttétaso 2 poissa kaytosta
OEM-kayttotaso 2
13 Poista kaytosta 1 = OEM-kéayttdtaso 3 poissa kaytosta
OEM-kayttétaso 3
14...15 |Varattu
0000h...FFFFh Kayttajalukituksella estettavat toiminnot. -
97 Moottorisdito Kytkentataajuuden muuttaminen, jattdman kompensointi, jan-
nitereservi, vuojarrutus, signaalin sy6ttd, IR-kompensointi.
97.01  Kytkentataajuus- Maarittaa taajuusmuuttajan kytkentataajuuden, jota kaytetédan | 4 kHz
ohje niin kauan kuin taajuusmuuttaja toimii lampétilarajan alapuo-
lella. Katso kohta Kytkentétaajuus sivulla 7148.
Suurempaa kytkentataajuutta kaytettdessa moottori toimii hil-
jaisemmin. Pienempi kytkentétaajuus vahentaa kytkentéha-
viota ja EMC-paastoja.
Huomautus:
+ Jos kaytdssa on monimoottorijarjestelma, ota yhteys
ABB:n edustajaan.
4 kHz 4 kHz. 4
8 kHz 8 kHz. 8
12 kHz 12 kHz. 12
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

97.02

Minimikytkentétaa-
Jjuus

Alin sallittu kytkentataajuusarvo. Maaraytyy runkokoon
mukaan.

Kun taajuusmuuttaja lahestyy lampétilarajaa, se pienentaa
kytkentataajuutta automaattisesti, kunnes kytkentataajuus
saavuttaa pienimman sallitun arvon. Kun pienin sallittu arvo
on saavutettu, taajuusmuuttaja pienentaa lahtdvirtaa auto-
maattisesti, jotta taajuusmuuttaja pysyy lampétilarajan ala-
puolella.

Vaihtosuuntaajan lampétila nakyy parametrissa 05.11 Vaih-
tosuuntaajan lampdtila.

1,5 kHz

1,5 kHz

1,5 kHz. Ei koske kaikkia runkokokoja.

2 kHz

2 kHz.

4 kHz

4 kHz.

AN =

8 kHz

8 kHz.

[e)

12 kHz

12 kHz.

97.03

Jattdman
kompensointi

Maarittaa jattdman kompensoinnin, jota kaytetdan korjaa-
maan arvioitua moottorin jattamaa. 100 % = jattdman taysi
kompensointi, 0 % = ei jattdman kompensointia. Oletusarvo
on 100 %. Muita arvoja voidaan kayttaa, jos staattinen nope-
usero havaitaan jattdman taydestd kompensoinnista huoli-
matta.

Esimerkki (nimelliskuormituksella ja nimellisjattamalla

40 rpm): Taajuusmuuttajalle annetaan 1 000 rpm:n vakiono-
peusohje. Jattdman taydesta kompensoinnista (= 100 %)
huolimatta manuaalinen takometrimittaus moottorin akselista
antaa nopeusarvoksi 998 rpm. Staattinen nopeusero on 1
000 rpm — 998 rpm = 2 rpm. Virhe kompensoidaan lisdamalla
jattdman kompensointi 105 prosenttiin (2 rpm / 40 rpm = 5 %).

100 %

0...200 %

Jattdman kompensointi.

1=1%

97.04

Jannitereservi

Maarittaa pienimman sallitun jannitereservin. Kun jannitere-
servi on laskenut asetettuun arvoon, taajuusmuuttaja siirtyy
kentanheikennysalueelle.

Huomaa: Tama on asiantuntijatason parametri, eika sita pida
saataa ilman asianmukaista osaamista.

Jos valipiirin tasajénnite Uy, = 550 V ja jannitereservion 5 %,
maksimilahtojannitteen RMS-arvo tasaisessa toiminnassa on
0,95 x 550 V / sqrt(2) = 369 V

Moottorin séaddn dynaamista suorituskykya kentanheiken-
nysalueella voidaan parantaa lisddmalla jannitereservin
arvoa, mutta talléin taajuusmuuttaja siirtyy kentanheikennys-
alueelle aikaisemmin.

2%

-4...50 %

Jannitereservi.

1=1%

97.05

Vuojarrutus

Maarittda vuojarrutustehon tason. (Muut pysaytys- ja jarrutus-
tilat voidaan konfiguroida parametriryhmassa 21 Kéy/seis-
tapa.)

Huomaa: Tama on asiantuntijatason parametri, eika sité pida
s&atad ilman asianmukaista osaamista.

Ei kdytéssa

Ei kaytdssa

Vuojarrutus on poissa kaytosta.

Rajoitettu

Vuon tasoa rajoitetaan jarrutuksen aikana. Hidastusaika on
pidempi kuin tdydessa jarrutuksessa.

-
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Taysi

Suurin jarrutusteho. Lahes kaikki kaytettavissa oleva virta
kaytetddn mekaanisen jarrutustehon muuttamiseen lampé-
energiaksi moottorissa.
VAROITUS! Tayden vuojarrutuksen kayttdminen kuu-
mentaa moottoria erityisesti jaksoittaisessa toimin-
nassa. Varmista, etta moottori kestda tdman, jos
kaytdssa on jaksoittainen sovellus.

2

97.08

Optimoinnin
minimimomentti

Parametrilla voidaan parantaa reluktanssimoottorin tai avona-
pakestomagneettimoottorin ohjausdynamiikkaa.
Perussaannoksi voidaan maarittaa taso, johon lahtémomen-
tin on noustava pienimmalla mahdollisella viiveella. Tama
nostaa moottorivirtaa ja parantaa momenttivastetta pienilla
nopeuksilla.

0,0 %

0,0...1600,0 %

Optimoinnin momenttiraja.

10=1%

97.11

Roottorin aikavakio

Roottorin aikavakion saaté.

Taman parametrin avulla voidaan parantaa momentin tark-
kuutta takaisinkytkentaa kayttavissa epatahtimoottoreissa.
Tavallisesti moottorin tunnistusajo antaa riittdvan momentin
tarkkuuden, mutta manuaalista hienosaatéa voidaan kayttaa
poikkeuksellisen vaativissa sovelluksissa, jotta suorituskyky
on optimaalinen.

Huomaa: Tama on asiantuntijatason parametri, eika sita pida
saataa ilman asianmukaista osaamista.

100 %

25...400 %

Roottorin aikavakion saaté.

1=1%
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
97.13  IR-kompensointi Maarittda suhteellisen I1ahdon lisdjannitteen nollanopeudella | 3,50 %
(IR-kompensointi). Toiminto on hyddyllinen sovelluksissa,
joissa on suuri 1ahtdomomentti mutta joissa ei voida kayttaa
vektorisaatoa.
U/lUy
(%)
A sunteellinen lahtéjannite. IR-
kompensoinnin asetus on 15 %.
100 %} —_—_ —
15%L - = Suhteellinen l&htdjannite.
I 4]—L Ei IR-kompensointia.
' > f(Hz)
| Kenténheikennyspiste
|
50 %
nimellistaajuudesta
Katso myds kohta Skalaariohjatun moottorin IR-kompensointi
sivulla 741.
Tyypilliset IR-kompensointiarvot luetellaan alla.
3-vaiheiset 380...480 V:n taajuusmuuttajat
Pn (kW) 0,37|10,75|1,1(|22| 4 |75| 15| 22
IR- 35(35(32|25| 2 [15(1,25|1,2
kompensointi
(%)
3-vaiheiset 200...240V:n taajuusmuuttajat
Pn (kW) 0,37|10,75|1,1(|22| 3 |75| 11
IR- 35(35(26(24(|22(17(15
kompensointi
(%)
1-vaiheiset 200...240V:n taajuusmuuttajat
Pn (kW) 0,37(0,75| 1,1 15| 2.2
IR- 30(23(20(17]|15
kompensointi
(%)
VAROITUS! Aseta IR-kompensointiarvo mahdollisim-
man pieneksi. Suuri IR-kompensointiarvo voi aiheut-
taa moottorin ylikuumenemisen ja vahingoittaa
taajuusmuuttajaa, jos taajuusmuuttaja kaytetéan pitkia aikoja
pienella nopeudella.
0,00...50,00 % Lisajannite nollanopeudella prosentteina moottorin nimellis- 1=1%
jannitteesta.

97.15  Moottorin Ottaa kayttddn moottorin mallilampétilan sovituksen. Arvioi- Ei kdytésséd
mallildmpétilan tua moottorin ldmpétilaa voidaan kayttaa moottorimallin lam-
sovitus pétilan mukaan maaraytyvien parametrien (esimerkiksi

resistanssien) sovittamiseen.
Ei kaytdssa Lampétilan sovitus ei ole kaytdssa. 0
Arvioitu lampdtila Lampétilan sovitus moottorin Iampétilan arviolla (parametri 1

35.01 Moottorin arvioitu Idmpétila).
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

97.16

Staattorin
lampdtilakerroin

Hienosaataa staattorin parametrien (staattorin resistanssin)
suhdetta moottorin lampétilaan.

50 %

0...200 %

Saatdkerroin.

1=1%

97.17

Roottorin
ladmpétilakerroin

Hienosaataa roottorin parametrien (esimerkiksi roottorin
resistanssin) suhdetta moottorin Iampétilaan.

100 %

0...200 %

Saatokerroin.

1=1%

97.20

U/f-suhde

Valitsee Uf (jannite/taajuus) -suhteen muodon kenténheiken-
nyspisteen alapuolella. Vain skalaarisdaddssa.

Huomautus: U/f-toimintoa ei voi kayttda yhdessa energian
optimoinnin kanssa; jos parametrin 45.11 Energian optimointi
arvoksi on asetettu Kadytssd, parametri 97.20 U/f-suhde jate-
téan huomiotta.

Neliéllinen

Lineaarinen

Lineaarinen suhde vakiomomenttisovelluksiin.

Nelidllinen

Neli6llinen suhde keskipakopumppu- ja puhallinsovelluksiin.
Kun valittuna on neli6llinen U/f-suhde, melutaso on alhai-
sempi useimmilla kayttétaajuuksilla. Tata ei suositella kesto-
magneettimoottoreille.

-

97.49

Slip gain for scalar

Maérittéaa luiston kompensoinnin vahvistuksen prosenttiar-
vona taajuusmuuttajan toimiessa skalaarisaatotilassa.
Induktiomoottori luistaa kuormitettuna. Taajuuden nostaminen
moottorin momentin noustessa kompensoi luistoa.
Huomautus: Parametri vaikuttaa vain moottorin ollessa ska-
laarisaatotilassa (parametrin 99.04 Moottorisdététapa arvoksi
on asetettu Skalaari).

0%

0...200 %

0 % = Ei luiston kompensointia.

0...200 % = Nouseva luiston kompensointi. 100 % tarkoittaa
taytta

luiston kompensointia parametreilla 99.08 Moottorin nimellis-
taajuus ja 99.09 Moottorin nimellisnopeus méaritettyjen arvo-
jen mukaan.

1=1%

97.94

IR comp max
frequency

Maarittaa taajuuden, jossa parametrilla 97.13 IR-kompen-
sointi maaritetty IR-kompensointi saavuttaa arvon 0 V. Para-
metrin yksikkd on prosenttia moottorin nimellistaajuudesta.

50,0 %

1,0...200,0 %

Taajuus.

1=1%

98 Kayttdjan
moottoriparametrit

Naiden parametrien avulla kayttaja voi muuttaa moottorimal-
lin arvoja.

Nama parametrit ovat hyddyllisia silloin, kun kaytdssa on muu
kuin vakiomoottori tai kun tarvitaan tarkkaa moottorin ohjausta.
Parempi moottorimalli parantaa aina akselin toimintaa.

98.01

Kéayttajan
moottorimalli

Ottaa kaytt6dn moottorimallin parametrit 98.02...98.12

ja 98.14.

Viitteet:

« Parametrin arvo asettuu automaattisesti nollaan, kun ID-
ajo valitaan parametrilla 99.13 Tunnistusajo pyydetty.
Parametrien 98.02...98.12 arvot paivitetdan ID-ajon
aikana tunnistettujen moottorin ominaisuuksien mukaan.

+ |D-ajon aikana suoraan moottorin liittimista tehdyt mittauk-
set antavat usein tulokseksi hieman eri arvot kuin mootto-
rin valmistaja on ilmoittanut.

« Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.

Ei valittu

Ei valittu

Parametrit 98.02...98.12 eivat ole kaytdssa.

Moottorin
parametrit

Moottorimallissa kéytetdan parametrien 98.02...98.12 arvoja.

-
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
98.02  Rs-kéayttaja Parametrilla maaritetdédn moottorimallin staattorin resistanssi | 0,00000 p.y.
Tahtikytketyssé moottorissa Rg on yhden kaamin resistanssi.
Kolmiokytketyssa moottorissa Rg on kolmasosa yhden k&a-
min resistanssista.
Resistanssiarvot annetaan lampétilalle 20 °C.
0,00000... Staattorin vastus yksikkda kohden. -
0,50000 p.y.
98.03  Rr-kéayttadja Parametrilla maaritetddn moottorimallin roottorin resistanssi | 0,00000 p.y.
RR.
Resistanssiarvot annetaan lampétilalle 20 °C.
Huomaa: Tama parametri koskee vain epatahtimoottoreita.
0,00000... Roottorin vastus yksikk6a kohden. -
0,50000 p.y.
98.04  Lm-kéyttaja Parametrilla méaéritetd&dn moottorimallin p&ainduktanssi L. 0,00000 p.y.
Huomaa: Tama parametri koskee vain epatahtimoottoreita.
0,00000... Paainduktanssi yksikkda kohden. -
10,00000 p.y.
98.05  Sigmal-kayttaja Parametrilla maaritetaan hajainduktanssi OLg. 0,00000 p.y.
Huomaa: Tama parametri koskee vain epatahtimoottoreita.
0,00000... Hajainduktanssi yksikkda kohden. -
1,00000 p.y.
98.06  Ld-kéyttédja Parametrilla maaritetdan pitkittaisakselin (synkroninen) induk- | 0,00000 p.y.
tanssi.
Huomaa: Tama parametri koskee ainoastaan kestomagneet-
timoottoreita.
0,00000... Pitkittéisakselin induktanssi yksikka kohden. -
10,00000 p.y.
98.07  Lqg-kéyttadja Parametrilla maaritetdan poikittaisakselin (synkroninen) 0,00000 p.y.
induktanssi.
Huomaa: Tama parametri koskee ainoastaan kestomagneet-
timoottoreita.
0,00000... Poikittaisakselin induktanssi yksikkda kohden. -
10,00000 p.y.
98.08  Kestomagn. vuo - Parametrilla maaritetddn pysyva magneettivuo. 0,00000 p.y.
kéayttdja Huomaa: Tama parametri koskee ainoastaan kestomagneet-
timoottoreita.
0,00000... Pysyva magneettivuo yksikkda kohden. -
2,00000 p.y.
98.09  Rs-kéyttaja Sl Parametrilla maaritetddn moottorimallin staattorin resistanssi | 0,00000 ohm
Rs. Resistanssiarvot annetaan lampdétilalle 20 °C.
0,00000... Staattorin resistanssi. -
100,00000 ohm
98.10  Rr-kéayttdja Sl Parametrilla maaritetddn moottorimallin roottorin resistanssi | 0,00000 ohm

RR. Resistanssiarvot annetaan lampétilalle 20 °C.
Huomautus: Tama parametri koskee vain epatahtimootto-
reita.

0,00000...
100,00000 ohm

Roottorin resistanssi.
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16

98.11  Lm-kéayttdja Sl Parametrilla maaritetddn moottorimallin paainduktanssi L. 0,00 mH
Huomaa: Tama parametri koskee vain epatahtimoottoreita.

0,00... Paainduktanssi. 1=
100000,01 mH 10000 mH

98.12  Sigmal-kéyttaja Sl | Parametrilla maaritetaan hajainduktanssi O'lLg. 0,00 mH
Huomaa: Tama parametri koskee vain epatahtimoottoreita.

0,00... Hajainduktanssi. 1=
100000,01 mH 10000 mH

98.13  Ld-kayttaja Sl Parametrilla maaritetaan pitkittaisakselin (synkroninen) induk- | 0,00 mH

tanssi.
Huomaa: Tama parametri koskee ainoastaan kestomagneet-
timoottoreita.
0,00... Pitkittéisakselin induktanssi. 1=
100000,01 mH 10000 mH

98.14  Lq-kayttaja Sl Parametrilla maaritetédan poikittaisakselin (synkroninen) 0,00 mH

induktanssi.
Huomaa: Tama parametri koskee ainoastaan kestomagneet-
timoottoreita.
0,00... Poikittaisakselin induktanssi. 1=
100000,01 mH 10000 mH

99 Moottorin tiedot Moottorin konfigurointiasetukset.

99.03  Moottorin tyyppi Valitsee moottorin tyypin. Epétahti-
Huomaa: T4ta parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan | moottori
ollessa kaynnissa.

Epéatahtimoottori Normaali AC-oikosulkumoottori (asynkroninen induktiomoot- | 0
tori)

Kestomagneetti- Kestomagneettimoottori. Kolmivaiheisella vaihtojannitteella 1

moottori syotetty tahtimoottori, jossa on kestomagneettiroottori ja sini-
muotoinen BackEMF-jannite.
Huomaa: Kestomagneettimoottoreissa taytyy kiinnittaa eri-
tyistd huomioida siihen, ettd moottorin nimellisarvot syotetaan
oikein parametriryhmaan 99 Moottorin tiedot. Vektoriohjausta
on kaytettdva. Jos moottorin nimellistd BackEMF-jannitetta ei
ole saatavilla, suorita taysi ID-ajo suorituskyvyn parantami-
seksi.

SynRM Reluktanssimoottori. Kolmivaiheinen AC-tahtimoottori, jossa | 2
on kestomagneetiton avonaparoottori. Téman valinnan
kanssa on kaytettava vektoriohjausta.

99.04  Moottoriséététapa | Valitsee moottorin ohjaustavan. Skalaari
Vektori Vektoriohjaus. Vektoriohjaus on skalaariohjausta tarkempi, 0

mutta sita ei voi kayttaa kaikissa tilanteissa (katso alla oleva

valinta Skalaari).

Edellyttdd moottorin tunnistusajoa (ID-ajoa). Katso parametri

99.13 Tunnistusajo pyydetty.

Huomautuksia:

+ Vektoriohjauksessa taajuusmuuttaja suorittaa ID-ajon pai-
kallaan ensimmaisen kaynnistyksen aikana, jos ID-ajoa ei
ole aiemmin tehty. Uusi kdynnistyskomento tarvitaan pai-
kallaan tehdyn ID-ajon jalkeen.

« Paremman moottorisdadon aikaansaamiseksi voit suorit-
taa normaalin ID-ajon ilman kuormaa.

Lisatietoja on kohdassa Taajuusmuuttajan kéyttétilat

(sivulla 770).
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Nro

Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Skalaari

Skalaariohjaus. Soveltuu useimpiin sovelluksiin, jos suurinta

mahdollista suorituskykya ei vaadita.

Moottorin tunnistusajoa ei tarvita.

Huomaa: Skalaariohjausta taytyy kayttaa seuraavissa tilan-

teissa:

* monimoottorijarjestelmissa 1) jos kuorma ei jakaudu tasai-
sesti moottoreiden kesken, 2) jos moottorit ovat erikokoisia
tai 3) jos moottorit on tarkoitus vaihtaa tunnistusajon jal-
keen (ID-ajo)

» jos moottorin nimellisvirta on alle 1/6 taajuusmuuttajan
nimellislahtévirrasta

« jos taajuusmuuttajaan ei ole kytketty moottoria (esimerkiksi
testauskaytto).

Huomaa: Moottorin oikean toiminnan edellytyksena on, etta

moottorin magnetointivirta ei ylita 90:ta prosenttia vaihtosuun-

taajan nimellisvirrasta.

Katso myds kohta Nopeuskompensoitu pyséytys (sivu 152) ja

Taajuusmuuttajan kayttétilat (sivu 110).

1

99.06

Moottorin
nimellisvirta

Maarittdd moottorin nimellisvirran. Arvon on oltava sama kuin
moottorin arvokilvessé oleva nimellisnopeus. Jos taajuus-
muuttajaan on kytketty useita moottoreita, parametriin on sy6-
tettdva moottorien kokonaisvirta.

Huomaa:

* Moottorin oikean toiminnan edellytyksené on, ettd mootto-
rin magnetointivirta ei ylitd 90:ta prosenttia taajuusmuutta-
jan nimellisvirrasta.

« Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.

1,80A

0,00...5,20 A

Moottorin nimellisvirta. Sallittu alue on 1/6...2 x taajuusmuut-
tajan Iy (0...2 x Iy skalaariohjaustilassa).

1=1A;
Katso 46.05.

99.07

Moottorin
nimellisjénnite

Parametrilla maéritetdan moottorin syéttdma nimellisjannite.
Parametrin arvon on vastattava tyyppikilvessa ilmoitettua
arvoa.

Huomaa:

« Kestomagneettimoottoreissa nimellisjannite on BackEMF-
jannite moottorin nimellisnopeudella. Jos jannite annetaan
voltteina kierroslukua kohden, esim. 60 VV / 1000 rpm, jan-
nite 3 000 rpm:n nimellisnopeudella on 3 x 60 V = 180 V.

* Moottorin eristykseen kohdistuva rasitus riippuu aina taa-
juusmuuttajan syottojannitteesta. Tama patee myos silloin,
kun moottorin nimellisjannite on pienempi kuin taajuus-
muuttajan ja sen sy6ton jannite.

« Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.

400,0V

69,2...830,0V

Moottorin nimellisjannite.

10=1V

99.08

Moottorin
nimellistaajuus

Maarittda moottorin nimellistaajuuden. Parametrin arvon on
vastattava tyyppikilvessa ilmoitettua arvoa.

Huomaa: Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan
ollessa kaynnissa.

50,00 Hz

0,00...500,00 Hz

Moottorin nimellistaajuus.

10=1Hz

99.09

Moottorin
nimellisnopeus

Maarittdd moottorin nimellisnopeuden. Parametrin arvon on
vastattava tyyppikilvessa ilmoitettua arvoa.

Huomaa: T&té parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan
ollessa kdynnissa.

1430 rpm

0...30000 rpm

Moottorin nimellisnopeus.

1=1rpm
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
99.10  Moottorin Maarittdad moottorin nimellistehon. Parametrin arvon on vas- | 0,75 kW tai
nimellisteho tattava tyyppikilvessa ilmoitettua arvoa. Jos taajuusmuutta- hp;
jaan on kytketty useita moottoreita, parametriin on syétettdva | Katso 46.05.
moottorien kokonaisteho. Yksikkd valitaan parametrilla 96.16
Yksikén valinta.
Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan
ollessa kaynnissa.
0,00...10000,00 kW | Moottorin nimellisteho. 1 =1 yksikkd
tai
0,00...13404,83 hv
99.11  Moottorin Parametrilla voidaan maéaritella moottorin nimellinen cos¢ (ei | 0,00
nimellinen cos ¢ koske kestomagneettimoottoreita) moottorimallin tarkempaa
maarittelya varten. Arvo ei ole pakollinen, mutta siita on hyo-
tya kaytettdessa epatahtimoottoria, erityisesti kun suoritetaan
tunnistusajo moottorin ollessa pyséahdyksissa. Arvoa ei tar-
vita, kun kaytdssa on kestomagneettimoottori tai reluktanssi-
moottori.
Huomautuksia:
+ Ala kéyta arvioitua arvoa. Jos et tied4 tarkkaa arvoa, jata
parametrin arvoksi nolla.
+ Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.
0,00...1,00 Moottorin coséd. 100 =1
99.12  Moottorin Parametrilla voidaan maaritella moottorin nimellinen akseli- 0,000 Nm tai
nimellismomentti momentti moottorimallin tarkempaa méaéarittelya varten. Para- | Ib-ft
metri ei ole pakollinen. Yksikko valitaan parametrilla 96.716
Yksikén valinta.
Huomaa: Taté parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan
ollessa kaynnissa.
0,000... Moottorin nimellismomentti. 1=
4 000 000,000 Nm 100 yksikkd
tai 0,000...

2950248,597 Ib-ft
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
99.13  Tunnistusajo Parametrilla valitaan seuraavan taajuusmuuttajan kaynnistyk- | Ei valintaa
pyydetty sen yhteydessa suoritettavan moottorin tunnistusajon (ID-

ajon) tyyppi. ID-ajon aikana taajuusmuuttaja tunnistaa moot-

torin ominaisuudet optimaalista moottorinohjausta varten.

Jos ID-ajoa ei ole vield suoritettu (tai jos parametrien oletus-

arvot on palautettu parametrin 96.06 Parametrin palautus

avulla), tdman parametrin arvoksi tulee automaattisesti Pai-
kallaan, mika merkitsee, ettad ID-ajo tulee suorittaa.

ID-ajon jalkeen taajuusmuuttaja pyséhtyy ja tdman paramet-

rin arvoksi tulee automaattisesti Ei valintaa.

Huomaa:

« Jotta ID-ajo toimii varmasti oikein, taajuusmuuttajan rajojen
ryhmassa 30 (maksimi- ja miniminopeus sekd maksimi- ja
minimimomentti) taytyy olla riittdvan suuret (rajojen maarit-
tdman alueen taytyy olla riittdvan laaja). Jos esimerkiksi
nopeusrajat ovat moottorin nimellisnopeutta pienemmat,
ID-ajoa ei voi suorittaa loppuun.

« Ennen ID-ajon kaynnistamisté varmista, ettd moottori on
pysahdyksissa.

« Laitteisto on aina irrotettava moottorista Kehittynyt ID-ajon
ajaksi.

» Jos kaytdssa on kestomagneettimoottori tai synkroninen
reluktanssimoottori, Normaali-, Supistettu- ja Paikallaan-
ID-ajo vaativat, ettd moottorin akseli El ole lukittuna ja etta
kuorman momentti on alle 10 %.

« Skalaarisaatotilassa (99.04 Moottorisdététapa = Skalaari)
ID-ajoa ei pyydeta automaattisesti. ID-ajo voidaan kuiten-
kin suorittaa, jotta momentti voidaan arvioida tarkemmin.

» Kun ID-ajo on aktivoitu, se voidaan peruuttaa pysaytta-
malla taajuusmuuttaja.

« ID-ajo on suoritettava aina, kun mité tahansa moottorin
parametria (99.04, 99.06...99.12) on muutettu.

« Varmista, ettd Safe torque off- ja hatapysaytyspiirit (jos
kaytdssa) ovat suljettuina ID-ajon aikana.

« Logiikka ei avaa mekaanista jarrua (jos kaytossa) ID-ajoa
varten.

« Tata parametria ei voida muuttaa taajuusmuuttajan ollessa
kaynnissa.

Ei valintaa Moottorin ID-ajoa ei vaadita. Téma tila voidaan valita vain, jos | 0
ID-ajo (NormaalilSupistettul Paikallaan/Kehittynyt) on jo suori-
tettu kerran.

Normaali Normaali ID-ajo. Takaa hyvan ohjaustarkkuuden kaikissa 1
tilanteissa. ID-ajo kestaa noin 90 sekuntia. Tama tila tulee
valita aina, kun mahdollista.

Huomaa:

« Jos kuorman momentti on enemman kuin 20 % moottorin
nimellismomentista, tai jos laitteisto ei kesta ID-ajon aikana
esiintyvaa nimellismomenttia, kaytettéva laitteisto on ero-
tettava moottorista Normaali-tyyppisen ID-ajon aikana.

« Tarkista moottorin pydrimissuunta ennen ID-ajon kaynnis-
tamista. Moottori pyorii eteenpain ID-ajon aikana.

VAROITUS! ID-ajon aikana moottori toimii
50...100 %:n nopeudella nimellisnopeudesta. VAR-
MISTA ENNEN ID-AJON SUORITTAMISTA, ETTA

MOOTTORIA ON TURVALLISTA KAYTTAA!
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Nro Nimi/arvo

Kuvaus

Oletus/KV16

Supistettu

Supistettu ID-ajo. Tama tila on valittava Normaali- tai Kehitty-
nyt-ID-ajon sijasta, jos
+ mekaaniset havitt ovat yli 20 % (moottoria ei voida irrottaa
kaytettavasta laitteesta) tai jos
+ vuon vahennysta ei sallita moottorin kdydessa (esim. karti-
ojarrumoottoreissa, joissa jarrutus kaynnistyy vuon las-
kiessa tietyn tason alle).
Kun kaytetaan tata ID-ajoa, kentéanheikennysalueella tai suu-
rilla vadantémomenteilla ohjaus ei ole valttdmatta yhta tarkkaa
kuin normaalia ID-ajoa kaytettdessa. Supistettu ID-ajo suori-
tetaan nopeammin kuin normaali ID-ajo (< 90 sekuntia).
Huomaa: Tarkista moottorin pydrimissuunta ennen ID-ajon
kaynnistamista. Moottori pyorii eteenpain ID-ajon aikana.
VAROITUS! ID-ajon aikana moottori toimii
50...100 %:n nopeudella nimellisnopeudesta. VAR-
MISTA ENNEN ID-AJON SUORITTAMISTA, ETTA
MOOTTORIA ON TURVALLISTA KAYTTAA!

2

Paikallaan

ID-ajo paikallaan. Moottoriin sydtetdan tasavirtaa. Kun kéy-
tdssa on AC-oikosulkumoottori (epatahtimoottori), moottorin
akseli ei pyori. Jos kaytdssa on kestomagneettimoottori,
akseli voi pydria puoli kierrosta.

Huomaa: Tama tila tulee valita vain, jos Normaali-, Supis-
tettu- tai Kehittynyt-1D-ajo ei ole mahdollinen liitetyn laitteiston
asettamien rajoitusten vuoksi (esim. hissi- tai nosturisovelluk-
set).

Varattu

Kehittynyt

Kehittynyt ID-ajo. Vain runkokoot R6...R11.
Takaa parhaan mahdollisen saatétarkkuuden. ID-ajon suorit-
taminen kestaa erittain kauan. Tama tila tulee valita, kun koko
kayttdalueella tarvitaan mahdollisimman hyvaa suoritusky-
kya.
Huomaa: Kaytettavat laitteet taytyy irrottaa moottorista,
koska ajon aikana kaytettdvat momentit ja nopeudet ovat
suuria.
VAROITUS! Moottori saattaa kayda suurimmalla (+ -
merkkiselld) ja pienimmalla (- -merkkiselld) ID-ajon
aikana sallitulla nopeudella. Ajon aikana tehdaan
useita kiihdytyksia ja hidastuksia. Ajon aikana saatetaan kayt-
taa raja-parametrien sallimaa maksimimomenttia, -virtaa ja -
nopeutta. VARMISTA ENNEN ID-AJON SUORITTAMISTA,
ETTA MOOTTORIA ON TURVALLISTA KAYTTAA!

Adaptiivinen

Adaptiivinen ID-ajo. Parantaa moottorimallin tarkkuutta taa-
juusmuuttajan normaalin kayton aikana.

Taajuusmuuttaja suorittaa ensin Paikallaan-ID-ajon. Sen jal-
keen moottorin parametrit paivitetdan tarkemmiksi adaptaa-
tiosekvensissa samalla kayttajan kayttoprofiilia seuraten. Kun
adaptaatio on valmis, parametrin 99.14 Viimeisin tunnistusajo
suoritettu arvo muuttuu Paikallaan-arvosta Adaptiivinen-
arvoon. Moottorin parametrit paivittyvat automaattisesti, eika
kayttajan tarvitse paivittda mitdédn muita parametreja.
Huomautuksia:

+ Vain vektorisaatotilassa.

» Vain runkokoot R1...R4.

99.14  Viimeisin

Nayttaa viimeksi suoritetun ID-ajon tyypin. Lisatietoja eri

Ei valintaa

tunnistusajo tiloista on parametrin 99.13 Tunnistusajo pyydetty valin-
suoritettu noissa.
Ei valintaa ID-ajoa ei ole suoritettu. 0
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Nro Nimi/arvo Kuvaus Oletus/KV16
Normaali Normaali 1D-ajo. 1
Supistettu Supistettu 1D-ajo. 2
Paikallaan Paikallaan ID-ajo. 3
Varattu 4
Kehittynyt Kehittynyt 1D-ajo. 6
Adaptiivinen Adaptiivinen 1D-ajo. 8

99.15  Moottorin napaparit | Moottorin napaparien laskettu maara. 0
laskettu
0...1000 Napaparien maara. 1=

99.16  Moottorin Vaihtaa moottorin pydrimissuunnan. Taté parametria voidaan | U V W
vaihejérjestys kayttaa, jos moottori pyorii vaaraan suuntaan (esimerkiksi

moottorikaapelin vaaran vaihejarjestyksen vuoksi) ja kaape-

loinnin korjaaminen olisi epakaytanndllista.

Huomautus:

» Taman parametrin muuttaminen ei vaikuta nopeusohjeen
napaisuuksiin, joten positiivinen nopeusohje pyorittéa
moottoria eteenpain. Vaihejarjestyksen valinta vain varmis-
taa, etta "eteen” on oikea suunta.

uvw Normaali. 0

uwyv Kéanteinen pydrimissuunta. 1
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Erot 50 Hz:n ja 60 Hz:n syo6ttotaajuusasetusten
oletusarvoissa

Parametrin 95.20 Lisévarustesana 1 bitti 0 Syéttétaajuus 60 Hz muuttaa taajuus-
muuttajan parametrien oletusarvoja syéttétaajuuden (50 Hz tai 60 Hz) mukaan. Bitti
asetetaan markkina-alueen mukaan ennen taajuusmuuttajan toimitusta.

Jos on tarpeen vaihtaa 50 Hz:n ja 60 Hz:n taajuuden valilla, muuta bitin arvo ja nollaa
sitten taajuusmuuttaja kokonaan. Sen jalkeen on valittava kaytettdva makro uudelleen.

Alla olevassa taulukossa nakyvat parametrit, joiden oletusarvot maaraytyvat
syo6ttdtaajuusasetuksen mukaan.Syoéttétaajuusasetus vaikuttaa yhdessa taajuus-
muuttajan tyyppimerkinnan kanssa myds ryhman 99 Moottorin tiedot parametriarvoi-
hin, vaikka naitd parametreja ei ole lueteltu taulukossa.

Nro Nimi 95.20 Lisévarustesana 1 Bitti | 95.20 Lisdvarustesana 1 Bitti
Syéttétaajuus 60 Hz = 50 Hz | Syéttétaajuus 60 Hz = 60 Hz
11.45 Taaj.tulo 1 skaalattu maks. 1500,000 1800,000
12.20 Al1 skaalattu Al1 maksimiin 50,000 60,000
13.18 AO1 lahteen maksimi 50,0 60,0
22.26 Vakionopeus 1 300,00 rpm 360,00 rpm
22.27 Vakionopeus 2 600,00 rpm 720,00 rpm
22.28 Vakionopeus 3 900,00 rpm 1080,00 rpm
22.29 Vakionopeus 4 1200,00 rpm 1440,00 rpm
22.30 Vakionopeus 5 1500,00 rpm 1800,00 rpm
22.30 Vakionopeus 6 2400,00 rpm 2880,00 rpm
22.31 Vakionopeus 7 3000,00 rpm 3600,00 rpm
28.26 Vakiotaajuus 1 5,00 Hz 6,00 Hz
28.27 Vakiotaajuus 2 10,00 Hz 12,00 Hz
28.28 Vakiotaajuus 3 15,00 Hz 18,00 Hz
28.29 Vakiotaajuus 4 20,00 Hz 24,00 Hz
28.30 Vakiotaajuus 5 25,00 Hz 30,00 Hz
28.31 Vakiotaajuus 6 40,00 Hz 48,00 Hz
28.32 Vakiotaajuus 7 50,00 Hz 60,00 Hz
30.11 Miniminopeus -1500,00 rpm -1800,00 rpm
30.12 Maksiminopeus 1500,00 rpm 1800,00 rpm
30.13 Minimitaajuus -50,00 Hz -60,00 Hz
30.14 Maksimitaajus 50,00 Hz 60,00 Hz
31.26  Jumin nopeusraja 150,00 rpm 180,00 rpm
31.27 Jumin taajuusraja 15,00 Hz 18,00 Hz
31.30 Ylinopeusraja 500,00 rpm 500,00 rpm
46.01 Nopeuden skaalaus 1500,00 rpm 1800,00 rpm
46.02 Taajuuden skaalaus 50,00 Hz 60,00 Hz
46.31 Nopeuden yléraja 1500,00 rpm 1800,00 rpm
46.32 Taajuuden yléraja 50,00 Hz 60,00 Hz
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Parametrien lisatiedot

Yleista

Té&ssa luvussa on lueteltu parametrien lisatietoja, kuten niiden arvoalueita ja 32-
bittinen kenttdvaylaskaalaus. Parametrien kuvaukset ovat luvussa Parametrit

(sivulla 175).

Termit ja lyhenteet

Termi Maaritelma

Oloarvo Taajuusmuuttajan mittaama tai laskema signaali. Oloarvoa voidaan
tavallisesti vain seurata mutta ei sdataa. Jotkin laskurityyppiset signaalit
voidaan kuitenkin nollata.

Analoginen Parametrin arvoksi voidaan maarittda toisen parametrin arvo valitsemalla

lahde "Muu” ja valitsemalla sitten lahdeparametri luettelosta.
Valinnan "Muu” liséksi parametri voi sisaltdd muita esivalittuja asetuksia.

Binaarilahde Parametrin arvo voidaan ottaa toisen parametriarvon tietysta bitista
("Muu”). Joskus arvo voidaan maarittaa kiinteasti arvoksi 0 (epatosi) tai 1
(tosi). Lisaksi parametri voi sisaltéad muita esivalittuja asetuksia.

Tieto Tietoparametri

FbEQ32 32-bittinen kenttavaylavastine: Ohjauspaneelissa nakyvan arvon ja
tiedonsiirrossa kaytetyn kokonaisluvun valinen skaalaus, kun 32-bittinen
arvo on valittu l&hetettévaksi ulkoiseen jarjestelmaan.
Vastaavat 16-bittiset skaalaukset on lueteltu luvussa Parametrit (sivu 175).

Luettelo Valintaluettelo.

Nro Parametrin numero.
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Termi Maaritelma

PB Pakattu looginen (bittiluettelo).

Reaali Reaaliluku.

Tyyppi Parametrityyppi. Lisatietoja on kohdissa Analoginen léhde, Binéérilédhde,

Luettelo, PB, Reaali.

Kenttavaylaosoitteet

Lisatietoja on kenttavaylasovittimen Kéyttédjan oppaassa.
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Nro | Nimi | Tyyppi Alue | Yksikké | FbEq32
01 Oloarvot
01.01 |Moottorin nopeus Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.02 |Moottorin nopeus laskettu Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.03 |Moottorin nopeus % Reaali -1000,00...1000,00 % 100=1%
01.06 |Lahtotaajuus Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
01.07 |Moottorin virta Reaali 0,00...30000,00 A 100=1A
01.08 |Moottorin virta % moott. Reaali 0,0...1000,0 % 10=1%
nim.arvosta
01.09 |Moottorin virta % taaj. Reaali 0,0...1000,0 % 10=1%
nim.arvosta
01.10 |Moottorin momentti Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
01.11 | Tasajannite Reaali 0,00...2000,00 \Y 100=1V
01.13 |Lahtdjannite Reaali 0...2000 \ 1=1V
01.14 |Lahtdteho Reaali -32768,00...32767,00 kW 100 =
1 yksikkd
01.15 |Lahtéteho % moott. Reaali -300,00...300,00 % 100=1%
nim.arvosta
01.16 |Lahtdéteho % taaj. nim.arvosta Reaali -300,00...300,00 % 100=1%
01.17 |Moottorin akselin teho Reaali -32768,00...32767,00 kW tai 100 =
hv 1 yksikkd
01.18 |Vaihtosuunt. GWh-laskuri Reaali 0...65535 GWh 1=1GWh
01.19 | Vaihtosuunt. MWh-laskuri Reaali 0...1000 MWh 1=1MWh
01.20 |Vaihtosuunt. kWh-laskuri Reaali 0...1000 kWh 1=1kWh
01.24 |Vuon oloarvo % Reaali 0...200 % 1=1%
01.30 |Nimellismomentin skaalaus Reaali 0,000...4000000,000 Nm tai 1000 =
Ib-ft 1 yksikkd
01.50 |Kuluva tunti kWh Reaali 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.51 |Edellinen tunti kWh Reaali 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.52 |Kuluva paiva kWh Reaali 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.53 |Edellinen paivéa kWh Reaali 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.54 | Kumulatiivinen Reaali -200000000,0... kWh 1=1kWh
vaihtosuuntaajan energia 200000000,0
01.55 | Vaihtosuuntaajan GWh-laskuri Reaali 0...65535 GWh 1=1GWh
(nollattavissa)
01.56 | Vaihtosuuntaajan MWh-laskuri Reaali 0...1000 MWh 1=1MWh
(nollattavissa)
01.57 | Vaihtosuuntaajan kWh-laskuri Reaali 0...1000 kWh 1=1kWh
(nollattavissa)
01.58 |Kumul. vaihtosuuntaajan Reaali -200000000,0... kWh 1=1kWh
energia (nollattavissa) 200000000,0
01.61 |Abs. moottorin nopeus 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.62 |Abs. moottorin nopeus % 0,00...1000,00 % % 100=1%
01.63 | Abs. lahtdtaajuus 0,00...500,00 Hz Hz 100 =1 Hz
01.64 |Abs. moottorin momentti 0,0...1600,0 % 10=1%
01.65 |Abs. lahtéteho 0,00...32767,00 kW 100 = 1 kW




410 Parametrien lisétiedot

Nro Nimi Tyyppi Alue Yksikko FbEQq32
01.66 |Abs. Iahtdteho % moott. 0,00...300,00 % 100=1%
nim.arvosta
01.67 |Abs. lahtoteho % taaj. 0,00...300,00 % 100=1%
nim.arvosta
01.68 |Abs. moottorin akselin teho 0,00...32767,00 kW 100 =1 kW
03 Ohjearvotulot
03.01 |Paneelin ohjearvo Reaali -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.02 |Paneelin ohjearvo, kauko Reaali -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.05 |KV Aohje 1 Reaali -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.06 |KV Aohje 2 Reaali -100 000,00...100 000,00 - 100 =1
03.09 |SKV ohje 1 Reaali -30000,00...30000,00 - 100 =1
03.10 |SKV ohje 2 Reaali -30000,00...30000,00 - 100 =1
04 Varoitukset ja viat
04.01 |Pysayttanyt vika Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.02 |Aktiivinen vika 2 Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.03 |Aktiivinen vika 3 Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.06 |Aktiivinen varoitus 1 Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.07 |Aktiivinen varoitus 2 Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.08 |Aktiivinen varoitus 3 Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.11 |Viimeisin vika Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.12 |Toiseksi viimeisin vika Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.13 |Kolmanneksi viimeisin vika Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.16 |Viimeisin varoitus Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.17 |Toiseksi viimeisin varoitus Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.18 |Kolmanneksi viimeisin varoitus Tieto 0000h...FFFFh - 1=1
04.40 |Tapahtumasana 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
04.41 |Tapahtumasanan 1 bitin 0 Tieto 0x2310...FFFFh - 1=1
koodi
04.43 | Tapahtumasanan 1 bitin 1 Tieto 0x3210...FFFFh - 1=1
koodi
04.45,
04.47,
04.49,
04.71 |Tapahtumasanan 1 bitin 15 Tieto 0x2330...FFFFh - 1=1
koodi
05 Vianmaaritys
05.01 |Paallaoloajan laskuri Reaali 0...65535 d 1=1pv
05.02 |Kayttdaikalaskuri Reaali 0...65535 d 1=1pv
05.03 |Kéayntitunnit Reaali 0,0...429496729,5 h 10=1h
05.04 |Puhaltimen kayttdaikalaskuri Reaali 0...65535 d 1=1pv
05.10 |Ohjauskortin lampéatila Reaali -100...300 °C tai °F 10=1°
05.11 |Vaihtosuuntaajan lampétila Reaali -40,0...160,0 % 10=1%
05.20 |Diagnostiikkasana 1 PB 0000h...FFFFh -
05.21 |Diagnostiikkasana 2 PB 0000h...FFFFh -
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Nro Nimi Tyyppi Alue Yksikko FbEQq32
05.22 |Diagnostiikkasana 3 PB 0000h...FFFFh -
05.80 |Moottorin nopeus vikatilassa Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
05.81 |Lahtotaajuus vikatilassa Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
05.82 |DC-jannite vikatilassa Reaali 0,00...2000,00 \ 100=1V
05.83 |Moottorin virta vikatilassa Reaali 0,00...30000,00 A 100=1A
05.84 |Moottorin momentti vikatilassa Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
05.85 |Paatilasana vikatilassa PB 0000h...FFFFh - 1=1
05.86 |Dl-viivetila vikatilassa PB 0000h...FFFFh - 1=1
05.87 | Vaihtosuuntaajan 1ampétila Reaali -40...160 °C 10=1%
vikatilassa
05.88 |Kaytetty ohjearvo vikatilassa Reaali -30000,00...30000,00 Hz 100=1Hz
06 Ohjaus- ja tilasanat
06.01 |Padohjaussana PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.11 |Paatilasana PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.16 | Taajuusmuuttajan tilasana 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.17 | Taajuusmuuttajan tilasana 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.18 |Kaynnistykseneston tilasana PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.19 |Nopeussaadon tilasana PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.20 |Vakionopeuden tilasana PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.21 | Taajuusmuuttajan tilasana 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.29 |Paétilasanan bitin 10 valinta Bin&érildhde - - 1=1
06.30 |Paatilasanan bitin 11 valinta Bin&érildhde - - 1=1
06.31 |Paatilasanan bitin 12 valinta Bin&éarildhde - - 1=1
06.32 | Paétilasanan bitin 13 valinta Bin&érildhde - - 1=1
06.33 | Paatilasanan bitin 14 valinta Bin&érildhde - - 1=1
07 Jarjestelmétiedot
07.03 |Laitetyyppi Luettelo - - 1=1
07.04 |Laiteohjelman nimi Luettelo - - 1=1
07.05 |Ohjelmistoversio Tieto - - 1=1
07.06 |Latauspaketin nimi Luettelo - - 1=1
07.07 |Latauspaketin versio Tieto - - 1=1
07.11 |Keskusyksikon kayttd Reaali 0...100 % 1=1%
07.25 |Muokkauspaketin nimi Tieto - - 1=1
07.26 |Muokkauspaketin versio Tieto - - 1=1
07.30 |Adaptiivisen ohjelman tila PB 0000h...FFFFh - 1=1
07.31 |Adaptiivisen ohjelman Tieto 0...20 - 1=1
ohjelmajakson tila
07.35 | Taajuusmuuttajan konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=1
07.36 | Taajuusmuuttajan PB 0000h...FFFFh - 1=1
konfiguraatio 2
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Parametriryhmat 10...99

Nro | Nimi | Tyyppi | Alue | Yksikké | FbEq32
10 Vakio DI, RO
10.01 |Dltila PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.02 |DlI viivastetty tila PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.03 |DI pakotus valinta PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.04 |Dl:n pakotetut tiedot PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.05 [DI1 vetoviive Reaali 0,00...3000,00 s 100 =1
10.06 |DI1 paastoviive Reaali 0,00...3000,00 s 100 =1
10.07 |DI2 vetoviive Reaali 0,00...3000,00 s 100 =1
10.08 |DI2 paastoviive Reaali 0,00...3000,00 s 100 =1
10.09 |DI3 vetoviive Reaali 0,00...3000,00 S 100 =1
10.10 |DI3 paastoviive Reaali 0,00...3000,00 s 100 =1
10.11 | DI4 vetoviive Reaali 0,00...3000,00 s 100 =1
10.12 |DI4 paastoviive Reaali 0,00...3000,00 s 100 =1
10.13 |DI5 vetoviive Reaali 0,00...3000,00 s 100 =1
10.14 |DI5 paastoviive Reaali 0,00...3000,00 s 100 =1
10.15 |DI6 vetoviive Reaali 0,00...3000,00 s 100 =1
10.16 |DI6 paastoviive Reaali 0,00...3000,00 s 100 =1
10.21 [RO:n tila PB 0000h...FFFFh - 1=
10.22 |RO pakotettu valinta PB 0000h...FFFFh - 1=
10.23 |RO:n pakotetut tiedot PB 0000h...FFFFh - 1=
10.24 |RO1 lahde Bin&érildhde - - 1=
10.25 |RO1 vetoviive Reaali 0,0...3000,0 s 10=1s
10.26 |RO1 paastoviive Reaali 0,0...3000,0 s 10=1s
10.27 |RO2 lahde Bin&érildhde - - 1=
10.28 |RO2 vetoviive Reaali 0,0...3000,0 S 10=1s
10.29 |RO2 paastoviive Reaali 0,0...3000,0 s 10=1s
10.30 |RO3 lahde Bin&érildhde - - 1=
10.31 |RO3 vetoviive Reaali 0,0...3000,0 s 10=1s
10.32 |RO3 paastoviive Reaali 0,0...3000,0 s 10=1s
10.99 [RO/DIO ohjaussana PB 0000h...FFFFh - 1=
10.101 | RO1-kytkentalaskuri Reaali 0...4294967000 - 1=
10.102 | RO2-kytkentalaskuri Reaali 0...4294967000 - 1=1
10.103 | RO3-kytkentalaskuri Reaali 0...4294967000 - 1=
11 Vakio DIO, FI, FO
11.02 | DIO viivastetty tila PB 0000h...FFFFh - 1=
11.03 | DIO pakotusvalinta PB 0000h...FFFFh - 1=
11.04 | DIO pakotusarvot PB 0000h...FFFFh - 1=
11.05 |DIO1-konfiguraatio Luettelo 0,2 - 1=
11.06 |DIO1 I&hddn lahde PB 0000h...FFFFh - 1=
11.07 |DIO1 vetoviive Reaali 0,0...3000,0 s 10=1s
11.08 |DIO1 paastoviive Reaali 0,0...3000,0 s 10=1s
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Nro Nimi Tyyppi Alue Yksikko FbEQq32
11.17 |Dl4-konfiguraatio Luettelo 0...1 - 1=1
11.21 | DI5-konfiguraatio Luettelo - - 1=1
11.38 | Taajuustulon 1 oloarvo Reaali 0...16000 Hz 1=1Hz
11.39 | Taajuustulon 1 skaalattu arvo Reaali -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.42 | Taajuustulon 1 minimi Reaali 0...16000 Hz 1=1Hz
11.43 | Taajuustulon 1 maksimi Reaali 0...16000 Hz 1=1vHz
11.44 |Taajuustulo 1 skaalattu min. Reaali -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.45 |Taaj.tulo 1 skaalattu maks. Reaali -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12 Vakio-Al
12.02 | Al:n pakotettu valinta PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.03 | Al-valvontatoiminto Luettelo - - 1=1
12.04 | Al-valvonnan valinta PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.11 |Al1 oloarvo Reaali 0,000...22,000 mA tai mAtai V 1000 =
0,000...11,000 V 1 yksikko
12.12 | Al1 skaalattu arvo Reaali -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.13 |Al1:n pakotettu arvo Reaali 0,000...22,000 mA tai mAtai V 1000 =
0,000...11,000 V 1 yksikko
12.15 |Al1 yksikén valinta Luettelo - - 1=1
12.16 |Al1 suodatusaika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
12.17 | Al1 minimi Reaali 0,000...22,000 mA tai mA tai V 1000 =
0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.18 | Al1 maksimi Reaali 0,000...22,000 mA tai mA tai V 1000 =
0,000...11,000 V 1 yksikko
12.19 | Al1 skaalattu Al1 minimiin Reaali -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.20 |Al1 skaalattu Al1 maksimiin Reaali -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.21 |Al2 oloarvo Reaali 0,000...20,000 mA tai mA tai V 1000 =
0,000...10,000 V 1 yksikkd
12.22 |Al2 skaalattu arvo Reaali -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.23 | Al2:n pakotettu arvo Reaali 0,000...20,000 mA tai mA tai V 1000 =
0,000...10,000 V 1 yksikkd
12.25 | AI2 yksikén valinta Luettelo - - 1=1
12.26 | Al2 suodatusaika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
12.27 | AI2 minimi Reaali 0,000...22,000 mA tai mA tai V 1000 =
0,000...11,000 V 1 yksikko
12.28 |AI2 maksimi Reaali 0,000...22,000 mA tai mA tai V 1000 =
0,000...11,000 V 1 yksikkd
12.29 | AlI2 skaalattu Al2 minimiin Reaali -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.30 |Al2 skaalattu Al2 maksimiin Reaali -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.101 | Al1:n prosenttiarvo Reaali 0,00...100,00 % 100=1%
12.102 | Al2:n prosenttiarvo Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
13 Vakio-AO
13.02 |AO:n pakotettu valinta PB 0000h...FFFFh - 1=1
13.11 |AO1 oloarvo Reaali 0,000...22,000 tai mA 1000 =1 mA
0,000 ...11000 V
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Nro Nimi Tyyppi Alue Yksikko FbEQq32
13.12 |AO1 lahde Analoginen - - 1=1
léhde
13.13 |AO1:n pakotettu arvo Reaali 0,000...22,000 tai mA 1000 =1 mA
0,000 ...11000 V
13.15 |AO1:n yksikon valinta Luettelo 2,10 - 1=1
13.16 |AO1 suodatusaika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
13.17 |AO1 lahteen minimi Reaali -32768,0...32767,0 - 10=1
13.18 [AO1 lahteen maksimi Reaali -32768,0...32767,0 - 10=1
13.19 |AO1 I&aht6 AO1 lahteen min. Reaali 0,000...22,000 tai mA 1000 = 1 mA
0,000 ...11000 V
13.20 [AO1 laht6 AO1 lahteen maks. Reaali 0,000...22,000 tai mA 1000 = 1 mA
0,000 ...11000 V
13.21 [AO2 oloarvo Reaali 0,000...22,000 mA 1000 = 1 mA
13.22 |AO2 lahde Analoginen - - 1=1
lédhde
13.23 |AO2:n pakotettu arvo Reaali 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.26 |AO2 suodatusaika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
13.27 |AO2 lahteen minimi Reaali -32768,0...32767,0 - 10=1
13.28 [AO2 lahteen maksimi Reaali -32768,0...32767,0 - 10=1
13.29 |AO2 I&ht6 AO2 lahteen min. Reaali 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.30 [AO2 Iaht6 AO2 lahteen maks. Reaali 0,000...22,000 mA 1000 = 1 mA
13.91 [AO1 muistipaikat Reaali -327,68...327,67 - 100 =1
13.92 |AO2 muistipaikat Reaali -327,68...327,67 - 100 =1
15 I/0-laajennusmoduuli
15.01 |Laajennusmoduulin tyyppi Luettelo - - 1=1
15.02 |Havaittu laajennusmoduuli Luettelo - - 1=1
15.04 [RO:n tila PB 0000h...FFFFh - 1=1
15.05 |RO pakotettu valinta PB 0000h...FFFFh - 1=1
15.06 |RO:n pakotetut tiedot PB 0000h...FFFFh - 1=1
15.07 |RO4:n lahde Bin&érildhde - - 1=1
15.08 |RO4:n vetoviive Reaali 0,0...3000,0 S 10=1s
15.09 |RO4:n paastoviive Reaali 0,0...3000,0 s 10=1s
15.10 [RO5:n lahde Bin&érildhde - - 1=
15.11 |RO5:n vetoviive Reaali 0,0...3000,0 S 10=1s
15.12 |RO5:n paastoviive Reaali 0,0...3000,0 s 10=1s
15.13 |ROG6:n lahde Bin&érildhde - - 1=
15.14 |ROB6:n vetoviive Reaali 0,0...3000,0 S 10=1s
15.15 |RO6:n paastoviive Reaali 0,0...3000,0 s 10=1s
15.16 |RO7:n lahde Bin&érildhde - - 1=
15.17 |RO7:n vetoviive Reaali 0,0...3000,0 S 10=1s
15.18 |ROT7:n paastoviive Reaali 0,0...3000,0 s 10=1s
19 Kayttotila
19.01 | Todellinen kayttétila Luettelo - - 1=1
19.11 | Ulk1/Ulk2-valinta Bin&érildhde - - 1=1




Parametrien lisétiedot 415

Nro Nimi Tyyppi Alue Yksikko FbEQq32
19.12 |UIk1 ohjaustila Luettelo - 1=1
19.14 | UIk2 ohjaustila Luettelo - 1=1
19.16 |Paikallinen ohjaustila Luettelo - - 1=1
19.17 |Paikallisen ohjauksen esto Luettelo - - 1=1

20 Kay/seis/suunta

20.01 |Ulk1 komennot Luettelo - - 1=1
20.02 |Ulk1 kéaynnistystapa Luettelo - - 1=1
20.03 |Ulk1 tulo 1 l&ahde Bin&érildhde - - 1=1
20.04 |UIk1 tulo 2 lahde Bin&érildhde - - 1=1
20.05 |Ulk1 tulo 3 lahde Bin&érildhde - - 1=1
20.06 |Ulk2 komennot Luettelo - - 1=1
20.07 |UIk2 kaynnistystapa Luettelo - - 1=1
20.08 |UIK2 tulo 1 lahde Bin&érildhde - - 1=1
20.09 |UIk2 tulo 2 Iahde Bin&érilahde - - 1=1
20.10 |UIK2 tulo 3 lahde Bin&érildhde - - 1=1
20.11 |Kaynninestotapa Luettelo - - 1=1
20.12 |Kayntilupa 1 lahde Bin&érildhde - - 1=1
20.19 |Kaynnistyslupa Bin&érilédhde - - 1=1
20.21 |Suunta Luettelo - - 1=1
20.22 |Pydrityslupa Bin&érildhde - - 1=1
20.25 |Jog-toiminto kayttéon Bin&érildhde - - 1=1
20.26 |Jog 1 kéynnistyksen lahde Binéarilahde - - 1=1
20.27 |Jog 2 kaynnistyksen lahde Bin&érilédhde - - 1=1
21 Kay/seis-tapa
21.01 |Kaynnistystapa Luettelo - - 1=1
21.02 |Magnetointiaika Reaali 0...10000 ms 1=1ms
21.03 |Pysaytystapa Luettelo - - 1=1
21.04 |Hatapysaytystapa Luettelo - - 1=1
21.05 |Hatapysaytyksen lahde Binaérildhde - - 1=1
21.06 |Nollanopeusraja Reaali 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
21.07 |Nollanopeusviive Reaali 0...30000 ms 1=1ms
21.08 |DC-virtasaatoé PB 0000b...0011b - 1=1
21.09 |DC-pidon nopeus Reaali 0,00...1000,00 rpm 100 =1 rpm
21.10 |DC-virtaohje Reaali 0,0...100,0 % 10=1%
21.11 |Jalkimagnetointiaika Reaali 0...3000 S 1=1s
21.14 |Esilammityksen tulon lahde Bin&érilédhde - - 1=1
21.15 |Pre-heating time delay Reaali 10...3000 s 1=1s
21.16 |Esilammitysvirta Reaali 0,0...30,0 % 10=1%
21.18 |Autom. uudelleenkaynn. aika Reaali 0,0,0,1...10,0 s 10=1s
21.19 |Skalaarinen kaynnistystapa Luettelo - - 1=1
21.21 |DC-pidon taajuus Reaali 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz

21.22 |Kaynnistysviive Reaali 0,00...60,00 s 100=1s
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21.23 |Pehmea kaynnistys Reaali - - 1=1
21.24 |Pehmeaén kaynnistyksen virta Reaali 10,0...200,0 % 100=1%
21.25 |Pehmeén kaynnistyksen Reaali 2,0...100,0 % 100=1%

nopeus
21.26 |Momentin tehostusvirta Reaali 15,0...300,0 % 100=1%
21.27 |Momentin tehostusaika Reaali 0,0...60,0 s 10=1s
21.30 |Nopeuskompensoitu Reaali - - 1=1
pysaytystapa
21.31 |Nopeuskompensoitu Reaali 0,00...1000,00 s 100=1s
pysaytysviive
21.32 |Nopeuskompensoitu Reaali 0...100 % 1=1%
pysaytyskynnys
21.34 |Pakota autom. Luettelo - - 1=1
uudelleenkaynnistys
21.35 |Esilammitysteho Reaali 0,00...10,00 kW 100 = 1 kW
21.36 |Esilammitysyksikko Luettelo - - 1=1
22 Nopeusohjeen valinta
22.01 |Rajoittamaton nopeusohje Reaali -30000,00...30000,00 rom 100 =1 rpm
22.11 |Ulk1 nopeusohje 1 Analoginen - - 1=1
l&hde
22.12 |UIk1 nopeusohje 2 Analoginen - - 1=1
léhde
22.13 | UIk1 nopeusfunktio Luettelo - - 1=1
22.18 | Ulk2 nopeusohje 1 Analoginen - - 1=1
léhde
22.19 | UIk2 nopeusohje 2 Analoginen - - 1=1
lédhde
22.20 | Ulk2 nopeusfunktio Luettelo - - 1=1
22.21 | Vakionopeustoiminto PB 00b...11b - 1=1
22.22 |Vakionopeuden valinta 1 Binéaérilédhde - - 1=1
22.23 | Vakionopeuden valinta 2 Biné&arildhde - - 1=1
22.24 |Vakionopeuden valinta 3 Bin&érildhde - - 1=1
22.26 |Vakionopeus 1 Reaali -30000,00...30000,00 rom 100 =1 rpm
22.27 |Vakionopeus 2 Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.28 |Vakionopeus 3 Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.29 |Vakionopeus 4 Reaali -30000,00...30000,00 rom 100 =1 rpm
22.30 |Vakionopeus 5 Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.31 | Vakionopeus 6 Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.32 |Vakionopeus 7 Reaali -30000,00...30000,00 rom 100 =1 rpm
22.41 | Turvanopeusohje Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.42 |Jog 1 nopeusohje Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.43 |Jog 2 nopeusohje Reaali -30000,00...30000,00 rom 100 =1 rpm
22.51 |Kriittiset nopeudet PB 00b...11b - 1=1
22.52 |Kriittinen nopeus 1 alaraja Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.53 |Kriittinen nopeus 1 ylaraja Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
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22.54 |Kriittinen nopeus 2 alaraja Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.55 |Kriittinen nopeus 2 ylaraja Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.56 |Kriittinen nopeus 3 alaraja Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.57 |Kriittinen nopeus 3 ylaraja Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.71 | Moott.potentiometritoiminto Luettelo - - 1=1
22.72 |Moott.pot.metrin alkuarvo Reaali -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.73 |Moott. pot.metrin ylos Bin&érilédhde - - 1=1
22.74 |Moott. pot.metrin alas Bin&érildhde - - 1=1
22.75 |Moott. pot.metrin ramppiaika Reaali 0,0...3600,0 s 10=1s
22.76 |Moott. pot.metrin minimiarvo Reaali -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.77 |Moott. pot.metrin maks.arvo Reaali -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.80 |Moott. pot.met. ohj. oloarvo Reaali -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.86 |Nopeusohjeen 6 oloarvo Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.87 |Nopeusohjeen 7 oloarvo Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm

23 Nopeusohjeen ramppi
23.01 |Nopeusohjeen rampin tulo Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
23.02 |Nopeusohjeen rampin l&ht6 Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
23.11 |Ramppiasetuksen valinta Biné&érilédhde - - 1=1
23.12 |Kiihdytysaika 1 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.13 |Hidastusaika 1 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.14 |Kiihdytysaika 2 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.15 |Hidastusaika 2 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.20 |Kiihdytysaika Jog-toiminnossa Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.21 |Hidastusaika Jog-toiminnossa Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.23 |Hatapysaytyksen aika Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.28 |Saadettava rampin kaltevuus Luettelo - - 1=1
23.29 |Kaltevuuden muutosaika Reaali 2...30000 ms 1=1ms
23.32 |Pyoristyksen aika 1 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.33 |Pydristyksen aika 2 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
24 Nopeusohjeen kasittely

24.01 |Kaytetty nopeusohje Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.02 |Nopeuden oloarvon tak.kytk. Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.03 |Suodatettu nopeusero Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.04 |Kaanteinen nopeusero Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
2411 |Nopeuden liséys Reaali -10000,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
24.12 |Nopeuseron suodatusaika Reaali 0...10000 ms 1=1ms

25 Nopeussaato

25.01 |Momenttiohje nopeussaadosta Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
25.02 |Nopeuden suhteellinen vahv. Reaali 0,00...250,00 - 100 =1

25.03 |Nopeuden integrointiaika Reaali 0,00...1000,00 s 1000=1s
25.04 |Nopeuden derivointiaika Reaali 0,000...10,000 s 1000=1s

25.05 |Derivoinnin suodatusaika Reaali 0...10000 ms 1=1ms
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25.06 |Kiihd. komp. derivointiaika Reaali 0,00...1000,00 s 100=1s
25.07 |Kiihd. komp. suodatusaika Reaali 0,0...1000,0 ms 10=1ms
25.15 |Hat.pys. suhteell. vahvistus Reaali 1,00...250,00 - 100 =1
25.33 | Speed controller autotune Luettelo - - 1=1
25.34 | Speed controller autotune Luettelo - - 1=1

mode
25.37 |Mechanical time constant Reaali 0,00...1000,00 s 100=1s
25.38 |Autotune torque step Reaali 0,00...100,00 % 100=1%
25.39 |Autotune speed step Reaali 0,00...100,00 % 100=1%
25.40 |Autotune repeat times Reaali 1...10 - 1=1
25.53 |Momentin suhteellinen ohje Reaali -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.54 |Momentin integrointiohje Reaali -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.55 |Momentin derivointiohje Reaali -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.56 |Momentin kiihd. kompens. Reaali -30000,0...30000,0 % 10=1%
26 Momenttiohjeketju
26.01 |Momenttiohje mom.saat. Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.02 | Momenttiohje Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.08 | Minimi momenttiohje Reaali -1000,0...0,0 % 10=1%
26.09 |Maksimi momenttiohje Reaali 0,0...1000,0 % 10=1%
26.11 |Momenttiohjeen 1 valinta Analoginen - - 1=1
lahde
26.12 |Momenttiohjeen 2 valinta Analoginen - - 1=1
l&hde
26.13 |Momenttiohjeen 1 toiminto Luettelo 0...5 - 1=1
26.14 |Momenttiohjeen 1/2 valinta Biné&arildhde - - 1=1
26.17 |Mom.ohjeen suodatusaika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
26.18 |Momenttiohjeen nousuaika Reaali 0,000...60,000 s 1000=1s
26.19 |Momenttiohjeen laskuaika Reaali 0,000...60,000 s 1000=1s
26.20 |Torque reversal Luettelo - - 1=1
26.21 |Mom. val. mom. tulo Bin&érildhde - - 1=1
26.22 |Mom. val. nop. tulo Bin&arildhde - - 1=1
26.70 |Momenttiohje 1 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.71 |Momenttiohje 2 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.72 |Momenttiohje 3 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.73 |Momenttiohje 4 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.74 | Momenttiohje rampitettu Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.75 |Momenttiohje 5 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.81 |Ryntdyssuojan vahvistus Reaali 0,0...10000,0 - 10=1
26.82 |Ryntayssuojan integr.aika Reaali 0,0...10,0 s 10=1
28 Taajuusohjeketju
28.01 | Taajuusohje rampin tulo Reaali -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.02 | Taajuusohje rampin 1&ht6 Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.11 |Ulk1 taajuusohje 1 Analoginen - - 1=1
lahde
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28.12 |UIk1 taajuusohje 2 Analoginen - - 1=1
ldhde
28.13 |UIlk1 taajuusfunktio Luettelo - - 1=1
28.15 |UIK2 taajuusohje 1 Analoginen - - 1=1
ldhde
28.16 |UIK2 taajuusohje 2 Analoginen - - 1=1
ldhde
28.17 |UIk2 taajuusfunktio Luettelo - - 1=1
28.21 | Vakiotaajuustoiminto PB 00b...11b - 1=1
28.22 |Vakiotaajuuden 1 valinta Bin&érildhde - - 1=1
28.23 |Vakiotaajuuden 2 valinta Binéarildahde - - 1=1
28.24 |Vakiotaajuuden 3 valinta Bin&érilédhde - - 1=1
28.26 |Vakiotaajuus 1 Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.27 |Vakiotaajuus 2 Reaali -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.28 |Vakiotaajuus 3 Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.29 |Vakiotaajuus 4 Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.30 |Vakiotaajuus 5 Reaali -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.31 |Vakiotaajuus 6 Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.32 |Vakiotaajuus 7 Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.41 |Taajuusohje turvallinen Reaali -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.42 |Jogging 1 frequency ref Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.43 |Jogging 2 frequency ref Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.51 |Kriittiset taajuudet PB 00b...11b - 1=1
28.52 |Kriittinen taajuus 1 alaraja Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.53 |Kriittinen taajuus 1 ylaraja Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.54 |Kriittinen taajuus 2 alaraja Reaali -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.55 |Kriittinen taajuus 2 ylaraja Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.56 |Kriittinen taajuus 3 alaraja Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.57 |Kriittinen taajuus 3 ylaraja Reaali -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.71 |Taajuusrampin asetus Bin&érilédhde - - 1=1
28.72 |Taajuuden kiihdytysaika 1 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.73 |Taajuuden hidastusaika 1 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.74 |Taajuuden kiihdytysaika 2 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.75 |Taajuuden hidastusaika 2 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.76 |Taaj. rampin nollauslahde Biné&arildhde - - 1=1
28.82 |Pyoristyksen aika 1 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.83 |Pyoristyksen aika 2 Reaali 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.92 |Taajuusohje 3 Reaali -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.96 |Taajuusohje 7 Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.97 | Taajuusohje rajoittamaton Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
30 Rajat
30.01 |Rajasana 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.02 |Momenttirajan tila PB 0000h...FFFFh - 1=1
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30.11 | Miniminopeus Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.12 | Maksiminopeus Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.13 | Minimitaajuus Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
30.14 |Maksimitaajus Reaali -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
30.17 |Maksimivirta Reaali 0,00...2,16 A 100=1A
30.18 |Mom.rajan val. Bin&érilédhde - - 1=1
30.19 | Minimimomentti 1 Reaali -1600,0...0,0 % 10=1%
30.20 |Maksimimomentti 1 Reaali 0,0...1600,0 % 10=1%
30.21 |Min.momentin 2 Iahde Analoginen - - 1=1

lahde
30.22 |Maks.momentin 2 l1ahde Analoginen - - 1=1
lahde
30.23 | Minimimomentti 2 Reaali -1600,0...0,0 % 10=1%
30.24 | Maksimimomentti 2 Reaali 0,0...1600,0 % 10=1%
30.26 | Tehoraja moottoriin Reaali 0,00...600,00 % 100=1%
30.27 | Tehoraja vaihtosuuntaajaan Reaali -600,00...0,00 % 100=1%
30.30 |Ylijannitesaato Luettelo - - 1=1
30.31 |Alijannitesaato Luettelo - - 1=1
30.35 |Virran lampdrajoitus Luettelo - - 1=1
30.36 |Nopeusohjeen valinta Biné&arildahde - - 1=1
30.37 |Miniminopeuden léahde Analoginen - - 1=1
lahde
30.38 | Maksiminopeuden lahde Analoginen - - 1=1
lahde
31 Vikatoiminnot

31.01 | Ulkoisen tapahtuman 1 |dhde | Bindérildhde - - 1=1
31.02 |Ulkoisen tapaht. 1 tyyppi Luettelo - - 1=1
31.03 | Ulkoisen tapahtuman 2 lahde | Bin&érildhde - - 1=1
31.04 |Ulkoisen tapaht. 2 tyyppi Luettelo - - 1=1
31.05 |Ulkoisen tapahtuman 3 Idhde | Bin&dérildhde - - 1=1
31.06 |Ulkoisen tapaht. 3 tyyppi Luettelo - - 1=1
31.07 |Ulkoisen tapahtuman 4 |dahde | Bindérildhde - - 1=1
31.08 |Ulkoisen tapaht. 4 tyyppi Luettelo - - 1=1
31.09 |Ulkoisen tapahtuman 5 lahde | Bin&érildhde - - 1=1
31.10 |Ulkoisen tapaht. 5 tyyppi Luettelo - - 1=1
31.11 | Vian kuittauksen valinta Bin&érilédhde - - 1=1
31.12 | Automaattinen kuittaus PB 0000h...FFFFh - 1=1
31.13 | Valittavissa oleva vika Reaali 0000h...FFFFh - 1=1
31.14 | Yritysten maara Reaali 0...5 - 1=
31.15 | Yritysaika yhteensa Reaali 1,0...600,0 s 10=1s
31.16 |Viiveaika Reaali 0,0...120,0 s 10=1s
31.19 |Moottorin vaihekatkos Luettelo - - 1=
31.21 | Sy6ton vaihekatkos Luettelo - - 1=
31.22 | STO-ilmoitus kay/seis Luettelo - - 1=
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31.23 |Kaapelointi- tai maasulkuvika Luettelo - - 1=1
31.24 |Moottorin jumisuoja Luettelo - - 1=1
31.25 |Jumin virtaraja Reaali 0,0...1600,0 % 10=1%
31.26 |Jumin nopeusraja Reaali 0,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.27 |Jumin taajuusraja Reaali 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
31.28 |Jumiaika Reaali 0...3600 s 1=1s
31.30 |Ylinopeusraja Reaali 0,00...10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.31 |Taajuuden laukaisumarginaali Reaali 0,00...10000,0 Hz 100 =1Hz
31.32 |Hatarampin valvonta Reaali 0...300 % 1=1%
31.33 |Hatarampin valvontaviive Reaali 0...100 s 1=1s
31.35 |Paapuhaltimen vikatoiminto Luettelo - - 1=1

32 Valvonta

32.01 |Valvontatila PB 0000...0111b - 1=1

32.05 |Valvontatoiminto 1 Luettelo - - 1=1

32.06 |Valvonnan 1 toiminto Luettelo - - 1=1

32.07 |Valvonnan 1 signaali Analoginen - - 1=1

lédhde

32.08 |Valvonnan 1 suodatusaika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s

32.09 |Valvonnan 1 alaraja Reaali -21474836,00... - 100 =1
21474836,00

32.10 |Valvonnan 1 ylaraja Reaali -21474836,00... - 100 =1
21474836,00

32.11 [Valvonnan 1 hystereesi Reaali 0,00...100000,00 - 100 =1
32.15 |Valvontatoiminto 2 Luettelo - - 1=1
32.16 |Valvonnan 2 toiminto Luettelo - - 1=1
32.17 |Valvonnan 2 signaali Analoginen - - 1=1

ldhde
32.18 |Valvonnan 2 suodatusaika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
32.19 |Valvonnan 2 alaraja Reaali -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.20 |Valvonnan 2 ylaraja Reaali -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.21 |Valvonnan 2 hystereesi Reaali 0,00...100000,00 - 100 =1
32.25 |Valvontatoiminto 3 Luettelo - - 1=1
32.26 |Valvonnan 3 toiminto Luettelo - - 1=1
32.27 |Valvonnan 3 signaali Analoginen - - 1=1
ldhde
32.28 |Valvonnan 3 suodatusaika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
32.29 |Valvonnan 3 alaraja Reaali -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.30 |Valvonnan 3 ylaraja Reaali -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.31 |Valvonnan 3 hystereesi Reaali 0,00...100000,00 - 100 =1
32.35 |Valvontatoiminto 4 Luettelo - - 1=1
32.36 |Valvonnan 4 toiminto Luettelo - - 1=1
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32.37 |Valvonnan 4 signaali Analoginen - - 1=1
léhde
32.38 |Valvonnan 4 suodatusaika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
32.39 |Valvonnan 4 alaraja Reaali -21474836,00... - 100=1
21474836,00
32.40 |Valvonnan 4 ylaraja Reaali -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.41 |Valvonnan 4 hystereesi Reaali 0,00...100000,00 - 100 =1
32.45 |Valvontatoiminto 5 Luettelo - - 1=1
32.46 |Valvonnan 5 toiminto Luettelo - - 1=1
32.47 |Valvonnan 5 signaali Analoginen - - 1=1
lédhde
32.48 |Valvonnan 5 suodatusaika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
32.49 |Valvonnan 5 alaraja Reaali -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.50 |Valvonnan 5 ylaraja Reaali -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.51 |Valvonnan 5 hystereesi Reaali 0,00...100000,00 - 100 =1
32.55 |Valvontatoiminto 6 Luettelo - - 1=1
32.56 |Valvonnan 6 toiminto Luettelo - - 1=1
32.57 |Valvonnan 6 signaali Analoginen - - 1=1
léhde
32.58 |Valvonnan 6 suodatusaika Reaali 0,000...30,000 S 1000=1s
32.59 |Valvonnan 6 alaraja Reaali -21474836,00... - 100=1
21474836,00
32.60 |Valvonnan 6 ylaraja Reaali -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.61 |Valvonnan 6 hystereesi Reaali 0,00...100000,00 - 100=1
34 Ajastetut toiminnot
34.01 | Ajastintoimintojen tila PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.02 |Ajastimen tila PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.04 |Kauden/poikkeuspaivan tila PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.10 |Ajastetut toiminnot kaytésséa Bin&érildhde - - 1=1
34.11 | Ajastimen 1 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.12 | Ajastimen 1 kdynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.13 |Ajastimen 1 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.14 | Ajastimen 2 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=
34.15 | Ajastimen 2 kdynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.16 |Ajastimen 2 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.17 | Ajastimen 3 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=
34.18 | Ajastimen 3 kdynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.19 |Ajastimen 3 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.20 |Ajastimen 4 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=
34.21 | Ajastimen 4 kdynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.22 |Ajastimen 4 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
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34.23 | Ajastimen 5 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.24 | Ajastimen 5 kdynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.25 |Ajastimen 5 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.26 |Ajastimen 6 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.27 |Ajastimen 6 kdynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.28 |Ajastimen 6 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.29 |Ajastimen 7 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.30 |Ajastimen 7 kdynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.31 |Ajastimen 7 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.32 |Ajastimen 8 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.33 | Ajastimen 8 kdynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.34 |Ajastimen 8 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.35 |Ajastimen 9 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.36 |Ajastimen 9 kdynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.37 |Ajastimen 9 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.38 |Ajastimen 10 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.39 |Ajastimen 10 kaynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.40 |Ajastimen 10 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.41 |Ajastimen 11 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.42 | Ajastimen 11 kaynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.43 |Ajastimen 11 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.44 | Ajastimen 12 konfiguraatio PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.45 | Ajastimen 12 kaynnistysaika Aika 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.46 |Ajastimen 12 kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.60 |Kauden 1 alkupdivamaara Paivays - - 1=1pv
34.61 |Kauden 2 alkupdivamaara Paivays - - 1=1pv
34.62 |Kauden 3 alkupaivamaara Paivays - - 1=1pv
34.63 |Kauden 4 alkupaivamaara Paivays - - 1=1pv
34.70 |Aktiivisten poikkeusten méaara Reaali 0...16 - 1=1
34.71 | Poikkeustyypit PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.72 |Poikkeuksen 1 alku Paivays - - 1=1pv
34.73 |Poikkeuksen 1 pituus Reaali 0...60 pv 1=1pv
34.74 |Poikkeuksen 2 alku Paivays - - 1=1pv
34.75 |Poikkeuksen 2 pituus Reaali 0...60 pv 1=1pv
34.76 |Poikkeuksen 3 alku Paivays - - 1=1pv
34.77 |Poikkeuksen 3 pituus Reaali 0...60 pv 1=1pv
34.78 |Poikkeuspaiva 4 Paivays - - 1=1pv
34.79 |Poikkeuspaiva 5 Paivays - - 1=1pv
34.80 |Poikkeuspaiva 6 Paivays - - 1=1pv
34.81 |Poikkeuspaiva 7 Paivays - - 1=1pv
34.82 |Poikkeuspaiva 8 Paivays - - 1=1pv
34.83 |Poikkeuspaiva 9 Paivays - - 1=1pv
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34.84 | Poikkeuspaiva 10 Paivays - - 1=1pv
34.85 |Poikkeuspaiva 11 Paivays - - 1=1pv
34.86 | Poikkeuspaiva 12 Paivays - - 1=1pv
34.87 | Poikkeuspaiva 13 Paivays - - 1=1pv
34.88 |Poikkeuspaiva 14 Paivays - - 1=1pv
34.89 | Poikkeuspaiva 15 Paivays - - 1=1pv
34.90 |Poikkeuspaiva 16 Paivays - - 1=1pv
34.100 |Ajastettu toiminto 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.101 | Ajastettu toiminto 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.102 | Ajastettu toiminto 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.110 | Tehostusaikatoiminto PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.111 | Tehostusajan aktivoinnin Bin&érildhde - - 1=1

lahde
34.112 |Lisaajan kesto Kesto 00 00:00...07 00:00 - 1=1min
35 Moottorin lamposuojaus
35.01 | Moottorin arvioitu Iampétila Reaali -60...1 000 °C tai °C tai °F 1=1°
-76...1 832 °F
35.02 | Mitattu lampétila 1 Reaali -60...5000 °C tai °C, °Ftai | 1 =1 yksikkd
-76...9032 °F, ohm
0 ohm tai
[35.12] ohm
35.03 | Mitattu lampétila 2 Reaali -60...5000 °C tai °C,°Ftai | 1 =1 yksikkd
-76...9032 °F, ohm
0 ohm tai
[35.22] ohm
35.05 | Moottorin ylikuorm.taso Reaali 0,0...300,0 % 10=1%

35.11 |Lampédtilan 1 1ahde Luettelo - - 1=1

35.12 |Lampétilan 1 vikaraja Reaali -60...5000 °C tai °C,°Ftai | 1 =1 yksikkd
-76...9 032 °F ohm

35.13 |Lampétilan 1 varoitusraja Reaali -60...5000 °C tai °C, °Ftai | 1 =1 yksikkd
-76...9 032 °F ohm

35.14 |Lampétilan 1 Al-lahde Analoginen - - 1=1

léhde

35.21 |Lampétilan 2 1ahde Luettelo - - 1=1

35.22 |Lampdtilan 2 vikaraja Reaali -60...5000 °C tai °C, °F tai | 1 = 1 yksikko
-76...9 032 °F ohm

35.23 |Lampétilan 2 varoitusraja Reaali -60...5000 °C tai °C,°Ftai | 1 =1 yksikkd
-76...9 032 °F ohm

35.24 |Lampdtilan 2 Al-lahde Analoginen - - 1=1

lédhde

35.50 |Moott. ympariston lampdtila Reaali -60...100 °C tai °C 1=1°
-76...212 °F

35.51 | Moottorin kuormituskayra Reaali 50...150 % 1=1%

35.52 | Tyhjakayntikuorma Reaali 25...150 % 1=1%

35.53 |Rajataajuus Reaali 1,00...500,00 Hz 100 =1Hz

35.54 | Moott. nimellislampdt. nousu Reaali 0...300 °C tai 32...572 °F | °C tai °F 1=1°

35.55 | Moottorin lampdaikavakio Reaali 100...10000 s 1=1s
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35.56 |Moottorin ylikuorm.toiminto Luettelo - - 1=1
35.57 |Moottorin ylikuorm.luokka Luettelo - - 1=1

36 Kuormitusanalyysi
36.01 |PVL signaalilahde Analoginen - - 1=1
ldhde
36.02 |PVL suodatusaika Reaali 0,00...120,00 s 100=1s
36.06 |AL2 signaalilahde Analoginen - - 1=
ldhde
36.07 |AL2 signaalin skaalaus Reaali 0,00...32767,00 - 100 =1
36.09 |Nollaa kirjaustoiminnot Luettelo - - 1=1
36.10 |PVL huippuarvo Reaali -32768,00...32767,00 - 100 =1
36.11 [PVL huippuarvon paivays Tieto 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.12 | PVL huippuarvon kellonaika Tieto - - 1=1
36.13 |PVL huippuarvon virta Reaali -32768,00...32767,00 A 100=1A
36.14 |PVL huippuarvon tasajannite Reaali 0,00...2000,00 \Y 100=1V
36.15 |PVL huippuarvon nopeus Reaali -30000,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
36.16 |PVL nollauspaivamaara Tieto 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.17 |PVL nollauksen kellonaika Tieto - - 1=1
36.20 |AL10-10 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1%
36.21 |AL110-20 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.22 |AL120-30% Reaali 0,00...100,00 % 100 =1 %
36.23 |AL130-40 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1%
36.24 |AL140-50 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.25 |AL150 - 60 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.26 |AL160-70 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1%
36.27 |AL170-80 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.28 |AL180-90 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.29 |AL1yli90 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1%
36.40 |AL20-10 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.41 |AL210-20 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.42 |AL220-30 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1%
36.43 |AL2 30-40 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.44 |AL240-50 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.45 |AL2 50 - 60 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1%
36.46 |AL260-70 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.47 |AL270-80 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.48 |AL280-90 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1%
36.49 |AL2 yli 90 % Reaali 0,00...100,00 % 100=1 %
36.50 |AL2 nollauspaivamaara Tieto 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.51 |AL2 nollauksen kellonaika Tieto - - 1=1

37 Kuormituskayra

37.01 |ULC-4hdon tilasana PB 0000h...FFFFh | - | 1=1
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37.02 |KK-valvontasignaali Analoginen - - 1=1
léhde
37.03 |KK-ylikuormitustoiminnot Luettelo - - 1=1
37.04 |KK-alikuormitustoiminnot Luettelo - - 1=1
37.11 |KK-nopeustaulupiste 1 Reaali -30000,0...30000,0 rpm 10 =1 rpm
37.12 |KK-nopeustaulupiste 2 Reaali -30000,0...30000,0 rom 10=1rpm
37.13 | KK-nopeustaulupiste 3 Reaali -30000,0...30000,0 rpm 10=1rpm
37.14 |KK-nopeustaulupiste 4 Reaali -30000,0...30000,0 rpm 10 =1 rpm
37.15 |KK-nopeustaulupiste 5 Reaali -30000,0...30000,0 rom 10=1rpm
37.16 |KK-taajuustaulupiste 1 Reaali -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.17 |KK-taajuustaulupiste 2 Reaali -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.18 |KK-taajuustaulupiste 3 Reaali -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.19 |KK-taajuustaulupiste 4 Reaali -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.20 |KK-taajuustaulupiste 5 Reaali -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.21 |KK-alikuormituspiste 1 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.22 |KK-alikuormituspiste 2 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.23 | KK-alikuormituspiste 3 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.24 |KK-alikuormituspiste 4 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.25 |KK-alikuormituspiste 5 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.31 | KK-ylikuormituspiste 1 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.32 | KK-ylikuormituspiste 2 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.33 | KK-ylikuormituspiste 3 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.34 |KK-ylikuormituspiste 4 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.35 |KK-ylikuormituspiste 5 Reaali -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.41 |KK-ylikuormitusajastin Reaali 0,0...10000,0 s 10=1s
37.42 | KK-alikuormitusajastin Reaali 0,0...10000,0 s 10=1s
40 Prosessi PID sarja 1
40.01 |PID-l1ahdén oloarvo Reaali -200000,00...200000,00 % 100 = 1 PID-
asiakasyk-
sikkd
40.02 |PID-takaisinkytkenn. oloarvo Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 =1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
40.03 |PID-ohjearvon oloarvo Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
40.04 |PID-eroarvon oloarvo Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
40.05 | Trimmattu PID-ohje oloarvo Reaali -32768...32768 - 1=1
40.06 |PID-tilasana PB 0000h...FFFFh - 1=1
40.07 |PID-saadon kayttotila Luettelo - - 1=1
40.08 |Sarja 1 takaisinkytk. 1 lahde Analoginen - - 1=1
lahde
40.09 |Sarja 1 takaisinkytk. 2 lahde Analoginen - - 1=1
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40.10 |Sarja 1 takaisinkytkenta Luettelo - - 1=1
40.11 |Sarja 1 tak.kytk. suodat.aika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
40.14 |Sarja 1 ohjearvon skaalaus Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.15 |Sarja 1 1ahddn skaalaus Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.16 |Sarja 1 ohjearvon 1 lahde Analoginen - - 1=1

ldhde
40.17 |Sarja 1 ohjearvon 2 lahde Analoginen - - 1=1
ldhde
40.18 |Sarja 1 ohjearvotoiminto Luettelo - - 1=1
40.19 |Sarja 1 sis. ohjearv. valinta 1 | Bindérildhde - - 1=1
40.20 |Sarja 1 sis. ohjearv. valinta 2 | Bin&érildhde - - 1=1
40.21 |Sarja 1 sisdinen ohjearvo 1 Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
40.22 |Sarja 1 sisdinen ohjearvo 2 Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
40.23 |Sarja 1 sisdinen ohjearvo 3 Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
40.24 |Sarja 1 sisdinen ohjearvo 0 Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
40.26 |Sarja 1 ohjearvo minimi Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- 100 =1
akasyk-
sikot
40.27 |Sarja 1 ohjearvo maksimi Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- 100 =1
akasyk-
sikot
40.28 |Sarja 1 ohjearvon nousuaika Reaali 0,0...1800,0 S 10=1s
40.29 |Sarja 1 ohjearvon laskuaika Reaali 0,0...1800,0 s 10=1s
40.30 |Sarja 1 ohjearvon jaadytys Biné&arildahde - - 1=1
40.31 |Sarja 1 eroarvon invertointi Bin&érilédhde - - 1=1
40.32 |Sarja 1 vahvistus Reaali 0,10...100,00 - 100 =1
40.33 |Sarja 1 integrointiaika Reaali 0,0...9999,0 s 10=1s
40.34 |Sarja 1 derivointiaika Reaali 0,000...10,000 s 1000=1s
40.35 |Sarja 1 deriv. suodatusaika Reaali 0,0...10,0 s 10=1s
40.36 |Sarja 1 lahdén minimi Reaali -200000,00...200000,00 - 10=1
40.37 |Sarja 1 1ahddn maksimi Reaali -200000,00...200000,00 - 10=1
40.38 |Sarja 1 1ahdon jaadytys Bin&érildhde - - 1=1
40.39 |Sarja 1 hystereesi Reaali 0...... 200000,0 - 10=1
40.40 |Sarja 1 hyster.alueen viive Reaali 0,0...3600,0 S 10=1s
40.43 |Sarja 1 nukkumistaso Reaali 0,0...200000,0 - 10=1
40.44 |Sarja 1 nukkumisviive Reaali 0,0...3600,0 s 10=1s
40.45 |Sarja 1 nukkum. tehostusaika Reaali 0,0...3600,0 s 10=1s
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40.46 |Sarja 1 nukkum. tehost.ohje Reaali 0,0...200000,0 PID-asi- | 10 =1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
40.47 |Sarja 1 herdamisen eroarvo Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 =1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
40.48 |Sarja 1 heraamisviive Reaali 0,00...60,00 s 100=1s
40.49 |Sarja 1 saatimen ohitus Biné&arildhde - - 1=1
40.50 |Sarja 1 ohitusohjeen valinta Analoginen - - 1=1
lédhde
40.51 |Sarja 1 trimmaus Luettelo - - 1=1
40.52 |Sarja 1 trimmauksen valinta Luettelo - - 1=1
40.53 |Sarja 1 trimmausohj. valinta Luettelo - - 1=1
40.54 |Sarja 1 trimmausyhdistelma Reaali 0,000...1,000 - 1000 =1
40.55 |Sarja 1 trimmauksen saato Reaali -100,000...100,000 - 1000 =1
40.56 |Sarja 1 trimmauslahde Luettelo - - 1=1
40.57 |PID-sarja 1/ 2 valinta Biné&arildahde - - 1=1
40.58 |Sarja 1 - kasvata estoa Bin&érildhde - - 1=1
40.59 |Sarja 1 - pienenna estoa Bin&érildhde - - 1=1
40.60 |Sarja 1 PID-aktivoinnin lahde | Bin&érildhde - - 1=1
40.61 |Asetusarvon todellinen Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
skaalaus
40.62 |PID - sisaisen asetusarvon Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
oloarvo akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
40.79 |Sarjan 1 yksikot Luettelo - - 1=1
40.80 |Sarja 1 PID-Iahdén min. 1ahde Luettelo - - 1=1
40.81 |Sarja 1 PID-lahddn maks. Luettelo - - 1=1
lahde
40.89 |Sarjan 1 asetusarvon kerroin Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.90 |Sarjan 1 tak.kytk. kerroin Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.91 |Tak.kytken. muistipaikat Reaali -327,68...327,67 - 100=1
40.92 |Ohjearvon muistipaikat Reaali -327,68...327,67 - 100=1
40.96 |PID-saadon lahté % Reaali -100,00...100,00 % 100 =1
40.97 |PID-takaisinkytkenta % Reaali -100,00...100,00 % 100 =1
40.98 |Prosessi PID asetusarvo % Reaali -100,00...100,00 % 100=1
40.99 |Prosessi PID eroarvo % Reaali -100,00...100,00 % 100=1
41 Prosessi PID sarja 2
41.08 |Sarja 2 takaisinkytk. 1 lahde Analoginen - - 1=1
lédhde
41.09 |Sarja 2 takaisinkytk. 2 lahde Analoginen - - 1=1
lédhde
41.10 |Sarja 2 takaisinkytkenta Luettelo - - 1=1
41.11 |Sarja 2 tak.kytk. suodat.aika Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
41.14 |Sarja 2 ohjearvon skaalaus Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.15 |Sarja 2 1ahdon skaalaus Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
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41.16 |Sarja 2 ohjearvon 1 lahde Analoginen - - 1=1
lédhde
41.17 |Sarja 2 ohjearvon 2 lahde Analoginen - - 1=1
ldhde
41.18 |Sarja 2 ohjearvotoiminto Luettelo - - 1=1
41.19 |Sarja 2 sis. ohjearv. valinta 1 | Bin&drildhde - - 1=1
41.20 |Sarja 2 sis. ohjearv. valinta 2 | Bindérildhde - - 1=1
41.21 |Sarja 2 sisainen ohjearvo 1 Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikkd sikkd
41.22 |Sarja 2 sisainen ohjearvo 2 Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
41.23 |Sarja 2 sisainen ohjearvo 3 Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 =1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
41.24 |Sarja 2 sisainen ohjearvo 0 Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
41.26 |Sarja 2 ohjearvo minimi Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- 100 =1
akasyk-
sikot
41.27 |Sarja 2 ohjearvo maksimi Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- 100 =1
akasyk-
sikot
41.28 |Sarja 2 ohjearvon nousuaika Reaali 0,0...1800,0 s 10=1s
41.29 |Sarja 2 ohjearvon laskuaika Reaali 0,0...1800,0 s 10=1s
41.30 |Sarja 2 ohjearvon jaadytys Bin&érilédhde - - 1=1
41.31 |Sarja 2 eroarvon invertointi Binéarildhde - - 1=1
41.32 |Sarja 2 vahvistus Reaali 0,01...100,00 - 100 =1
41.33 |Sarja 2 integrointiaika Reaali 0,0...9999,0 s 10=1s
41.34 |Sarja 2 derivointiaika Reaali 0,000...10,000 s 1000=1s
41.35 | Sarja 2 deriv. suodatusaika Reaali 0,0...10,0 s 10=1s
41.36 |Sarja 2 lahddn minimi Reaali -200000,00...200000,00 - 10=1
41.37 |Sarja 2 lahdén maksimi Reaali -200000,00...200000,00 - 10=1
41.38 |Sarja 2 lahdon jaadytys Binéaérilahde - - 1=1
41.39 |Sarja 2 hystereesi Reaali 0...... 200000,0 - 10=1
41.40 |Sarja 2 hyster.alueen viive Reaali 0,0 ...3600,0 s 10=1s
41.43 | Sarja 2 nukkumistaso Reaali 0,0...200000,0 - 10=1
41.44 |Sarja 2 nukkumisviive Reaali 0,0...3600,0 s 10=1s
41.45 |Sarja 2 nukkum. tehostusaika Reaali 0,0...3600,0 s 10=1s
41.46 |Sarja 2 nukkum. tehost.ohje Reaali 0,0...200000,0 PID-asi- | 10 =1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
41.47 |Sarja 2 herdamisen eroarvo Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
41.48 |Sarja 2 herdamisviive Reaali 0,00...60,00 S 100=1s
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41.49 |Sarja 2 saatimen ohitus Bin&érildhde - - 1=1
41.50 |Sarja 2 ohitusohjeen valinta Analoginen - - 1=1

lédhde
41.51 |Sarja 2 trimmaus Luettelo - - 1=1
41.52 |Sarja 2 trimmauksen valinta Luettelo - - 1=1
41.53 |Sarja 2 trimmausohj. valinta Analoginen - - 1=1
léhde
41.54 |Sarja 2 trimmausyhdistelma Reaali 0,000...1,000 - 1000 =1
41.55 |Sarja 2 trimmauksen saato Reaali -100,000...100,000 - 1000 =1
41.56 |Sarja 2 trimmauslahde Luettelo - - 1=1
41.58 |Sarja 2 - kasvata estoa Bin&arildhde - - 1=1
41.59 |Sarja 2 - pienenna estoa Bin&érilédhde - - 1=1
41.60 |Sarja 2 PID-aktivoinnin lahde | Bindérildhde - - 1=1
41.79 |Sarjan 2 yksikéot Luettelo - - 1=1
41.80 |Sarja 2 PID-1ahdén min. 1ahde Luettelo - - 1=1
41.81 |Sarja 2 PID-lahddn maks. Luettelo - - 1=1
lahde
41.89 |Sarjan 2 asetusarvon kerroin Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.90 |Sarjan 2 tak.kytk. kerroin Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
43 Jarrukatkoja
43.01 |Jarruvastuksen lampdtila Reaali 0,0...120,0 % 10=1%
43.06 |Jarrukatkoja kayttoon Luettelo - - 1=1
43.07 |Jarrukatk. kdynninaikainen Bin&érildhde - - 1=1
lupa
43.08 |Jarruvast. lampoaikavakio Reaali 0...10000 s 1=1s
43.09 |Jarruv. jatkuva tehonkesto Reaali 0,00...10000,00 kW 100 = 1 kW
43.10 |Jarruvastuksen resistanssi Reaali 0,0...1000,0 Ohm 10 =1 ohm
43.11 |Jarruvastuksen vikaraja Reaali 0...150 % 1=1%
43.12 |Jarruvastuksen varoitusraja Reaali 0...150 % 1=1%
44 Mekaanisen jarrun ohjaus
44.01 |Jarrun ohjaustila PB 0000h...FFFFh - 1=1
44.06 |Jarrun ohjaus kayttéon Bin&érilédhde - - 1=1
44.08 |Jarrun avausviive Reaali 0,00...5,00 s 100=1s
44.13 |Jarrun sulkemisviive Reaali 0,00...60,00 s 100=1s
44 .14 |Jarrun sulkemistaso Reaali 0,00...1000,00 rom 100 =1 rpm
45 Energiatehokkuus
45.01 |Saastetty energia GWh Reaali 0...65535 GWh 1=1GWh
45.02 |Saastetty energia MWh Reaali 0...999 MWh 1=1MWh
45.03 |Saastetty energia kWh Reaali 0,0...999,9 kWh 10 =1 kWh
45.04 |Saastetty energia Reaali 0,0...214748368,0 kWh 10 =1kWh
45.05 |Rahanséaasto tuhansissa Reaali 0...4294967295 tuhatta | (maari- 1=
tettd- | 1 rahayksikkd

vissa)
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45.06 |Rahansaasto Reaali 0,00...999,99 (maari- 100 =
tettd- | 1 rahayksikkd
vissa)

45.07 |Saastetty maara Reaali 0,00...21474830,08 (maari- 100 =
tettd- | 1 rahayksikkd
vissa)

45.08 |Vahentynyt CO2 kilotonneina Reaali 0...65535 kilotonni | 1 = 1 kilotonni

45.09 |Vahentynyt CO2 tonneina Reaali 0,0...999,9 tonni 10 = 1 tonni

45.10 |Saastetty CO2 yhteensa Reaali 0,0...214748304,0 tonni 10 =1 tonni

45.11 |Energian optimointi Luettelo - - 1=1

45.12 |Energiatariffi 1 Reaali 0,000...4294966,296 (maari- 1000 =
tettéd- | 1 rahayksikkd
vissd)

45.13 |Energiatariffi 2 Reaali 0,000...4294966,296 (maari- 1000 =
tettéd- | 1 rahayksikkd
vissd)

45.14 | Tariffin valinta Bin&érildhde - - 1=1

45.18 |CO2-muuntokerroin Reaali 0,000...65,535 tn/ MWh 1000 =

1 tn/MWh

45.19 |Vertailuteho Reaali 0,00...10000000,00 kw 10 =1 kW

45.21 |Nollaa energialaskelmat Luettelo - - 1=

45.24 |Tehon tuntikohtainen Reaali -3000,00...3000,00 kW 1=1kW

huippuarvo

45.25 | Tehon tuntikohtainen Reaali -

huippuaika

45.26 |Tuntikohtainen Reaali -3000,00...3000,00 kWh 1=1kWh

kokonaisenergia
(nollattavissa)

45.27 | Tehon paivakohtainen Reaali -3000,00...3000,00 kW 1=1kW

huippuarvo (nollattavissa)

45.28 | Tehon paivakohtainen Reaali -

huippuaika

45.29 |Paivakohtainen Reaali -30000,00...30000,00 kwh 1=1kWh

kokonaisenergia (nollattava)

45.30 |Edellisen paivan Reaali -30000,00...30000,00 kWh 1=1kWh

kokonaisenergia

45.31 | Tehon kuukausikohtainen Reaali -3000,00...3000,00 kW 1=1kW

huippuarvo (nollattavissa)

45.32 | Tehon kuukausikohtainen Reaali 1/1/1980...6/5/2159 -

huippupaivamaara

45.33 | Tehon kuukausikohtainen Reaali - -

huippuaika

45.34 |Kuukausikohtainen Reaali -1000000,00... kwh 1=1kWh

kokonaisenergia 1000000,00
(nollattavissa)
45.35 |Edellisen kuukauden Reaali -1000000,00... kwh 1=1kWh
kokonaisenergia 1000000,00
45.36 |Elinian huipputehon arvo Reaali -3000,00...3000,00 kW 1=1kW
45.37 |Elinian huipputehon Reaali 1/1/1980...6/5/2159 -

paivamaara
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45.38 |Elinian huipputehon aika Reaali - -
46 Valvonta-/skaalausasetukset
46.01 |Nopeuden skaalaus Reaali 0,10...30000,00 rom 100 =1 rpm
46.02 |Taajuuden skaalaus Reaali 0,10...1000,00 Hz 100 =1Hz
46.03 |Momentin skaalaus Reaali 0,1...1000,0 % 10=1%
46.04 |Tehon skaalaus Reaali 0,10...30000,00 - 10=1
46.05 |Virran skaalaus Reaali 0...30000 A 1=1A
46.06 |Nopeusohjeen nollaskaalaus Reaali 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.07 |Taajuusohjeen nollaskaalaus Reaali 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
46.11 | Moottorin nopeuden suodatus Reaali 2...20000 ms 1=1ms
46.12 |Lahtétaajuuden suodatus Reaali 2...20000 ms 1=1ms
46.13 |Moottorin momentin suodatus Reaali 2...20000 ms 1=1ms
46.14 |Tehon suodatusaika Reaali 2...20000 ms 1=1ms
46.21 |Nopeus ohjearv. hystereesi Reaali 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.22 |Taajuus ohjearv. hystereesi Reaali 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
46.23 |Momentti ohjearv. hystereesi Reaali 0,0...300,0 % 1=1%
46.31 |Nopeuden ylaraja Reaali 0,00...30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.32 |Taajuuden ylaraja Reaali 0,00...1000,00 Hz 100=1Hz
46.33 |Momentin ylaraja Reaali 0,0...1600,0 % 10=1%
46.41 |kWh-pulssiskaalaus Reaali 0,001...1000,000 kWh 1000 = 1 kWh
46.43 | Tehon desimaalit Reaali 0...3 - 1=1
46.44 |Virran desimaalit Reaali 0...3 - 1=1
47 Muistipaikat
47.01 |Muistipaikka 1 real32 Reaali -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.02 |Muistipaikka 2 real32 Reaali -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.03 |Muistipaikka 3 real32 Reaali -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.04 |Muistipaikka 4 real32 Reaali -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.11 |Muistipaikka 1 int32 Reaali -2147483648... - 1=1
2147483647
47.12 |Muistipaikka 2 int32 Reaali -2147483648... - 1=1
2147483647
47.13 |Muistipaikka 3 int32 Reaali -2147483648... - 1=1
2147483647
47.14 |Muistipaikka 4 int32 Reaali -2147483648... - 1=1
2147483647
47.21 |Muistipaikka 1 int16 Reaali -32768...32767 - 1=1
47.22 |Muistipaikka 2 int16 Reaali -32768...32767 - 1=1
47.23 |Muistipaikka 3 int16 Reaali -32768...32767 - 1=1
47.24 |Muistipaikka 4 int16 Reaali -32768...32767 - 1=1
49 Paneelin yhteyskatko
49.01 |Asemanumero Reaali 1...32 - 1=1
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49.03 |Vaylan nopeus Luettelo - - 1=1
49.04 |Tiedonsiirtokatkoksen aika Reaali 0,3...3000,0 s 10=1s
49.05 | Tiedonsiirtokatkostoiminto Luettelo - - 1=1
49.06 |Asetusten paivitys Luettelo - - 1=1
49.19 |Peruspaneelin kotinakyma 1 Luettelo - - 1=1
49.20 |Peruspaneelin kotindkyma 2 Luettelo - - 1=1
49.21 |Peruspaneelin kotindkyma 3 Luettelo - - 1=1
49.219 | Peruspaneelin kotindkyma 4 Luettelo - - 1=1
49.220 | Peruspaneelin kotindkyma 5 Luettelo - - 1=1
49.221 | Peruspaneelin kotindkyma 6 Luettelo - - 1=1
50 Kenttavaylasovitin (KVS)

50.01 |KVS A kayttdon Luettelo - - 1=1
50.02 |KVS A tiedonsiirron valvonta Luettelo - - 1=1
50.03 |KVS A tiedons.katk. viive Reaali 0,3...6553,5 s 10=1s
50.04 |KVS Aohjeen 1 tyyppi Luettelo - - 1=1
50.05 |KVS Aohjeen 2 tyyppi Luettelo - - 1=1
50.06 |KVS Atilasanan valinta Luettelo - - 1=1
50.07 |KVS Aoloarvon 1 tyyppi Luettelo - - 1=1
50.08 |KVS A oloarvon 2 tyyppi Luettelo - - 1=1
50.09 |KVS Atilasanan lapin. lahde Analoginen - - 1=1
ldhde
50.10 |KVS Aoloarv. 1 Iapin. 1ahde Analoginen - - 1=1
lédhde
50.11 [KSV Aoloarv. 2 lapin. lahde Analoginen - - 1=1
ldhde
50.12 |KVS A testitila Luettelo - - 1=1
50.13 |KVS A ohjaussana Tieto 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
50.14 |KVS A ohje 1 Reaali -2147483648... - 1=1
2147483647
50.15 |KVS Aohje 2 Reaali -2147483648... - 1=1
2147483647
50.16 |KVS Atilasana Tieto 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
50.17 |KVS Aoloarvo 1 Reaali -2147483648... - 1=1
2147483647
50.18 |KVS Aoloarvo 2 Reaali -2147483648... - 1=1
2147483647
51 KVS A asetukset
51.01 |KVS A tyyppi Luettelo - - 1=1
51.02 |KVS A parametri 2 Reaali 0...65535 - 1=1
51.26 |KVS A parametri 26 Reaali 0...65535 - 1=1
51.27 |KVS A parametrien paivitys Luettelo - - 1=1
51.28 |KVS A param.taulukon versio Tieto - - 1=1
51.29 |KVS A taaj.muutt tyyppikoodi Reaali 0...65535 - 1=1
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51.30 |KVS A kuvaustiedost. versio Reaali 0...65535 - 1=1
51.31 | D2FBA A tiedonsiirron tila Luettelo - - 1=1
51.32 |KVS A yleinen ohjelmaversio Tieto - - 1=1
51.33 |KVS A sovellusohjelmaversio Tieto - - 1=1
52 KVS A datatulo
52.01 |KVS Adatatulo 1 Luettelo - - 1=1
52.12 |KVS A datatulo 12 Luettelo - - 1=1
53 KVS A datalahto
53.01 |KVS A dataléhto Luettelo - - 1=1
53.12 |KVS datalahté 12 Luettelo - - 1=1
58 Sisadnrakennettu kenttavayla
58.01 |Protokolla kaytéssa Luettelo - - 1=
58.02 |Protokollan ID Reaali 0000h...FFFFh - 1=
58.03 | Osoite Reaali 0...255 - 1=1
58.04 |Vaylan nopeus Luettelo - - 1=
58.05 |Pariteetti Luettelo - - 1=
58.06 | Tiedonsiirron ohjaus Luettelo - - 1=
58.07 |Tiedonsiirron vianmaaritys PB 0000h...FFFFh - 1=
58.08 | Vastaanotetut paketit Reaali 0...4294967295 - 1=
58.09 |Lahetetyt paketit Reaali 0...4294967295 - 1=
58.10 |Kaikki paketit Reaali 0...4294967295 - 1=
58.11 |UART-virheet Reaali 0...4294967295 - 1=
58.12 |CRC-virheet Reaali 0...4294967295 - 1=
58.14 |Tiedonsiirtokatkostoiminto Luettelo - - 1=
58.15 | Tiedonsiirtokatkostoiminto Luettelo - - 1=
58.16 | Tiedonsiirtokatkoksen aika Reaali 0,0...6000,0 s 10=1s
58.17 |Lahetysviive Reaali 0...65535 ms 1=1ms
58.18 | SKV:n ohjaussana PB 0000h...FFFFh - 1=
58.19 |SKV:n tilasana PB 0000h...FFFFh - 1=
58.25 | Ohjausprofiili Luettelo - - 1=
58.26 |SKV ohjeen 1 tyyppi Luettelo - - 1=
58.27 | SKV ohjeen 2 tyyppi Luettelo - - 1=1
58.28 | SKV oloarvon 1 tyyppi Luettelo - - 1=
58.29 |SKV oloarvon 2 tyyppi Luettelo - - 1=
58.31 | SKV oloarvon 1 lapinék.léahde | Analoginen - - 1=
lédhde
58.32 | SKV oloarv. 2 lapinak. lahde Analoginen - - 1=1
lahde

58.33 | Osoitetila Luettelo - - 1=1
58.34 |Sanajarjestys Luettelo - - 1=1
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58.101 [Data I/O 1 Analoginen - - 1=1
léhde
58.102 |Data I/O 2 Analoginen - - 1=1
lédhde
58.103 [Data I/O 3 Analoginen - - 1=1
lahde
58.104 |Data I/O 4 Analoginen - - 1=1
lédhde
58.105 |Data I/0 5 Analoginen - - 1=1
lédhde
58.106 |Data I/O 6 Analoginen - - 1=1
lahde
58.107 |Data I/O 7 Analoginen - - 1=1
léahde
58.114 |Data I/O 14 Analoginen - - 1=1
ldhde
71 Ulkoinen PID1
71.01 |Ulkoisen PID:n oloarvo Reaali -200000,00...200000,00 % 100 = 1 PID-
asiakasyk-
sikkd
71.02 |Takaisinkytkennan oloarvo Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
71.03 |Asetusarvon oloarvo Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
71.04 |Eroarvon oloarvo Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
71.06 |PID-tilasana PB 0000h...FFFFh - 1=1
71.07 |PID-kayttotila Luettelo - - 1=1
71.08 |Takaisinkytkennan 1 Iahde Analoginen - - 1=1
lahde
71.11 |Takaisinkytkennan Reaali 0,000...30,000 s 1000=1s
suodatusaika
71.14 |Asetusarvon skaalaus Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.15 |Lahdon skaalaus Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.16 |Asetusarvon 1 lahde Analoginen - - 1=1
lédhde
71.19 |Sisaisen asetusarvon valinta 1 | Bindérildhde - - 1=1
71.20 |Sisaisen asetusarvon valinta 2 | Binaérildhde - - 1=1
71.21 |Sisainen asetusarvo 1 Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
71.22 |Sisainen asetusarvo 2 Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 = 1 PID-

akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
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71.23 |Sisainen asetusarvo 3 Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 =1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
71.26 |Asetusarvon minimi Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.27 | Asetusarvon maksimi Reaali -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.31 |Eroarvon invertointi Binéérildhde - - 1=1
71.32 |Vahvistus Reaali 0,01...100,00 - 100 =1
71.33 |Integrointiaika Reaali 0,0...9999,0 s 10=1s
71.34 |Derivointiaika Reaali 0,000...10,000 s 1000=1s
71.35 |Derivoinnin suodatusaika Reaali 0,0...10,0 s 1000=1s
71.36 |Lahdén minimi Reaali -200000,00...200000,00 - 10=1
71.37 |Lahdén maksimi Reaali -200000,00...200000,00 - 10=1
71.38 |Lahdon jaadytys kaytossa Bin&érildhde - - 1=1
71.39 |Hystereesialue Reaali 0,0...200000,0 - 10=1
71.40 |Hystereesiviive Reaali 0,0...3600,0 s 1000=1s
71.58 |Kasvata estoa Binéérildhde - - 1=1
71.59 |Pienenna estoa Biné&arildhde - - 1=1
71.62 |Siséisen asetusarvon oloarvo Reaali -200000,00...200000,00 | PID-asi- | 100 =1 PID-
akasyk- | asiakasyk-
sikot sikkd
71.79 |Ulkoinen PID, yksikot Luettelo - - 1=1
76 PFC-konfiguraatio
76.01 |PFC-tila PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.02 | PFC-jarjestelman tila Luettelo 0...2,100...103, - 1=1
200...202, 300...302, 400,
500, 600, 800...801, 4...9
76.11 |Pumpun/puhaltimen tila 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.12 | Pumpun/puhaltimen tila 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.13 | Pumpun/puhaltimen tila 3 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.14 | Pumpun/puhaltimen tila 4 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.15 | Pumpun/puhaltimen tila 5 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.16 | Pumpun/puhaltimen tila 6 PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.21 | PFC-konfiguraatio Luettelo - - 1=1
76.25 |Moottorien maara Reaali 1...6 - 1=1
76.26 |Moott. sallittu véhimm.maara Reaali 0...6 - 1=1
76.27 |Moott. sallittu enimm.mé&aré Reaali 1...6 - 1=1
76.30 |Aloitusnopeus 1 Reaali 0...32767 rpm/Hz | 1 =1 yksikkd
76.31 | Aloitusnopeus 2 Reaali 0...32767 rpm/Hz | 1 =1 yksikkd
76.32 |Aloitusnopeus 3 Reaali 0...32767 rpm/Hz | 1 =1 yksikkd
76.33 | Aloitusnopeus 4 Reaali 0...32767 rpm/Hz | 1 =1 yksikkd
76.34 | Aloitusnopeus 5 Reaali 0...32767 rpm/Hz | 1 =1 yksikkd
76.41 |Pysaytysnopeus 1 Reaali 0...32767 rpm/Hz | 1 =1 yksikkd
76.42 | Pysaytysnopeus 2 Reaali 0...32767 rpm/Hz | 1 =1 yksikkd
76.43 | Pysaytysnopeus 3 Reaali 0...32767 rpm/Hz | 1 =1 yksikkd
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76.44 |Pysaytysnopeus 4 Reaali 0...32767 rpm/Hz | 1 =1 yksikkd
76.45 |Pysaytysnopeus 5 Reaali 0...32767 rpm/Hz | 1 =1 yksikkd
76.55 |Kaynnistysviive Reaali 0,00...12600,00 s 100=1s
76.56 |Pysaytysviive Reaali 0,00...12600,00 s 100=1s
76.57 |Nopeuden pito kdytossa Reaali 0,00...1000,00 s 100=1s
76.58 |Nopeuden pito ei kaytdssa Reaali 0,00...1000,00 s 100=1s
76.59 | PFC-kontaktorin viive Reaali 0,20...600,00 s 100=1s
76.60 |PFC-rampin kiihdytysaika Reaali 0,00...1800,00 s 100=1s
76.61 |PFC-rampin hidastusaika Reaali 0,00...1800,00 s 100=1s
76.70 |Automaattinen muutos Binéérilahde - - 1=1
76.71 |Autom. muut. aikavali Reaali 0,00...42949672,95 h 100=1h
76.72 |Kulum. suurin epasymm. Reaali 0,00...1000000,00 h 100=1h
76.73 | Autom. muut. taso Reaali 0,0...300,0 % 10=1%
76.74 | Autom. muut. lisa-PFC Luettelo - - 1=1
76.81 |PFC 1 -lukitus Bin&érildhde - - 1=1
76.82 |PFC 2 -lukitus Bin&érildhde - - 1=1
76.83 |PFC 3 -lukitus Bin&érildhde - - 1=1
76.84 |PFC 4 -lukitus Binaérildhde - - 1=1
76.85 |PFC 5 -lukitus Bin&érildhde - - 1=1
76.86 |PFC 6 -lukitus Bin&érildhde - - 1=1
76.95 | Saatimen ohituksen ohjaus Bin&érildhde - - 1=1

77 PFC:n huolto ja valvonta

77.10 |PFC-kayttdajan muutos Luettelo - - 1=1
77.11 |Pumpun/tuul. 1 ajoaika Reaali 0,00...42949672,95 h 100=1h
77.12 |Pumpun/tuul. 2 ajoaika Reaali 0,00...42949672,95 h 100=1h
77.13 |Pumpun/tuul. 3 ajoaika Reaali 0,00...42949672,95 h 100=1h
77.14 |Pumpun/tuul. 4 ajoaika Reaali 0,00...42949672,95 h 100=1h
77.15 |Pumpun 5 ajoaika Reaali 0,00...42949672,95 h 100=1h
77.16 |Pumpun 6 ajoaika Reaali 0,00...42949672,95 h 100=1h

95 Laitteiston konfigurointi

95.01 | Syéttéjannite Luettelo - - 1=1
95.02 |Adaptiiviset janniterajat Luettelo - - 1=1
95.03 | Arvioitu AC-sy6ttdjannite Reaali 0...65535 \Y 1=1V
95.04 | Ohjauskortin sy6ttd Luettelo - - 1=
95.15 | Erikoislaiteasetukset PB 0000h...FFFFh - 1=
95.20 |Lisavarustesana 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.21 |Lisavarustesana 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.200 [Jaahdytyspuhaltimen Luettelo - - 1=1

toimintatila

96 Jarjestelma

96.01 |Kieli Luettelo - - 1=1
96.02 |Salasana Tieto - - 1=1

96.03 |Kayttotason tila PB 000b...111b - 1=1
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Nro Nimi Tyyppi Alue Yksikko FbEQq32
96.04 | Makron valinta Luettelo - - 1=1
96.05 |Makro kaytdssa Luettelo - - 1=1
96.06 |Parametrin palautus Luettelo - - 1=1
96.07 |Parametrin tallennus késin Luettelo - - 1=1
96.08 | Ohjauskortin uud.kaynnistys Luettelo - - 1=1
96.10 |Kayttajan param. sarjan tila Luettelo - - 1=1
96.11 |Kayttajan sarjan tall./lataam. Luettelo - - 1=1
96.12 | Kaytt. sarjan I/O-tilan tulo 1 Biné&arildahde - - -
96.13 | Kaytt. sarjan I/O-tilan tulo 2 Bindérilahde - - -
96.16 | Yksikon valinta PB 000h...FFFFh 1=1
96.20 | Ajan synkronoinnin ensisij. Luettelo - - 1=1

lahde
96.51 |Vika- ja tapahtumamuistin Reaali 0...1 - 1=1
tyhjennys
96.54 | Tarkistussumman toiminto Binéérilédhde - - 1=1
96.55 | Tarkistussumman ohjaussana | Bindérilédhde -
96.68 | Todellinen tarkistussumma A | Bindérilédhde - - 1=1
96.69 | Todellinen tarkistussumma B | Bin&érilédhde - - 1=1
96.70 |Adaptiivisen ohjelman Luettelo 0...1 - 1=1
kaytosta poistaminen
96.71 |Hyvaksytty tarkistussumma A | Bindérilédhde - - 1=1
96.72 |Hyvaksytty tarkistussumma B | Bindérilédhde - - 1=1
96.78 |550 yhteensopivuustila Luettelo - - 1=1
96.100 |Kéayttajasalasanan vaihto Tieto 10000000...99999999 - 1=1
96.101 | Kayttajasalasanan vahvistus Tieto 10000000...99999999 - 1=1
96.102 | Kayttajalukitustoiminto PB 0000h...FFFFh - 1=1
97 Moottorisadato
97.01 |Kytkentataajuusohje Luettelo - - 1=1
97.02 |Minimikytkentataajuus Luettelo - - 1=1
97.03 |Jattaman kompensointi Reaali 0...200 % 1=1%
97.04 |Jannitereservi Reaali -4...50 % 1=1%
97.05 |Vuojarrutus Luettelo - - 1=1
97.08 | Optimoinnin minimimomentti Reaali 0,0...1600,0 % 10=1%
97.11 |Roottorin aikavakio Reaali 25...400 % 1=1%
97.13 |IR-kompensointi Reaali 0,00...50,00 % 100=1%
97.15 | Moottorin mallildmpdtilan Luettelo - 1=1
sovitus
97.16 | Staattorin lampétilakerroin Reaali 0...200 % 1=1%
97.17 | Roottorin lampétilakerroin Reaali 0...200 % 1=1%
97.20 |U/f-suhde Luettelo - - 1=1
97.49 | Slip gain for scalar Reaali 0...200 % 1=1%
97.94 |IR comp max frequency Reaali 1,0...200,0 % 10=1%
98 Kéayttajan moottoriparametrit
98.01 |Kéayttajan moottorimalli Luettelo - - 1=1
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Nro Nimi Tyyppi Alue Yksikko FbEq32
98.02 |Rs-kayttaja Reaali 0,0000...0,50000 p.y. 100 000 =
1p.y.
98.03 |Rr-kayttaja Reaali 0,0000...0,50000 p.y. 100 000 =
1p.y.
98.04 |Lm-kayttaja Reaali 0,00000...10,00000 p.y. 100 000 =
1p.y.
98.05 |SigmalL-kayttdja Reaali 0,00000...1,00000 p.y. 100 000 =
1p.y.
98.06 |Ld-kayttaja Reaali 0,00000...10,00000 p.y. 100 000 =
1p.y.
98.07 |Lg-kayttaja Reaali 0,00000...10,00000 p.y. 100 000 =
1p.y.
98.08 |Kestomagn. vuo -kayttéja Reaali 0,00000...2,00000 p.y. 10? 000 =
p.y.
98.09 |Rs-kayttaja Sl Reaali 0,00000...100,00000 ohm 10? 000 =
p.y.
98.10 |Rr-kayttaja Sl Reaali 0,00000...100,00000 ohm 100 000 =
1p.y.
98.11 |Lm-kayttaja Sl Reaali 0,00...100000,01 mH 100 =1 mH
98.12 | SigmalL-kayttaja Sl Reaali 0,00...100000,01 mH 100 =1 mH
98.13 |Ld-kayttaja Sl Reaali 0,00...100000,01 mH 100 =1 mH
98.14 |Lg-kayttaja Sl Reaali 0,00...100000,01 mH 100 =1 mH
99 Moottorin tiedot
99.03 | Moottorin tyyppi Luettelo - - 1=1
99.04 |Moottorisaatotapa Luettelo - - 1=1
99.06 |Moottorin nimellisvirta Reaali 0,00...5,20 A 10=1A
99.07 |Moottorin nimellisjannite Reaali 69,2...830,0 \Y 10=1V
99.08 |Moottorin nimellistaajuus Reaali 0,0...500,0 Hz 10=1Hz
99.09 |Moottorin nimellisnopeus Reaali 0...30000 rpm 1=1rpm
99.10 |Moottorin nimellisteho Reaali 0,00...10000,00 kW tai kW tai hv 100 =
0,00...13404,83 hv 1 yksikkd
99.11 | Moottorin nimellinen cos ¢ Reaali 0,00...1,00 - 100 =1
99.12 | Moottorin nimellismomentti Reaali 0,000...4000000,000 Nm | Nm tai 1000 =
tai Ib-ft 1 yksikkd
0,000...2950248,597 Ib-ft
99.13 | Tunnistusajo pyydetty Luettelo - - 1=1
99.14 | Viimeisin tunnistusajo Luettelo - - 1=1
suoritettu
99.15 | Moottorin napaparit laskettu Reaali 0...1000 - 1=1
99.16 |Moottorin vaihejarjestys Luettelo - - 1=1
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Vianetsinta

Yleista

Té&ssa luvussa on luettelo kaikista varoituksista ja vikailmoituksista seka niiden
mahdollisista syista ja ratkaisukeinoista. Useimmat varoitusten ja vikojen syyt
voidaan tunnistaa ja korjata tdssa luvussa esitettyjen tietojen avulla. Ota tarvittaessa
yhteys ABB:n huollon edustajaan. Jos Drive composer -PC-tytkalun kaytto on
mahdollista, laheta Drive composer -tydkalulla luotu tukipaketti ABB:n huollon
edustajalle.

Varoitukset ja viat on lueteltu jaljempana erillisissa taulukoissa. Taulukot on jarjestetty
varoitus- tai vikakoodin mukaan.

Turvallisuus

VAROITUS! Taajuusmuuttajaa saa huoltaa vain pateva sahkoalan
L . \ ammattilainen. Tutustu taajuusmuuttajan Laiteoppaan alussa olevan luvun
Turvaohjeet siséltamiin ohjeisiin ennen taajuusmuuttajan kasittelemista.

limoitukset

Varoitukset ja viat

Varoitukset ja viat ovat ilmoituksia taajuusmuuttajan epanormaalista tilasta.
Aktiivisten varoitusten ja vikojen koodit ja nimet nakyvat taajuusmuuttajan
ohjauspanecelissa sekad Drive composer -PC-tytkalussa. Kenttavaylan kautta
saatavissa ovat vain varoitusten ja vikojen koodit.

Varoituksia ei tarvitse kuitata, vaan ne poistuvat, kun varoituksen syy poistuu.
Varoitukset eivat aiheuta vikalaukaisua, ja taajuusmuuttaja jatkaa moottorin kayttoa.



442 Vianetsinté

Viat aiheuttavat taajuusmuuttajassa sisaisen lukituksen. Taajuusmuuttaja laukeaa
vikaan ja moottori pysahtyy. Kun vian syy on poistettu, vika voidaan kuitata valitusta
lahteesta (Valikko — Ensisijaiset asetukset — Kehittyneet toiminnot — Kuittaa viat
manuaalisesti (Kuittaa viat manuaalisesti lahteesta:)) tai parametrilla 31.77 Vian
kuittauksen valinta, Drive Composer -PC-tyOkalusta, taajuusmuuttajan
digitaalituloista tai kenttavaylasta. Vian kuittaaminen luo tapahtuman 64FF Vian
kuittaus. Kuittauksen jalkeen taajuusmuuttaja voidaan kaynnistaa uudelleen.

Huomaa, etté jotkin viat vaativat ohjausyksikon uudelleenkaynnistyksen joko
katkaisemalla ja kytkemalla sen virta tai kayttdmalla parametria 96.08 Ohjauskortin
uud.kdynnistys. Jos ohjausyksikdn uudelleenkdynnistys on tarpeen, siitd mainitaan
vikaluettelossa.

Puhtaat tapahtumat

Varoitusten ja vikojen lisaksi on puhtaita tapahtumia, jotka pelkastaan tallentuvat
taajuusmuuttajan tapahtumalokiin. Naiden tapahtumien koodit ovat Varoitusviestit-
taulukossa sivulla 444.

Muokattavat viestit

Ulkoisten tapahtumien toimintoa (vika tai varoitus), nimea ja viestin tekstia voidaan
muokata. Voit maarittaa ulkoisia tapahtumia valitsemalla Valikko — Ensisijaiset
asetukset — Kehittyneet toiminnot — Ulkoiset tapahtumat.

Muokattavaan tekstiin voidaan sisallyttdd myds yhteystietoja. Voit maarittaa
yhteystiedot valitsemalla Valikko — Ensisijaiset asetukset — Kello, alue, naytto —
Yhteystiedot.

Varoitus- ja vikamuisti

Tapahtumaloki
Kaikki ilmoitukset tallentuvat tapahtumalokiin aikaleiman ja muiden tietojen kanssa.
Tapahtumalokiin tallentuu tiedot

» viimeisimmista kahdeksasta vikatapahtumasta (taajuusmuuttajan laukaisseista
vioista tai vikojen kuittauksista)

» viimeisimmistd kymmenesté varoituksesta tai puhtaasta tapahtumasta.

Katso kohta Varoitus-/vikatietojen tarkasteleminen sivulla 443.

Apukoodit

Jotkin tapahtumat luovat apukoodin, joka usein auttaa paikantamaan ongelman.
Ohjauspaneelissa apukoodi tallennetaan osana tapahtuman tietoja, Drive composer -
PC-tyokalussa apukoodi ndkyy tapahtumaluettelossa.
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Varoitus-/vikatietojen tarkasteleminen

Taajuusmuuttaja voi tallentaa luettelon aktiivisista vioista, jotka aiheuttavat kyseisella
hetkella vikalaukaisun. Lisaksi taajuusmuuttaja tallentaa luettelon aiemmin
esiintyneistéa vioista ja varoituksista.

Paneeli nayttda kunkin tallennetun vian vikakoodin, ajan ja yhdeksan eri parametrin
arvot, jotka on tallennettu vian sattuessa. Viimeisimpien vikojen arvot ovat
parametreissa 05.80...05.88.

Aktiiviset viat ja varoitukset nakyvat kohdissa

+ Valikko — Vianmaaritys — Aktiiviset viat

» Valikko — Vianmaaritys — Aktiiviset varoitukset

+ Valinnat - Aktiiviset viat

» Valinnat - Aktiiviset varoitukset

* ryhméan 04 Varoitukset ja viat parametrit (sivu 783).

Aiemmin esiintyneet viat ja varoitukset nakyvat kohdissa

+ Valikko — Vianmaaritys — Vika- ja tapahtumaloki

* ryhman 04 Varoitukset ja viat parametrit (sivu 783).

Tapahtumaloki voidaan avata (ja nollata) myos Drive composer -PC-tydkalun avulla.

Lisatietoja on oppaassa Drive composer PC tool user’s manual (SAUA0000094606
[englanninkielinen]).

QR-koodin luominen mobiililaitteessa kaytettavaa
huoltosovellusta varten

Taajuusmuuttaja voi muodostaa QR-koodin (tai QR-koodien sarjan) naytettavaksi
ohjauspaneelissa. QR-koodi sisaltaa taajuusmuuttajan tunnistetiedot, tiedot
viimeisimmista tapahtumista seka tila- ja laskuriparametrien arvoja. Koodi voidaan
lukea mobiililaitteella, jossa on ABB:n huoltosovellus. Laite l1ahettaa tiedot ABB:lle
analysoitaviksi. Lisatietoja sovelluksesta saat ABB:n paikalliselta edustajalta.

Voit muodostaa QR-koodin valitsemalla Valikko — Jarjestelmatiedot — QR-koodi.

Huomautus: Jos kaytdssa on ohjauspaneeli, joka ei tue QR-koodien muodostusta
(versio on vanhempi kuin v6.4x), QR-koodi-valikkokohta katoaa kokonaan eika ole
kaytettavissa edes QR-koodien muodostusta tukevissa ohjauspaneeleissa.
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Varoitusviestit

Huomautus: Luettelo siséltdd myds tapahtumia, jotka nakyvat vain

tapahtumalokissa.

5:37(2;) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet

64FF Vian kuittaus Vika on kuitattu paneelista, Tapahtuma. Vain tiedoksi.
Drive composer -PC-tydka-
lusta, kenttavaylasta tai
1/O:sta.

A2A1 Virran kalibrointi Offset-virran ja vahvistuksen limoitusluontoinen varoitus. (Katso para-
mittauksen kalibrointi suorite- | metri 99.13 Tunnistusajo pyydetty.)
taan seuraavan kdynnistyksen
yhteydessa.

A2B1 Ylivirta Lahtovirta on ylittanyt sisai- Tarkista moottorin kuorma.
sen vikarajan. Tarkista kiihdytysajat parametriryh-
Varsinaisen ylivirtatilanteen masta 23 Nopeusohjeen ramppi (nope-
lisaksi tdman varoituksen voi | ussaatod) tai 28 Taajuusohjeketju
aiheuttaa maasulku tai sy6éton | (taajuussaatd). Tarkista myds parametrit
vaihekatkos. 46.01 Nopeuden skaalaus, 46.02 Taa-

Jjuuden skaalaus ja 46.03 Momentin
skaalaus.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli
(mukaan lukien vaiheistus ja kolmio-
/tahtikytkenta).

Tarkista, ettd moottorissa tai moottori-
kaapelissa ei ole maasulkua. Mittaa
moottorikaapelin ja moottorin eristysvas-
tukset. Lisatietoja on taajuusmuuttajan
Laiteoppaan luvun Sahkéliitdnnét koh-
dassa Asennuksen eristysmittaukset.
Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
avautuvia tai sulkeutuvia kontaktoreja.
Tarkista, ettéd parametriryhman 99 Moot-
torin tiedot kayttdonottotiedot vastaavat
moottorin arvokilven arvoja.

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaatto-
reita tai ylijannitesuojia.

A2B3 Maavuoto Taajuusmuuttaja on havain- Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
nut kuormituksen epatasapai- | tehokertoimen korjauskondensaatto-
non, joka johtuu tavallisesti reita tai ylijannitesuojia.
moottorissa tai moottorikaape- | Tarkista, ettd moottorissa tai moottori-
lissa olevasta maasulusta. kaapelissa ei ole maasulkua. Mittaa

moottorikaapelin ja moottorin eristysvas-
tukset. Lisatietoja on taajuusmuuttajan
Laiteoppaan luvun S&hkdliitdnnét koh-
dassa Asennuksen eristysmittaukset.
Jos maasulku I6ytyy, korjaa tai vaihda
moottorikaapeli ja/tai moottori.

Jos maasulkua ei 16ydy, ota yhteys
ABB:n paikalliseen edustajaan.
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet

A2B4 Oikosulku Moottorikaapelissa tai mootto- | Tarkista moottori ja sen kaapeli kaape-
rissa on oikosulku. lointivirheiden varalta.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli
(mukaan lukien vaiheistus ja kolmio-
/tahtikytkenta).

Tarkista, ettd moottorissa tai moottori-
kaapelissa ei ole maasulkua. Mittaa
moottorikaapelin ja moottorin eristysvas-
tukset. Liséatietoja on taajuusmuuttajan
Laiteoppaan luvun Sahkéliitdnnét koh-
dassa Asennuksen eristysmittaukset.
Tarkista, ettéd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaatto-
reita tai ylijannitesuojia.

A2BA IGBT:n ylikuormitus IGBT:n liitoslampétila on liian | Tarkista moottorikaapeli.
korkea. Tama varoitus suojaa | Tarkista kéyttdolosuhteet.

IGBT:t4 ja voi aktivoitua moot- | Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-

torikaapelin oikosulun seu- minta.

rauksena. Tarkista, etteivat jadhdytyselementin
rivat ole pdlyyntyneet.
Tarkista, ettd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

A3A1 Valipiirin ylijannite Valipiirin tasajannite on liian Tarkista syétt6jannitteen asetus (para-
suuri (kun taajuusmuuttaja on | metri 95.01 Syéttéjénnite). Huomaa,
pysahtynyt). ettd vaara parametriasetus voi saada

A3A2 | Valipiirin alijannite | Valipiirin tasajannite on fiian | moottorin ryntadmaan hallitsematto-
pieni (kun taajuusmuuttaja on masti tai ylikuormittaa jarrukatkojaa tai -
pyséhtynyt). vastusta.

- ——  Tarkista syétt6jannite.

A3AA DC ei varaudu Tasajlarln|teval|pur|nlJa‘nmte e | Jos ongelma ei poistu, ota yhteys ABB:n
ole vield noussut toimintata- paikalliseen edustajaan.
solle.

A490 Vaara lampdtila- Lampdtilan valvonta ei onnistu | Tarkista Iampdétilalahteen parametrien

anturin asetus virheellisten sovitinasetusten | 35.71 ja 35.21 asetukset.

vuoksi.
A491 Ulkoinen lampétila 1 Mitattu lampétila 1 on ylittanyt | Tarkista parametrin 35.02 Mitattu I&dmpo-

(Muokattava viestiteksti) | varoitusrajan. tila 1 arvo.
Tarkista moottorin (tai muun [ampétilan-
mittauksen kohteena olevan laitteen)
jaahdytys.
Tarkista parametrin 35.13 Lampétilan 1
varoitusraja arvo.

A492 Ulkoinen lampétila 2 | Mitattu lampdtila 2 on ylittanyt | Tarkista parametrin 35.03 Mitattu Idmp6-

(Muokattava viestiteksti) | varoitusrajan. tila 2 arvo.
Tarkista moottorin (tai muun lampétilan-
mittauksen kohteena olevan laitteen)
jaahdytys.
Tarkista parametrin 35.23 Ladmpdtilan 2
varoitusraja arvo.

A4A0 Ohjauskortin 1ampétila | Ohjausyksikdn 1ampétila on Katso apukoodi. Seuraavassa on annettu

liian korkea.

eri koodien vaatimat toimenpiteet.

(ei mitaan)

Lampdtila on ylittanyt varoitus-
rajan.

Tarkista kayttolosuhteet.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.

Tarkista, etteivat jadhdytyselementin
rivat ole polyyntyneet.




446 Vianetsinta

Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi

Syy

Korjaustoimet

Termistori on rikki.

Ota yhteys ABB:n edustajaan ohjausyk-
sikon vaihtoa varten.

AdA1 IGBT:n ylilampd

Taajuusmuuttajan IGBT:n l1am-
pétila on liian korkea.

Tarkista kayttdolosuhteet.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.

Tarkista, etteivat jadhdytyselementin
rivat ole pélyyntyneet.

Tarkista, etta moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

A4A9 | Jadhdytys

Taajuusmuuttajamoduulin
lampdtila on liian korkea.

Tarkista ympariston lampétila. Jos se
ylittéa 40 °C tai 50 °C, varmista, etta
kuormitusvirta ei ylitd taajuusmuuttajan
alennettua kuormitettavuutta. Jos kay-
tdssa on P55-runko, tarkista lampétila-
kertoimet. Lisatietoja on
taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun
Tekniset tiedot kohdassa Kuormitetta-
vuuden lasku.

Tarkista taajuusmuuttajamoduulin jagh-
dytysilmavirta ja puhaltimen toiminta.
Tarkista, onko laitekaapin sisélle ja taa-
juusmuuttajamoduulin jadhdytysele-
menttiin kertynyt pélya. Puhdista
tarvittaessa.

A4BO

Liian korkea lampatila

Tehoyksikkdmoduulin 1ampé-
tila on liian korkea.

Tarkista kayttoolosuhteet.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.

Tarkista, etteivat jadhdytyselementin
rivat ole pélyyntyneet.

Tarkista, etta moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

(1: U-vaihe, 2: V-vaihe, 3: W-vaihe,

4: INT-kortti, 6: ilmanottoaukko (INT-kor-
tin liittimeen X10 liitetty anturi), 7: Piiri-
korttitilan puhallin tai teholahdekortti,
FA: ympériston lampétila).

A4B1 Liian suuri

lampétilaero

Liian suuri lampétilaero eri
vaiheiden IGBT-yksikoiden
valilla.

Tarkista moottorin kaapelointi.
Tarkista taajuusmuuttajamoduulien jaah-
dytys.

A4F6 IGBT:n lampdtila

Taajuusmuuttajan IGBT:n l1am-
pétila on liian korkea.

Tarkista kayttdolosuhteet.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.

Tarkista, etteivat jaahdytyselementin
rivat ole pélyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

A5A0 Safe torque off
Ohjelmoitava varoitus:
31.22 STO-ilmoitus

kéy/seis

Safe torque off -toiminto on
aktiivinen, toisin sanoen liitti-
meen STO kytketty suojapiirin
signaali on havinnyt.

Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja
on taajuusmuuttajan Laiteoppaan
luvussa Safe torque off -toiminto seka
parametrin 31.22 STO-ilmoitus kay/seis
kuvauksessa sivulla 289.

Tarkista parametrin 95.04 Ohjauskortin
Syotté asetus.
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet

A5EA Mittauspiirin lampétila | Ongelma taajuusmuuttajan Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
sisaisen lampétilan mittauk- jaan.
sessa.

A5EB Tehoyksikon Tehoyksikén teholahdevika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
teholédhdevika jaan.

A5ED Mittauspiirin ADC Mittauspiirin vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-

jaan.

AS5EE Mittauspiirin DFF Mittauspiirin vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-

jaan.

A5EF Tehoyksikdn Tilan takaisinkytkenta lahto- Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
takaisinkytkenta vaiheista ei vastaa ohjaussig- | jaan.

naaleja.

A5F0 Varauksen Varauksen takaisinkytkenta- Tarkista varausjarjestelmasta tuleva
takaisinkytkenta signaali puuttuu. takaisinkytkentasignaali.

A682 Flash-muistin Muistiyksikon flash-muisti on | Valta parametrien tarpeetonta pakotet-
tyhjennysnopeus tyhjennetty liian usein, mika tua tallentamista parametrilla 96.07 tai
ylitetty lyhentaa muistin kayttikaa. jaksoittaisia parametrikirjoituksia (kuten

kayttajan lokitoiminnon liipaisua para-
metreilla).

Katso apukoodi (muotoa XYYY YZZZ).
X maéarittaa varoituksen lahteen (1: ylei-
nen flash-muistin tyhjennyksen val-
vonta). ZZZ maéarittda varoituksen
muodostaneen flash-alasektorin nume-
ron.

ABA4 Moottorin nimellisarvo | Moottorin parametrit on ase- Katso apukoodi. Seuraavassa on

tettu vaarin. annettu eri koodien vaatimat toimenpi-
Taajuusmuuttajan mitoitus ei teet.
ole oikea.
0001 | Jattamataajuus on liian pieni. | Tarkista ryhmiin 98 ja 99 sisaltyvat
0002 | Synkroninen ja nimeliinen moott.onn kor}flgur0|nt|param.etnt. .
nopeus eroavat toisistaan lii- | Varmista, etté taajuusmuuttaja on mitoi-
Kkaa. tettu kaytettdvan moottorin mukaisesti.
0003 | Nimellisnopeus on synkronista
nopeutta suurempi yhdella
napapairilla.
0004 | Nimellisvirta on raja-arvojen
ulkopuolella.
0005 | Nimellisjannite on raja-arvojen
ulkopuolella.
0006 | Nimellisteho on suurempi kuin
naennaisteho.
0007 | Nimellisteho ei ole yhdenmu-
kainen nimellisnopeuden ja -
momentin kanssa.
ABA5 Ei moottorin tietoja Ryhman 99 parametreja ei ole | Tarkista, etta kaikki vaaditut ryhmén 99

asetettu.

parametrit on asetettu.

Huomautus: On tdysin normaalia, etta
tama varoitus muodostuu kayttéénoton
aikana ja pysyy voimassa, kunnes moot-
toritiedot syotetaan.
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet

ABAG Janniteluokkaa ei ole | Janniteluokkaa ei ole maari- Aseta janniteluokka parametriin 95.01

valittu tetty. Syéttéjannite.

ABA7 Jarj. aikaa ei ole aset. | Jarjestelman kellonaikaa ei Maarita jarjestelman aika manuaalisesti
ole asetettu. Ajastettuja toi- tai synkronoi kello yhdistamalla paneeli
mintoja ei voi kayttaa ja vikalo- | taajuusmuuttajaan. Jos kdytéssa on
kin paivamaarat ovat vaarat. peruspaneeli, synkronoi kello sisdisen

kenttavaylan tai kenttavaylamoduulin
kautta.

Jos ajastettuja toimintoja ei kayteta,
poista ajastetut toiminnot kaytosta aset-
tamalla parametrin 34.10 Ajastetut toi-
minnot kdytdssé arvoksi Ei kdyt6ssa.

A6BO Kayttajalukitus on Kayttajalukitus on auki; kaytta- | Sulje kayttajalukitus kirjoittamalla muu

auki. jalukituksen maaritysparamet- | kuin oikea salasana parametriin 96.02
rit 96.700...96.102 ovat Salasana. Lisatietoja on kohdassa Kéyt-
nakyvissa. téjélukitus (sivu 174).
A6B1 Kayttajasalasanaa ei | Parametriin 96.700 on kirjoi- | Vahvista uusi salasana kirjoittamalla
vahvistettu tettu uusi kayttajasalasana, sama salasana parametriin 96.707.
mutta salasanaa ei ole vahvis- | Peruuta sulkemalla kayttajalukitus vah-
tettu parametrilla 96.7017. vistamatta uutta salasanaa. Liséatietoja
on kohdassa Kéyttdjalukitus (sivu 174).
A6D1 Kenttévaylasov. A Taajuusmuuttajassa ei ole Tarkista ohjelmoitavan logiikan ohjel-
param.ristiriita ohjelmoitavan logiikan vaati- | mointi.
maa toiminnallisuutta tai toi- | Tarkista parametriryhmien 50 Kentta-
minnallisuutta ei ole otettu véylasovitin (KVS) asetukset.
kayttoon.

ABGES Al-parametrit Analogiatulonvirran/jannitteen | Tarkista, onko tapahtumalokissa apu-
laitteellinen asetus ei vastaa koodi. Koodi yksil6i analogiatulon, jonka
parametriasetuksia. asetuksissa on ristiriita.

Muuta kytkimen asetusta (taajuusmuut-
tajan ohjausyksikdssa) tai parametria
12.15/12.25.

Huomautus: Kaikki kytkimien asetusten
muutokset taytyy vahvistaa ohjausyksi-
kén uudelleenkaynnistyksella taajuus-
muuttajan virrankatkaisun tai parametrin
96.08 Ohjauskortin uud.kdynnistys
avulla.

ABGE6 Kayttajan Kayttajan kuormituskayran Katso apukoodi (muotoa XXXX Z2ZZZ).

kuormituskayran maaritysvirhe. Z777 iimaisee ongelman (koodien vaati-
kokoonpano mat toimenpiteet on annettu alla).

0000

Epayhteensopivat nopeuspis-
teet.

Tarkista, ettd kunkin nopeuspisteen
(parametrit 37.11...37.15) arvo on suu-
rempi kuin edellisen nopeuspisteen
arvo.

0001

Epéyhteensopivat taajuuspis-
teet.

Tarkista, etté kunkin taajuuspisteen
(parametrit 37.20...37.16) arvo on suu-
rempi kuin edellisen taajuuspisteen
arvo.

0002

Alikuormituspiste suurempi
kuin ylikuormituspiste.

0003

Ylikuormituspiste pienempi
kuin alikuormituspiste.

Tarkista, ettad kunkin ylikuormituspisteen
(parametrit 37.31...37.35) arvo on suu-
rempi kuin vastaavan alikuormituspis-
teen arvo (37.21...37.25).
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet
A780 Moottorin jumi Moottori toimii jumialueella Tarkista moottorin kuorma ja taajuus-
Ohjelmoitava varoitus: esim. siksi, ettd kuorma on muuttajan arvot.
31.24 Moottorin jumisuoja | liian suuri tai moottorin teho | Tarkista vikafunktioryhmén parametrit.
on riittdmaton.
A783 Moottorin ylikuormitus | Moottorin virta on liian korkea. | Tarkista, onko jérjestelmassa ylikuormit-
tunut moottori.
Saada moottorin ylikuormitustoiminnon
parametreja (35.57...35.53) ja
35.55...35.56).
A792 Jarruvastuksen Jarruvastuksen oikosulku tai | Tarkista jarrukatkojan ja jarruvastuksen
kaapelointi jarrukatkojan ohjauksen vika. | kytkenta.
Runkokoko R6 ja suuremmat. | Varmista, ettei jarruvastus ole vaurioitu-
nut.
A793 Jarruvastuksen Jarruvastuksen lampétila on Pysayta taajuusmuuttaja. Anna vastuk-
ylilampo ylittanyt parametrilla 43.72 sen jaahtya.
Jarruvastuksen varoitusraja | Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauk-
asetetun varoitusrajan. sen asetukset (parametriryhma 43 Jar-
rukatkoja).
Tarkista varoitusraja-asetus (parametri
43.12 Jarruvastuksen varoitusraja).
Tarkista, etta vastus on mitoitettu oikein.
Tarkista, etta jarrutusjakso on sallituissa
rajoissa.
A794 Jarruvastuksen tiedot | Jarruvastuksen tietoja ei ole Vahintaan yksi vastuksen tietoasetus
madritetty. (parametrit 43.08...43.10) on virheelli-
nen. Parametri on maaritetty apukoo-
dilla.
0000 0001 | Vastusarvo on liian pieni. Tarkista parametrin 43.70 arvo.
0000 0002 | Lampdaikavakiota ei ole Tarkista parametrin 43.08 arvo.
annettu.
0000 0003 | Suurinta jatkuvaa tehoa ei ole | Tarkista parametrin 43.09 arvo.
annettu.
A79C Jarrukatkojan IGBT- Jarrukatkojan IGBT:n lampd- | Anna katkojan jaahtya.
ylilampd tila on ylittanyt siséisen varoi- | Tarkista kayttdymparistén lampétila.
tusrajan. Tarkista mahdollinen jaahdytyspuhallin-
vika.
Tarkista mahdolliset iimanvirtauksen
esteet.
Tarkista kaapin mitoitus ja jadhdytys.
Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauk-
sen asetukset (parametrit
43.06...43.10).
Tarkista kayt6ssa oleva katkojan pienin
sallittu vastuksen arvo.
Tarkista, etté jarrutusjakso on sallituissa
rajoissa.
Tarkista, ettd taajuusmuuttajan sy6ton
vaihtojannite ei ole liian suuri.
A7TA2 Mekaaninen jarru ei Mekaanisen jarrun tilan tila- Tarkista mekaanisen jarrun liitanta.

auennut

tieto ei vastaa vaadittua tilaa
jarrun avautumisen aikana.

Tarkista mekaanisen jarrun asetukset,
parametriryhma 44 Mekaanisen jarrun
ohjaus.

Tarkista, etta tilatietosignaali vastaa jar-
run todellista tilaa.
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Koodi . . . .

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet

A7AB 1/0O-laajennuksen 1/0-moduulia ei ole liitetty lait- | Tarkista, etté I/O-moduuli on liitetty lait-
konfigurointivika teeseen tai parametrit ovat ris- | teeseen.

tiridassa laitteeseen liitetyn | Tarkista, ettei parametreja ole liitetty 1/0-
1/0-moduulin parametrien parametreihin, joita ei ole méaaritetty.
kanssa.

A7C1 Kenttavaylasov. A Syklinen tiedonsiirto taajuus- | Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila.
tiedonsiirto muuttajan ja kenttéavaylasovi- | Katso kayttdoppaista lisatietoja kentta-
Ohjelmoitava varoitus: tinmoduulin A tai vaylaliitannasta.
50.02KVS Atiedonsiirron | ohjelmoitavan logiikan ja kent- | Tarkista parametriryhmien 50 Kentté-
valvonta tavaylasovitinmoduulin A véylasovitin (KVS), 51 KVS A asetukset,

valilla on katkennut. 52 KVS A datatulo ja 53 KVS A data-
1&ht6 asetukset.
Tarkista kaapelikytkennat.
Tarkista, etta isdntdasema kommunikoi.

A7CE SKV:n tiedonsiirtokat- | Katkos sisdanrakennetun Tarkista kenttavaylaisannan tila (ver-
kos kenttavaylan (SKV) tiedonsiir- | kossa / ei verkossa / virhe jne.).
Ohjelmoitava varoitus: rossa. Tarkista ohjausyksikon EIA-485/X5-liitti-
58.14 Tiedonsiirtokatkos- mien 29, 30 ja 31 kaapelikytkennat.
toiminto

ATEE Paneelivika Taajuusmuuttajan aktiiviseksi | Tarkista PC-tydkalun tai ohjauspaneelin
Ohjelmoitava varoitus: ohjauspaikaksi valitussa kytkenta.

49.05 Tiedonsiirtokatkos- | ohjauspaneelissa tai PC-tyd- | Tarkista ohjauspaneelin liitin.

toiminto kalussa on tiedonsiirtohairid. | Tarkista kiinnitysalusta, jos sellainen on
kaytossa.
Irrota ohjauspaneeli ja kytke se takaisin.

A88F Jaahdytyspuhallin Huoltoajastimen rajoitus on Harkitse jaahdytyspuhaltimen vaihtoa.

ylitetty. Jaahdytyspuhaltimen kadyntiaika nakyy
parametrissa 05.04 Puhaltimen kéyttbai-
kalaskuri.

A8A0 Al-valvonta Analoginen signaali on analo- | Tarkista analogiatulon signaalin taso.
Ohjelmoitava varoitL‘Js:‘ giatulolle asetettujen rajojen Tarkista tuloon kytketyt johdot.

12.03 Al-valvontatoiminto | ulkopuolella. Tarkista parametriryhméasséa 12 Vakio-Al
maaritetyt tulon minimi- ja maksimirajat.

A8A1 RO-elinikavaroitus Rele on vaihtanut tilan suosi- | Vaihda ohjausyksikkéa tai lopeta

teltua maaraa useammin. relelahdon kaytto.
0001 | Relelahtd 1 Vaihda ohjausyksikkda tai lopeta
relelahddn 1 kaytto.
0002 | Relelahtd 2 Vaihda ohjausyksikkda tai lopeta
relelahddn 2 kaytto.
0003 | Relelahtd 3 Vaihda ohjausyksikkoa tai lopeta
relelahdon 3 kaytto.
A8A2 RO-kytkentavaroitus | Rele vaihtaa tilaa suositeltua Korvaa relelahtéon kytketty signaali har-
nopeammin jos siihen on esi- vemmin muuttuvalla signaalilla.
merkiksi kytketty nopeasti muut-
tuva taajuussignaali. Releen
kayttoika ylitetdan piakkoin.
0001 | Relelahtd 1 Valitse toinen signaali parametrilla 70.24
RO1 ldhde.
0002 | Relelahtd 2 Valitse toinen signaali parametrilla 10.27
RO2 ldhde.
0003 | Relelahtd 3 Valitse toinen signaali parametrilla 70.30
RO3 ldhde.
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::::I,(gla) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet

A8BO ABB Signaalin Signaalin valvontatoiminnon 1 | Tarkista varoituksen lahde (parametri
valvonta 1 antama varoitus. 32.07 Valvonnan 1 signaali).
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.06 Valvonnan 1
toiminto

A8B1 ABB Signaalin Signaalin valvontatoiminnon 2 | Tarkista varoituksen lahde (parametri
valvonta 2 antama varoitus. 32.17 Valvonnan 2 signaali).
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.16 Valvonnan 2
toiminto

A8B2 ABB Signaalin Signaalin valvontatoiminnon 3 | Tarkista varoituksen lahde (parametri
valvonta 3 antama varoitus. 32.27 Valvonnan 3 signaali).
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.26 Valvonnan 3
toiminto

A8B3 ABB Signaalin Signaalin valvontatoiminnon 4 | Tarkista varoituksen lahde (parametri
valvonta 4 antama varoitus. 32.37 Valvonnan 4 signaali).
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.36 Valvonnan 4
toiminto

A8B4 ABB Signaalin Signaalin valvontatoiminnon 5 | Tarkista varoituksen lahde (parametri
valvonta 5 antama varoitus. 32.47 Valvonnan 5 signaali).
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.46 Valvonnan 5
toiminto

A8B5 ABB Signaalin Signaalin valvontatoiminnon 6 | Tarkista varoituksen lahde (parametri
valvonta 6 antama varoitus. 32.57 Valvonnan 6 signaali).
(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
32.56 Valvonnan 6
toiminto

A8BE KK- Valittu signaali on ylittanyt Tarkista kayttdehdot, jotka voivat vaikut-
ylikuormitusvaroitus kayttajan ylikuormituskayran. | taa valvottuun signaaliin lisdavasti (esi-
Ohjelmoitava merkiksi moottorin kuorma, jos
vikatoiminto: valvottava signaali on momentti tai
37.03KK- virta).
Viikuormitustoiminnot Tarkista kuormituskayran maaritykset

(parametriryhnméa 37 Kuormitusk&yra).

A8BF KK- Valittu signaali on alittanut Tarkista kéayttdehdot, jotka voivat vaikut-
alikuormitusvaroitus kayttajan alikuormituskayran. | taa valvottuun signaaliin vahentavasti
Ohjelmoitava (esimerkiksi moottorin kuorma, jos val-
vikatoiminto: vottava signaali on momentti tai virta).
37.04 KK- Tarkista kuormituskayran maaritykset
alikuormitustoiminnot (parametriryhmé 37 Kuormitusk&yra).

A981 Ulkoinen varoitus 1 Vika ulkoisessa laitteessa 1. Tarkasta ulkoinen laite.

(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava varoitus:
31.01 Ulkoisen
tapahtuman 1 Idhde
31.02 Ulkoisen tapaht. 1
tyyppi

Tarkista parametrin 37.01 Ulkoisen
tapahtuman 1 ldhde asetus.
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:ﬁa?(?a) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet
A982 Ulkoinen varoitus 2 Vika ulkoisessa laitteessa 2. Tarkasta ulkoinen laite.
(Muokattava viestiteksti) Tarkista parametrin 31.03 Ulkoisen
Ohjelmoitava varoitus: tapahtuman 2 léhde asetus.
31.03 Ulkoisen
tapahtuman 2 ldhde
31.04 Ulkoisen tapaht. 2
tyyppi
A983 Ulkoinen varoitus 3 Vika ulkoisessa laitteessa 3. Tarkasta ulkoinen laite.
(Muokattava viestiteksti) Tarkista parametrin 31.05 Ulkoisen
Ohjelmoitava varoitus: tapahtuman 3 I&hde asetus.
31.05 Ulkoisen
tapahtuman 3 ldhde
31.06 Ulkoisen tapaht. 3
tyyppi
A984 Ulkoinen varoitus 4 Vika ulkoisessa laitteessa 4. Tarkasta ulkoinen laite.
(Muokattava viestiteksti) Tarkista parametrin 31.07 Ulkoisen
Ohjeimoitava varoitus: tapahtuman 4 lédhde asetus.
31.07 Ulkoisen
tapahtuman 4 ldhde
31.08 Ulkoisen tapaht. 4
tyyppi
A985 Ulkoinen varoitus 5 Vika ulkoisessa laitteessa 5. Tarkasta ulkoinen laite.
(Muokattava viestiteksti) Tarkista parametrin 31.09 Ulkoisen
Ohjelmoitava varoitus: tapahtuman 5 léhde asetus.
31.09 Ulkoisen
tapahtuman 5 ldhde
31.10 Ulkoisen tapaht. 5
tyyppi
AF88 Kauden Olet maarittanyt kauden, joka | Maarita kaudet niin, ettad niiden alkupai-
maaritysvaroitus alkaa ennen edellista kautta. | vdmaarat kasvavat koko ajan. Katso
parametrit 34.60 Kauden 1 alkupé&iva-
mé&déré...34.63 Kauden 4 alkupéaiva-
ma&ara.
AF90 Speed controller Nopeussaatimen automaatti- | Katso apukoodi (muotoa XXXX YYYY).
autotuning nen viritystoiminto epéonnis- | YYYY ilmaisee ongelman (kunkin koo-
tui. din vaatimat toimenpiteet on annettu
alla).

0000 | Taajuusmuuttaja on pysaytetty | Toista automaattinen viritystoiminto,
ennen automaattisen viritys- kunnes se onnistuu.
toiminnon valmistumista.

0001 | Taajuusmuuttaja on kdynnis- | Varmista, ettd automaattisen virityksen
tetty, mutta se ei ollut valmis edellytykset tayttyvat. Lisatietoja on koh-
noudattamaan automaattisen | dassa Ennen automaattisen viritystoi-
virityksen komentoa. minnon aktivointia (sivu 125).

0002 | Vaadittua momenttiohjetta ei | Pienenna momenttiaskelta (parametri
voitu saavuttaa, ennen kuin 25.38) tai suurenna nopeusaskelta
taajuusmuuttaja saavutti mak- | (25.39).
siminopeuden.

0003 | Moottori ei pystynyt kiihdyttd- | Suurenna momenttiaskelta (parametri
maan tai hidastamaan enim- | 25.38) tai pienenna nopeusaskelta
mais- tai (25.39).
vahimmaisnopeuteen.

0005 | Moottori ei pystynyt hidasta- Pienennd momenttiaskelta (parametri
maan taydelld automaattisen | 25.38) tai nopeusaskelta (25.39).
virityksen momentilla.

AFAA Automaattinen Vika kuittautuu automaatti- limoitusluontoinen varoitus. Katso para-
kuittaus sesti. metriryhman 37 Vikatoiminnot asetuk-

set.
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Koodi

(heksa) Varoitus/apukoodi Syy Korjaustoimet

AFE1 Hatapysaytys (Off2) Taajuusmuuttaja on vastaan- | Varmista, ettéd kaytt6a on turvallista jat-
ottanut hatapysaytyskomen- kaa. Palauta hatapysaytyspainike nor-
non (tilan valinta Off2). maaliin asentoon. Kaynnista

AFE2 Hatéapysaytys (Off1 tai | Taajuusmuuttaja on vastaan- taajuu"swuut.t.aja uufielleen. . .

Off3) ottanut hatapysaytyskomen- Jos hatapysaytys ei ol!ut tark0|tuk§9!ll—
non (tilan valinta Off1 tai Off3). | NeN, tarklsta} paramﬂatrllle‘zl 21.05 Héatépy-
sdytyksen ldhde valittu l1ahde.

AFE9 Kéynnistysviive Kaynnistysviive on aktiivinen, | limoitusluontoinen varoitus. Katso para-
ja taajuusmuuttaja kaynnistda | metri 21.22 Kéynnistysviive.
moottorin maaritetyn viiveen
jalkeen.

AFEB Kayntilupasignaali Kayntilupasignaalia ei ole vas- | Tarkista parametrin 20.12 Kéyntilupa 1

puuttuu taanotettu. ldhde asetus. Kytke signaali paalle
(esim. kenttévaylan ohjaussanan avulla)
tai tarkista valitun lahteen johdotus.

AFED Py6rityslupa Pyérityslupasignaalia ei ole Kytke pydrityslupasignaali paalle (esi-
vastaanotettu kiintedn aikavii- | merkiksi digitaalituloissa).
veen (120 s) aikana. Tarkista parametrin 20.22 Pyérityslupa

asetus (ja parametrilla valittu lahde).

AFF6 Tunnistusajo Moottorin tunnistusajo (ID-ajo) | limoitusluontoinen varoitus.
suoritetaan seuraavan kayn-
nistyksen yhteydessé.

AFF8 Moottorin lamm. Esilammitys on meneilldan. limoitusluontoinen varoitus.

kaytossa Moottorin esilammitys on kaytdssa.
Moottorin lapi johdetaan parametrissa
21.16 Esildmmitysvirta maéaritetty virtaa.

B5A0 STO-tapahtuma Safe torque off -toiminto on limoitusluontoinen varoitus.

Ohjelmoitava tapahtuma: | aktiivinen, toisin sanoen liitti- | Tarkista suojapiirin kytkennét. Lisatietoja

31.22 STO-ilmoitus meen STO kytketty suojapiirin | on taajuusmuuttajan Laiteoppaan

kéy/seis signaali on havinnyt. luvussa Safe torque off -toiminto seka
parametrin 31.22 STO-ilmoitus kay/seis
kuvauksessa sivulla 289.

D501 Ei PFC-moott. kaytett. | Useampia PFC-moottoreita ei | Tarkista, ettei jarjestelmassa ole voi-
voi kdynnistaa, koska mootto- | massa olevia PFC-moottorien lukituksia
rit voivat olla lukittuina tai (katso parametrit 76.817...76.84.
késiohjaustilassa. Jos kaikki moottorit ovat kaytéssé, PFC-

jarjestelman mitoitus ei ole oikea suh-
teessa kuormitukseen.

D502 Kaikki moottorit lukittu | Kaikki PFC-jarjestelman Tarkista, ettei jarjestelméssé ole voi-
moottorit on lukittu. massa olevia PFC-moottorien lukituksia

(katso parametrit 76.81...76.84).

D503 VSD-ohjattu PFC- Taajuusmuuttajaan liitetty Taajuusmuuttajaan litetyn moottorin

moottori lukittu

moottori on lukittu (ei kaytetta-
vissa).

kaynnistys ei onnistu, koska moottori on
lukittu.

Taajuusmuuttajan ohjaama PFC-moot-
tori voidaan kaynnistaa, kun vastaava
lukitus on poistettu. Katso parametrit
76.81...76.84.




454 Vianetsinta

Vikailmoitukset

Koodi

(heksa) Vika/apukoodi

Syy

Korjaustoimet

1080 Varmuuskopioinnin/pa
lautuksen

aikakatkaisu

Tiedonsiirto paneelin tai PC-
ty6kalun ja taajuusmuuttajan
valilla epaonnistui, kun var-
muuskopiota tehtiin tai palau-
tettiin.

Pyyda varmuuskopiointia tai palautusta
uudelleen.

1081 Nimellisarvovika

Taajuusmuuttajan ohjelmisto
ei ole pystynyt lukemaan taa-
juusmuuttajan nimellisarvotun-
nusta.

Kuittaa vika, jotta taajuusmuuttaja yrittaa
nimellisarvotunnuksen lukemista uudel-
leen.

Jos vika toistuu, katkaise taajuusmuutta-
jasta hetkeksi virta. Téma toimenpide on
ehka toistettava. Jos vika jatkuu, ota
yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan.

2310 Ylivirta

L&htdvirta on ylittéanyt sisai-
sen vikarajan.

Varsinaisen ylivirtatilanteen
lisdksi tdman vian voi aiheut-
taa maasulku tai sy6tén vaihe-
katkos.

Tarkista moottorin kuorma.

Tarkista kiihdytysajat parametriryh-
masta 23 Nopeusohjeen ramppi (nope-
ussaato) tai 28 Taajuusohjeketju
(taajuussaato). Tarkista myds paramet-
rit 46.01 Nopeuden skaalaus, 46.02
Taajuuden skaalaus ja 46.03 Momentin
skaalaus.

Tarkista moottori ja moottorikaapeli
(mukaan lukien vaiheistus ja kolmio-
[téhtikytkentd).

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
avautuvia tai sulkeutuvia kontaktoreja.
Tarkista, ettd parametriryhméan 99 kayt-
téonottotiedot vastaavat moottorin arvo-
kilven arvoja.

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaatto-
reita tai ylijannitesuojia.

Tarkista, ettd moottorissa tai moottori-
kaapelissa ei ole maasulkua. Mittaa
moottorikaapelin ja moottorin eristysvas-
tukset. Liséatietoja on taajuusmuuttajan
Laiteoppaan luvun Séhkdéliitdnnét koh-
dassa Asennuksen eristysmittaukset.

2340 Oikosulku

Moottorikaapelissa tai mootto-
rissa on oikosulku.

Tarkista moottori ja sen kaapeli kaape-
lointivirheiden varalta.

Tarkista, ettd moottorikaapelissa ei ole
tehokertoimen korjauskondensaatto-
reita tai ylijannitesuojia.

Katkaise taajuusmuuttajan virta ja kytke
se uudelleen.

2381 IGBT:n ylikuormitus

IGBT:n liitoslampétila on liian
korkea. Tama vikailmoitus
suojaa IGBT:t4, ja se voi akti-
voitua moottorikaapelin oiko-
sulun seurauksena.

Tarkista moottorikaapeli.

Tarkista kayttéolosuhteet.

Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.

Tarkista, etteivat jadhdytyselementin
rivat ole pdlyyntyneet.

Tarkista, ettda moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
3130 Syoton vaihekatkos Valipiirin tasajannite vaihtelee. | Tarkista verkkosulakkeet.
Ohjelmoitava vikatoiminto | Syyna voi olla verkkojannite- Tarkista tehokaapelien kiinnitykset.
vaiheen puuttuminen tai sulak- | Tarkista syéttovirran symmetria.
keen palaminen.
3181 Kaapelointi- tai Vaara verkkokaapelin ja moot- | Tarkista verkkokytkennat.
maasulkuvika torikaapelin kytkenta (verkko-
Ohjelmoitava vika: 31.23 | kaapeli on ehké kytketty
Kaapelointi- tai taajuusmuuttajan moottorilii-
maasulkuvika tantaan).
3210 Valipiirin ylijannite Valipiirin tasajannite on liian Tarkista, etta ylijanniteséatd on toimin-
suuri. nassa (parametri 30.30 Ylijjdnniteséto).
Tarkista, etté verkkojénnite vastaa taa-
juusmuuttajan nimellista tulojannitetta.
Tarkista, esiintyykd verkkojannitteessa
piikkeja.
Tarkista jarrukatkoja ja -vastus (jos kay-
tossa).
Tarkista hidastusaika.
Kayta vapaasti pyorien tapahtuvaa
pysaytysta (jos kaytettavissa).
Asenna taajuusmuuttajaan jarrukatkoja
ja -vastus.
Tarkista, etta jarruvastus on mitoitettu
oikein ja resistanssi on taajuusmuuttajan
hyvaksytylla alueella.
3220 Valipiirin alijannite Valipiirin tasajannite ei ole riit- | Tarkista sy6ttdkaapelit, sulakkeet ja kyt-
tava, koska syo6ttévaihe puut- | kinlaitteet.
tuu, sulake on palanut tai
tasasuuntaussillassa on vika.
3381 Lahdon vaihekatkos Moottoripiirin vika, jonka Kytke moottorikaapeli.
Ohjelmoitava vika: 31.19 | syyna on moottorin vaiheen
Moottorin vaihekatkos puuttuminen (kaikkia kolmea
vaihetta ei ole kytketty).
4110 Ohjauskortin Iampétila | Ohjausyksikdn 1ampétila on Tarkasta taajuusmuuttajan jaahdytys.
liian korkea. Tarkista lis&jaéhdytyspuhallin.
4210 IGBT:n ylilampo Taajuusmuuttajan IGBT:n arvi- | Tarkista kayttdolosuhteet.
oitu lampdatila on liian korkea. | Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-
minta.
Tarkista, etteivat jadhdytyselementin
rivat ole pélyyntyneet.
Tarkista, ettéd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.
4290 Jaahdytys Taajuusmuuttajamoduulin Tarkista ympariston lampdtila. Jos se

lampétila on liian korkea.

ylittda 40 °C tai 50 °C, varmista, etta
kuormitusvirta ei ylita taajuusmuuttajan
alennettua kuormitettavuutta. Jos kay-
tdssa on P55-runko, tarkista lampétila-
kertoimet. Lisatietoja on
taajuusmuuttajan Laiteoppaan luvun
Tekniset tiedot kohdassa Kuormitetta-
vuuden lasku.

Tarkista taajuusmuuttajamoduulin jaéh-
dytysilmavirta ja puhaltimen toiminta.
Tarkista, onko laitekaapin sisélle ja taa-
juusmuuttajamoduulin jadhdytyselement-
tiin kertynyt pdlya. Puhdista tarvittaessa.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet

42F1 IGBT:n lampdtila Taajuusmuuttajan IGBT:n Iam- | Tarkista kayttdolosuhteet.
pétila on liian korkea. Tarkista ilman virtaus ja puhaltimien toi-

minta.

Tarkista, etteivat jaadhdytyselementin
rivat ole pdlyyntyneet.

Tarkista, ettd moottorin teho vastaa taa-
juusmuuttajan tehoa.

4310 Liian korkea lampétila | Tehoyksikkdmoduulin 1amp6- | Katso A4B0 Liian korkea ldmpétila
tila on liian korkea. (sivu 446).

4380 Liian suuri Liian suuri lampétilaero eri vai- | Tarkista moottorin kaapelointi.

l&ampétilaero heiden IGBT-yksikoiden Tarkista taajuusmuuttajamoduulien jagh-
valilla. dytys.

4981 Ulkoinen lampétila 1 Mitattu lampétila 1 on ylittanyt | Tarkista parametrin 35.02 Mitattu Idmpé-

(Muokattava viestiteksti) | vikarajan. tila 1 arvo.
Tarkista moottorin (tai muun ldmpétilan-
mittauksen kohteena olevan laitteen)
jaahdytys.

4982 Ulkoinen Idmpétila 2 Mitattu [ampétila 2 on ylittanyt | Tarkista parametrin 35.03 Mitattu Iédmpd-

(Muokattava viestiteksti) | vikarajan. tila 2 arvo.
Tarkista moottorin (tai muun Idmpétilan-
mittauksen kohteena olevan laitteen)
jaahdytys.

5090 STO-laitevika STO-laitediagnostiikka on Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
havainnut laitevian. jaan korvaavan laitteen hankkimiseksi.

5091 Safe torque off Safe torque off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja

Ohjelmoitava vika: 37.22 | aktiivinen, toisin sanoen liitti- | on taajuusmuuttajan Laiteoppaan
STO-ilmoitus kéy/seis meen STO kytketty suojapiirin | luvussa Safe torque off -toiminto seka
signaali on rikkoutunut kdyn- | parametrin 31.22 STO-ilmoitus kédy/seis
nistyksen tai kaynnin aikana. | kuvauksessa sivulla 289.
Tarkista parametrin 95.04 Ohjauskortin
syottd asetus.

5092 Tehoyks. logiikkavirhe | Tehoyksikdn muisti on tyhjen- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
tynyt. jaan.

5093 Nimellisarv. ristiriita Taajuusmuuttajan laitteisto ei | Katkaise taajuusmuuttajan virta ja kytke
vastaa muistiin tallennettua se uudelleen. Tama toimenpide on ehka
tietoa. Téma voi tapahtua esi- | toistettava.
merkiksi laiteohjelmiston paivi-
tyksen jalkeen.

5094 Mittauspiirin Iampdtila | Ongelma taajuusmuuttajan Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
sisdisen lampdtilan mittauk- jaan.
sessa.

5089 SMT-piir. toim.hairi Moottorin turvallisen lampéti- | Tarkista moduulin relelahdén ja STO-liit-
lan vikatila muodostetaan; timen valinen kytkenta.
STO-tapahtumaa, -vikaa tai -
varoitusta ei muodosteta.

Huomautus: Jos vain yksi
STO-kanava on auki, muodos-
tetaan vikatila 5090 STO-/aite-
vika.

5098 1/0-tiedonsiirto Vakio-I/O:n tiedonsiirtovirhe. Kokeile kuitata vika tai katkaista taajuus-

menetetty muuttajan virta hetkeksi.

50A0 Puhallin Jaahdytyspuhallin on jumissa | Tarkista puhaltimen toiminta ja kytkenta.

tai pois paalta.

Vaihda puhallin, jos se on viallinen.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet

5682 Tehoyks. yhteys poikki | Taajuusmuuttajan ohjausyksi- | Tarkista ohjausyksikén ja tehoyksikén
kén ja tehoyksikdn valinen valinen kytkenta.
yhteys on katkennut.

5691 Mittauspiirin ADC Mittauspiirin vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

5692 Tehoyksikén Tehoyksikén teholahdevika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-

teholahdevika jaan.

5693 Mittauspiirin DFF Mittauspiirin vika. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

5697 Varauksen Varauksen takaisinkytkenta- Tarkista varausjarjestelmasta tuleva

takaisinkytkenta signaali puuttuu. takaisinkytkentasignaali.

5698 Tunt. tehoyks. vika Tehoyksikén logiikka on muo- | Tarkista logiikan ja ohjelmiston yhteen-

dostanut vikatilan, jota ohjel- | sopivuus.
misto ei tunne.

6181 FPGA ei yhteensopiva | Ohjelmisto- ja FPGA-versiot Kéaynnista ohjausyksikké uudelleen

eivat sovi yhteen. (parametrilla 96.08 Ohjauskortin
uud.kdynnistys tai katkaisemalla ja kyt-
kemalla virta). Jos ongelma ei poistu,
ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

6306 KVS A kuvaustiedosto | Kenttavaylasovittimen A Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-

kuvaustiedoston lukuvirhe. jaan.

6481 Ohjelmiston Siséinen vika. Kéaynnista ohjausyksikké uudelleen

ylikuormitus (parametrilla 96.08 Ohjauskortin
uud.kdynnistys tai katkaisemalla ja kyt-
kemalla virta). Jos ongelma ei poistu,
ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

6487 Pinon ylivuoto Siséinen vika. Kaynnista ohjausyksikké uudelleen
(parametrilla 96.08 Ohjauskortin
uud.kdynnistys tai katkaisemalla ja kyt-
kemalla virta). Jos ongelma ei poistu,
ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

64A1 Sis. tiedoston lataus | Tiedoston lukuvirhe. Kaynnista ohjausyksikké uudelleen
(parametrilla 96.08 Ohjauskortin
uud.kdynnistys tai katkaisemalla ja kyt-
kemalla virta). Jos ongelma ei poistu,
ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

64A4 Nimellisarvovika Arvotunnisteen latausvirhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

64A6 Adaptiivinen ohjelma | Virhe adaptiivista ohjelmaa Katso apukoodi (muotoa XXYY ZZZZ).

suoritettaessa.

XX ilmaisee tilanumeron (00=perusoh-
jelma), YY maarittda toimintolohkon
numeron (0000=yleinen virhe).

ZZZZ on varsinainen virhekoodi.

000A

Ohjelma on vioittunut tai loh-
koa ei ole

Palauta malliohjelma tai lataa ohjelma
taajuusmuuttajaan.

000C

Vaadittu lohkon syéte puuttuu

Tarkista lohkon syétteet.

000E

Ohjelma on vioittunut tai loh-
koa ei ole

Palauta malliohjelma tai lataa ohjelma
taajuusmuuttajaan.

0011

Ohjelma on liian suuri.

Poista lohkoja, kunnes virhe poistuu.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
0012 | Ohjelma on tyhja. Korjaa ohjelma ja lataa ohjelma taajuus-
muuttajaan.
001C | Ohjelmassa kaytetaan para- Korjaa parametriviittaus muokkaamalla
metria tai lohkoa, jota ei ole. ohjelmaa tai kayta lohkoa, joka on ole-
massa.
001D | Parametrityyppi ei ole kelvolli- | Korjaa parametriviittaus muokkaamalla
nen valitulle liittimelle. ohjelmaa.
001E | Tuloksen kirjoittaminen para- | Tarkista parametriviittaus ohjelmassa.
metriin ep&onnistui, koska Tarkista muut kohdeparametriin vaikut-
parametri on kirjoitussuojattu. | tavat Iahteet.
0023 | Ohjelmatiedosto ei ole yhteen- | Sovita ohjelma toimimaan nykyisen loh-
0024 sopiva laiteohjelman version kokirjaston ja laiteohjelman version
kanssa. kanssa.
Muu | — Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan ja mainitse apukoodi.
64B1 Sisdinen SSW-vika Sisainen vika. Kaynnista ohjausyksikko uudelleen
(parametrilla 96.08 Ohjauskortin
uud.kdynnistys tai katkaisemalla ja kyt-
kemalla virta). Jos ongelma ei poistu,
ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.
64B2 Kayttajan sarjan vika | Kayttajan parametrisarjan Varmista, etta kayttajan parametrisarja
lataaminen epaonnistui, koska | on olemassa. Jos et ole varma, lataa se
+ pyydettyja parametreja ei | uudelleen.
ole olemassa
« parametrit eivat ole yhteen-
sopivia ohjausohjelman
kanssa
« taajuusmuuttaja kytkettiin
pois paalta lataamisen
aikana.
64B3 Makroparametrivirhe | Makroparametrien maarityk-
sessa on tapahtunut virhe.
Tama voi johtua esimerkiksi
siitd, etta parametrin oletusar-
voon, jota ei voi muuttaa, on
yritetty kirjoittaa.
64E1 Kayttojarj. ylikuormit. | Kayttojarjestelman virhe. Kéaynnista ohjausyksikkd uudelleen
(parametrilla 96.08 Ohjauskortin
uud.kdynnistys tai katkaisemalla ja kyt-
kemalla virta). Jos ongelma ei poistu,
ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.
64B1 Viankuittaus Vika on kuitattu. Vian syyta ei | Tiedoksi annettu vikakoodi.
en&a ole. Vian kuittausta on
pyydetty ja kuittaus on suori-
tettu.
6581 Parametrijarjestelmé | Parametrin lataaminen tai tal- | Yrité pakotettua tallennusta parametrilla
lennus ei onnistunut. 96.07 Parametrin tallennus késin. Yrita
uudelleen.
6591 Varmuuskopioinnin/pa | Paneelin tai PC-tyokalun tie- | Tarkista paneelin tai PC-tydkalun tiedon-

lautuksen
aikakatkaisu

donsiirto taajuusmuuttajan
kanssa ei ole toiminut oikein
varmuuskopiota luotaessa tai
palautettaessa.

siirto ja katso, onko laite edelleen var-
muuskopiointi- tai palautustilassa.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet

65A1 Kenttavaylasov. A Taajuusmuuttajassa ei ole Tarkista ohjelmoitavan logiikan ohjel-
param.ristiriita ohjelmoitavan logiikan vaati- mointi.

maa toiminnallisuutta, tai toi- | Tarkista parametriryhmien 50 Kenttévay-
minnallisuutta ei ole otettu lasovitin (KVS) ja 51 KVS A asetukset
kayttéon. asetukset.

6681 SKV:n Katkos sisdanrakennetun Tarkista kenttavaylaiséannan tila (ver-
tiedonsiirtokatkos kenttavaylan (SKV) tiedonsiir- | kossa / ei verkossa / virhe jne.).
Ohjelmoitava vika: 58.14 | rossa. Tarkista ohjausyksikon EIA-485/X5-liitti-
Tiedonsiirtokatkostoi- mien 29, 30 ja 31 kaapelikytkennat.
minto

6682 SKV-konfig.tiedosto Sisdanrakennetun kenttavay- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-

lan (SKV) konfigurointitiedos- | jaan.
toa ei voitu lukea.

6683 SKV:n virheelliset Sisaanrakennetun kenttdvay- | Tarkista parametriryhman 58 Sisdédnra-
parametrit 1an (SKV) parametriasetukset | kennettu kenttédvayld asetukset.

ovat ristiriitaiset tai epayhteen-
sopivat valitun protokollan
kanssa.
6684 SKV kuormitusvika Sisaanrakennetun kenttdvay- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
1an (SKV) protokollan laiteoh- | jaan.
jelmistoa ei voitu ladata.
Versioristiriita SKV:n protokol-
lan laiteohjelmiston ja taajuus-
muuttajan laiteohjelmiston
valilla.

6685 SKV-vika 2 SKV:n protokollasovellusta Tarkista protokollan dokumentaatio.

varten varattu vika.

6686 SKV-vika 3 SKV:n protokollasovellusta Tarkista protokollan dokumentaatio.

varten varattu vika.

6882 32-bitt. taul. ylivuoto Siséinen vika. Kuittaa vika. Jos vika jatkuu, ota yhteys

paikalliseen ABB:n edustajaan.

6885 Tekstitiedoston Siséinen vika. Kuittaa vika. Jos vika jatkuu, ota yhteys
ylivuoto paikalliseen ABB:n edustajaan.

7081 Ohjauspaneelin Taajuusmuuttajan aktiiviseksi | Tarkista PC-ty6kalun tai ohjauspaneelin
katkos ohjauspaikaksi valitussa kytkenta.

Ohjelmoitava vika: 49.05 | ohjauspaneelissa tai PC-ty6- Tarkista ohjauspaneelin liitin.
E;Ct’g”Sii’To“a’kOS’Oi' kalussa on tiedonsiirtoh&iri6. | |rrota ohjauspaneeli ja kytke se takaisin.

7085 Lisavarustemoduuli ei | Kenttavaylamoduuli ei ole Korvaa moduuli tuetulla tyypilla.
ole yhteensopiva tuettu.

7086 1/0-moduulin Al- Al-ylijannite havaittu. Al on Tarkista Al-signaalitasot.
ylijannite vaihtanut jannitetilaa. Al palaa

automaattisesti mA-tilaan, kun
Al-signaalitaso on hyvaksytta-
vissa rajoissa.

7121 Moottorin jumi Moottori toimii jumialueella Tarkista moottorin kuorma ja taajuus-
Ohjelmoitava vika: 31.24 | esim. siksi, ettd kuorma on muuttajan arvot.

Moottorin jumisuoja liian suuri tai moottorin teho on | Tarkista vikafunktioryhman parametrit.
riittdmaton.

7122 Moottorin ylikuormitus | Moottorin virta on liian korkea. | Tarkista, onko jarjestelmassa ylikuormit-

tunut moottori.

Saada moottorin ylikuormitustoiminnon
parametreja (35.51...35.53) ja
35.55...35.56).
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
7183 Jarruvastuksen Jarruvastuksen lampétila on Pysayta taajuusmuuttaja. Anna vastuk-
ylildmpd ylittdnyt parametrilla 43.71 sen jaahtya.
Jarruvastuksen vikaraja ase- | Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauk-
tetun vikarajan. sen asetukset (parametriryhmé 43 Jar-
rukatkoja).
Tarkista vikaraja-asetus, parametri 43. 11
Jarruvastuksen vikaraja.
Tarkista, etta jarrutusjakso on sallituissa
rajoissa.
7192 Jarrukatkojan IGBT- Jarrukatkojan IGBT:n Iampd- | Anna katkojan jaahtya.
ylilampo tila on ylittanyt siséisen haly- | Tarkista kayttympéristdn lampétila.
tysrajan. Tarkista mahdollinen jaahdytyspuhallin-
vika.
Tarkista mahdolliset iimanvirtauksen esteet.
Tarkista vastuksen ylikuormitussuojauk-
sen asetukset (parametriryhma 43 Jar-
rukatkoja).
Tarkista, etta jarrutusjakso on sallituissa
rajoissa.
Tarkista, etta taajuusmuuttajan sy6ton
vaihtojannite ei ole liilan suuri.
7310 Ylinopeus Moottori py®rii sallittua huip- Tarkista nopeuden minimi- ja maksimiar-
punopeutta nopeammin. vot (parametrit 30. 77 Miniminopeus ja
Syyna voi olla vaarin asetettu | 30.12 Maksiminopeus).
minimi- tai maksiminopeus, Varmista moottorin sopiva jarrutusmo-
riittdmaton jarrutusmomentti mentti.
tai kuorman vaihtelu moment- | Tarkista, tarvitaanko jarrukatkojaa ja -
tiohjetta kéytettaessa. vastuksia.
73B0 Hatarampin virhe Hatapysaytysta ei suoritettu Tarkista valmiiksi maaritetyt ramppiajat
loppuun odotetun ajan (Off1: 23.11...23.15, Off3: 23.23).
kuluessa.
73F0 Ylitaajuus Suurin sallittu 1ahtétaajuus on | Katso apukoodi.
ylitetty.

OxFA | Moottori pyérii suurinta sallittua | Tarkista taajuuden minimi- ja maksimiar-
taajuutta nopeammin virheelli- | vot (parametrit 30.13 Minimitaajuus ja
sesti asetetun minimi- tai maksi- | 30. 714 Maksimitaajus).
mitaajuuden vuoksi tai moottori | Tarkista kéytdssa oleva syéttéjannite ja
ryntéé liian suuren syottjannit- | jannitteenvalintaparametri 95.01 Syétto-
teen tai parametrin 95.01 Syé6t- jénnite.
tojannite virheellisen
syottéjanniteasetuksen vuoksi.

Muu | — Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan ja mainitse apukoodi.
7510 KVS A tiedonsiirto Syklinen tiedonsiirto taajuus- | Tarkista kenttavaylatiedonsiirron tila.
Ohjelmoitava vika: 50.02 | muuttajan ja kenttavayldsovi- | Katso kayttéoppaista lisatietoja kentta-
KVS A tiedonsiirron tinmoduulin A tai vaylaliitannasta.
valvonta ohjelmoitavan logiikan ja kent- | Tarkista parametriryhmien 50 Kenttavéy-
tavaylasovitinmoduulin A Igsovitin (KVS), 51 KVS A asetukset, 52
vélilla on katkennut. KVS A datatulo ja 53 KVS A dataléht
asetukset.
Tarkista kaapelikytkennat.
Tarkista, ettd isdntdasema kommunikoi.
8001 KK:n alikuormitusvika | Kuormituskayra: Signaali on Katso parametri 37.04 KK-alikuormitus-

ollut liian kauan alikuormitus-
kayran alapuolella.

toiminnot.
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Koodi . . . .
(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
8002 KK:n ylikuormitusvika | Kuormituskayra: Signaali on Katso parametri 37.03 KK-ylikuormitus-
ollut liian kauan ylikuormitus- | toiminnot.
kayran ylapuolella.
80A0 Al-valvonta Jokin analoginen signaali on Tarkista analogiatulon signaalin taso.
Ohjelmoitava ylittanyt tai alittanut analogia- | Katso apukoodi.
vikatoiminto: tulolle asetetut rajat. i i
12.03 Al-valvontatoiminto Tark!Sta tuloon ky.tketyt.!Oh.(.iOt' .
Tarkista parametriryhméassa 12 Vakio-Al
maaritetyt tulon minimi- ja maksimirajat.
0001 [ Al1 ali minimin
0002 | Al1 yli minimin
0003 | Al2 ali minimin
0004 | Al2 yli maksimin
80B0 Signaalin valvonta 1 Signaalin valvontatoiminnon 1 | Tarkista vian lahde (parametri 32.07 Val-
(Muokattava viestiteksti) | muodostama vika. vonnan 1 signaali).
Ohjelmoitava
vikatoiminto:
32.06 Valvonnan 1
toiminto
80B1 Signaalin valvonta 2 Signaalin valvontatoiminnon 2 | Tarkista vian lahde (parametri 32.17 Val-
(Muokattava viestiteksti) | muodostama vika. vonnan 2 signaali).
Ohjelmoitava
vikatoiminto:
32.16 Valvonnan 2
toiminto
80B2 Signaalin valvonta 3 Signaalin valvontatoiminnon 3 | Tarkista vian lahde (parametri 32.27 Val-
(Muokattava viestiteksti) | muodostama vika. vonnan 3 signaali).
Ohjelmoitava
vikatoiminto:
32.26 Valvonnan 3
toiminto
80B3 Signaalin valvonta 4 Signaalin valvontatoiminnon 4 | Tarkista vian lahde (parametri 32.37 Val-
(Muokattava viestiteksti) | muodostama vika. vonnan 4 signaali).
Ohjelmoitava
vikatoiminto:
32.36 Valvonnan 4
toiminto
80B4 Signaalin valvonta 5 Signaalin valvontatoiminnon 5 | Tarkista vian lahde (parametri 32.47 Val-
(Muokattava viestiteksti) | muodostama vika. vonnan 5 signaali).
Ohjelmoitava
vikatoiminto:
32.46 Valvonnan 5
toiminto
80B5 Signaalin valvonta 6 Signaalin valvontatoiminnon 6 | Tarkista vian lahde (parametri 32.57 Val-
(Muokattava viestiteksti) | muodostama vika. vonnan 6 signaali).
Ohjelmoitava
vikatoiminto:
32.56 Valvonnan 6
toiminto
9081 Ulkoinen vika 1 Vika ulkoisessa laitteessa 1. Tarkasta ulkoinen laite.

(Muokattava viestiteksti)
Ohjelmoitava vika: 31.07
Ulkoisen tapahtuman 1
léhde

31.02 Ulkoisen tapaht. 1
tyyppi

Tarkista parametrin 31.01 Ulkoisen
tapahtuman 1 ldhde asetus.
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alhainen.

Koodi . . . .
(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
9082 Ulkoinen vika 2 Vika ulkoisessa laitteessa 2. Tarkasta ulkoinen laite.
(Mgokagava vigstiteksti) Tarkista parametrin 37.03 Ulkoisen
Ohjelmoitava vika: 31.03 tapahtuman 2 Idhde asetus.
Ulkoisen tapahtuman 2
ldhde
31.04 Ulkoisen tapaht. 2
tyyppi
9083 Ulkoinen vika 3 Vika ulkoisessa laitteessa 3. Tarkasta ulkoinen laite.
(Muokattava viestiteksti) Tarkista parametrin 31.05 Ulkoisen
Ohjelmoitava vika: 31.05 tapahtuman 3 Idhde asetus.
Ulkoisen tapahtuman 3
l&dhde
31.06 Ulkoisen tapaht. 3
tyyppi
9084 Ulkoinen vika 4 Vika ulkoisessa laitteessa 4. Tarkasta ulkoinen laite.
(Mgokagava vigstiteksti) Tarkista parametrin 31.07 Ulkoisen
Ohjelmoitava vika: 31.07 tapahtuman 4 Idhde asetus.
Ulkoisen tapahtuman 4
ldhde
31.08 Ulkoisen tapaht. 4
tyyppi
9085 Ulkoinen vika 5 Vika ulkoisessa laitteessa 5. Tarkasta ulkoinen laite.
(Muokattava viestiteksti) Tarkista parametrin 31.09 Ulkoisen
Ohjelmoitava vika: 31.09 tapahtuman 5 Idhde asetus.
Ulkoisen tapahtuman 5
l&dhde
31.10 Ulkoisen tapaht. 5
tyyppi
FA81 Safe torque off 1 Safe torque off -toiminto on Tarkista suojapiirin kytkennat. Lisatietoja
aktiivinen eli STO-piiri 1 on on taajuusmuuttajan Laiteoppaan
katkennut. luvussa Safe torque off -toiminto seka
FA82 Safe torque off 2 Safe torque off -toiminto on Earamlia trin 31.22 ﬁTgéng’tus kéy/seis
aktiivinen eli STO-piiri 2 on uvauksessa svula 269 = .
katkennut. Tarkista parametrin 95.04 Ohjauskortin
Syo6tté arvo.
FF61 ID-ajo Moottorin ID-ajo ei onnistunut. | Tarkista moottorin nimellisarvot (para-
metriryhma 99 Moottorin tiedot).
Tarkista, etta taajuusmuuttajaan ei ole
liitetty ulkoista ohjausjarjestelmaa.
Katkaise taajuusmuuttajan virta (ja sen
ohjausyksikdn virta, jos silla on erillinen
syo6tto) ja kytke virta uudelleen.
Tarkista, etta toimintarajat eivat esta ID-
ajon suorittamista. Palauta parametrit
oletusasetuksiin ja yrité uudelleen.
Tarkista, etta moottorin akselia ei ole
lukittu.
Katso apukoodi. Koodin toinen numero
ilmaisee ongelman (kunkin koodin vaati-
mat toimenpiteet on annettu alla).
0001 | Maksimivirran raja on liian Tarkista parametrien 99.06 Moottorin

nimellisvirta ja 30.17 Maksimivirta ase-
tukset. Varmista, ettd 30.77 > 99.06.
Varmista, ettd taajuusmuuttaja on mitoi-
tettu kaytettdvan moottorin mukaisesti.
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Koodi . . . .
(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
0002 | Maksiminopeusraja tai lasken- | Tarkista parametrien asetukset.
nallinen kenténheikennys- « 30.11 Miniminopeus
piste on liian alhainen. + 30.12 Maksiminopeus
* 99.07 Moottorin nimellisjdnnite
* 99.08 Moottorin nimellistaajuus
* 99.09 Moottorin nimellisnopeus.
Varmista, etta
+ 30.12> (0,55 x 99.09) >
(0,50 x synkroninen nopeus)
+ 30.11<0,ja
+ syoéttdjannite > (0,66 x 99.07).
0003 | Maksimimomentin raja on liian | Tarkista parametrin 99.12 Moottorin
alhainen. nimellismomentti asetus ja parametriryh-
massa 30 Rajat maaritetyt momenttira-
jat.
Varmista, ettd maksimimomentin raja on
suurempi kuin 100 %.
0004 | Virran mittauksen kalibrointia | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
ei suoritettu loppuun kohtuulli- | jaan.
sessa ajassa.
0005...0008 | Sisdinen virhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.
0009 | (Vain epatahtimoottorit.) Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
Kiihdytys ei paattynyt kohtuul- | jaan.
lisessa ajassa.
000A | (Vain epatahtimoottorit.) Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
Hidastus ei paattynyt kohtuulli- | jaan.
sessa ajassa.
000B | (Vain epéatahtimoottorit.) Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
Nopeus putosi nollaan ID-ajon | jaan.
aikana.
000C | (Vain kestomagneettimootto- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
rit.) jaan.
Ensimmainen kiihdytys ei
paattynyt kohtuullisessa
ajassa.
000D | (Vain kestomagneettimootto- | Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
rit.) jaan.
Toinen kiihdytys ei paattynyt
kohtuullisessa ajassa.
000E...0010 | Sisainen virhe. Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-

jaan.

0011

(Vain synkroniset reluktanssi-
moottorit.)
Virhe pulssitestissa.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

0012

Moottori on liian suuri kehitty-
nytta paikallaan suoritettavaa
ID-ajoa varten.

Tarkista, ettd moottori ja taajuusmuuttaja
ovat yhteensopivia.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.

0013

(Vain epatahtimoottorit.)
Virhe moottorin tiedoissa.

Tarkista, ettd moottorin nimellisarvoase-
tukset vastaavat moottorin tyyppikilven
tietoja.

Ota yhteys ABB:n paikalliseen edusta-
jaan.
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Koodi

(heksa) Vika/apukoodi Syy Korjaustoimet
FF63 STO CRC Ohjelmiston sisainen virhe. Kéaynnista ohjausyksikkd uudelleen
(parametrilla 96.08 Ohjauskortin
uud.kdynnistys tai katkaisemalla ja kyt-
kemalla virta).
FF81 KV A pakot. Vikalaukaisukomento on vas- | Tarkista ohjelmoitavan logiikan antamat
vikalaukaisu taanotettu kenttévaylasovitti- | vikatiedot.
men A kautta.
FF8E SKV pakot. Vikalaukaisukomento on vas- | Tarkista ohjelmoitavan logiikan antamat
vikalaukaisu taanotettu sisdénrakennetun | vikatiedot.

kenttavaylaliitannan kautta.
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am am am u
Kenttavaylaohjaus

sisaanrakennetun

kenttavaylaliitannan kautta
(SKV)

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla
tiedonsiirtoverkon (kenttavaylan) kautta sisddnrakennetun kenttavaylaliitinnan
avulla.

Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkead ulkoiseen ohjausjarjestelmaan tietoliikenneliitinnan
kautta kenttavaylasovittimen tai sisddnrakennetun kenttavaylaliitinnan avulla.

Sisdanrakennettu kenttavaylaliitanta tukee Modbus RTU -protokollaa.
Taajuusmuuttajan ohjausohjelma voi kasitelld kymmenta Modbus-rekisteria
kymmenen millisekunnin aikatasolla. Jos taajuusmuuttaja esimerkiksi vastaanottaa
pyynnon lukea 20 rekisterid, se kaynnistda vastauksensa 22 ms:n kuluessa pyynnon
vastaanottamisesta: pyynndn késittelyyn kuluu 20 ms ja vaylan kasittelyyn 2 ms lisaa.
Todelliseen vasteaikaan vaikuttavat myds muut tekijat, kuten baudinopeus
(taajuusmuuttajassa oleva parametriasetus).

Taajuusmuuttaja voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustiedot
kenttavaylaliitannan kautta. Vaihtoehtoisesti ohjaus voidaan jakaa sisaanrakennetun
kenttavaylalitdnnan ja muiden kaytettévissa olevien lahteiden, esimerkiksi digitaali-
ja analogiatulojen kesken.
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Kytkenta EIA-485 Modbus RTU -liittimesta

taajuusmuuttajaan

Kytke kenttdvayla taajuusmuuttajan ohjausyksikkddn liitetyn RIIO-01-moduulin
EIA-485 Modbus RTU -liittimeen. Kytkentakaavio on esitetty alla.

pyynnot/-vastaukset

Datavirta
<«¢—  Ohjaussana (CW) ——
-«¢—— Ohjearvot
_— Tilasana (SW) —

Oloarvot —
- Parametrin luku-/kirjoitus-

Kenttavaylaohjain

Pastevastus ON")

Kenttavayla

Prosessi-1/O (jaksoittainen)

Huoltoviestit
(ei-jaksoittainen)

ON ON

[ NN [N fg

[=]
- i< 3

o
HEE HEE
Paéatevastus asennossa OFF Péaéatevastus asennossa OFF
Taajuusmuuttaja Taajuusmuuttaja

1)

ON
[ NN
. . 2
o < S
HEE v
Paatevastus asennossa ON

Taajuusmuuttaja

Paatevastuksen taytyy olla paalla kenttdvaylan molemmissa paissa olevissa laitteissa.
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Taajuusmuuttajan kytkeminen kenttavaylaan

Kytke taajuusmuuttajan ohjausyksikon riviliitin kenttavaylaan. Kytkentédkaavio on
esitetty alla.

Kayta kytkennassa kolmea johdinta ja vaippaa (suositus).

Taajuusmuuttajan ohjausyksikkd |

S 5 . 1)..
g 2 PAALLA
= =
© = s
o~ ? 8
28 g o % TERM
xS + 00
38 ° <0
[ c
f ! ! !
| |
o/ o/
Vaippa 2)
1) Jos laite on kenttavaylan paassa, aseta
paatevastus paalle kytkimesta.
2) sido suojajohtimet yhteen taajuusmuuttajan
paassa. Ala terminoi vaippaan (SCR). Maa 3 (G K@@@
) Terminoi vaippa vain automaatio-ohjaimen LA
maaliittimeen. . 4) =
Ohjearvo

4) Terminoi DGND-johdin automaatio-ohjaimen
signaalimaa-referenssiliitdntaan.

RS485-ohjain
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Sisaanrakennetun kenttavaylaliitinnan asetukset

Ma&arita taajuusmuuttajan sisdanrakennetun kenttavaylan tiedonsiirtoasetukset
seuraavan taulukon parametrien avulla. Asetus kenttdvaylaohjausta varten -
sarakkeessa on kaytettava arvo tai oletusarvo. Toiminto/tietoja-sarakkeessa on

parametrin kuvaus.

Parametri

Asetus
kenttavaylaoh-
jausta varten

Toimintol/tietoja

TIEDONSIIRRON ALUSTUS

58.01  Protokolla

kéytésséd

Modbus RTU

Alustaa tiedonsiirron sisdanrakennetun kent-
tavaylan kautta.

SISAANRAKENNETUN M

ODBUS-KENTTAVA

YLAN KONFIGUROINTI

58.03 Osoite 1 (oletusarvo) Osoite. Verkossa ei voi olla kahta asemaa,
joilla on sama osoite.
58.04 Vayldn nopeus | 19,2 kbit/s Maarittaa liitdnnan tiedonsiirtonopeuden.
(oletusarvo) Kéytad samaa asetusta kuin isdntdasemassa.
58.05 Pariteetti 8 parillinen 1 Valitsee pariteetti- ja stop-bitin asetuksen.
(oletusarvo) Kayta samaa asetusta kuin isédntdasemassa.
58.14  Tiedonsiirtokatk | Vika (oletusarvo) | Maarittda toiminnon, joka suoritetaan, kun tie-
ostoiminto donsiirtokatkos havaitaan.
58.15 Tiedonsiirtokatk | Ohjaussana / Ottaa kayttdon / poistaa kaytosta tiedonsiirto-
ostoiminto Ohje1/ Ohje2 katkoksen valvonnan ja maarittaa keinot,
(oletusarvo) joilla tiedonsiirtokatkoksen viivelaskuri nolla-
taan.
58.16  Tiedonsiirtokatk | 3,0 s (oletusarvo) |Maarittda aikakatkaisurajan tiedonsiirron val-
oksen aika vonnalle.
58.17  Lé&hetysviive 0 ms (oletusarvo) | Maarittda taajuusmuuttajan vasteviiveen.
58.25  Ohjausprofiili ABB Drives Valitsee taajuusmuuttajan kayttdman ohjaus-
(oletusarvo) profiilin. Lisatietoja on kohdassa Yleisté
sisdénrakennetusta kenttavaylaliitdnnasta
(sivu 471).
58.26 SKV ohjeen 1 Nopeus tai tagjuus | Maarittaa kenttavaylaohjeiden 1 ja 2 tyypit.
58.27 tyyppi (parametrin 58.26 | Kunkin ohjetyypin skaalaus maaritetadn para-
SKV ohjeen 2 oletusarvo), Ldpi- | metreilla 46.017...46.03. Asetuksella Nopeus
tyyppi nékyvd, Yleinen, tai taajuus tyyppi valitaan automaattisesti kul-
Momentti (para- loinkin aktiivisen taajuusmuuttajan ohjaustilan
metrin 58.27 ole- | mukaan.
tusarvo), Nopeus,
Taajuus
58.28 SKV oloarvon 1 | Nopeus tai taajuus | Maarittaa oloarvojen 1 ja 2 tyypit. Kunkin olo-
58.29 tyyppi (568.28:n oletus- arvotyypin skaalaus maaritetdan parametreilla

SKV oloarvon 2

tyyppi

arvo), Lapinékyvéa
(568.29:n oletus-
arvo), Yleinen,
Nopeus, Taajuus

46.01...46.03. Asetuksella Nopeus tai taajuus
tyyppi valitaan automaattisesti kulloinkin aktii-
visen taajuusmuuttajan ohjaustilan mukaan.
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Asetus
Parametri kenttéavaylaoh- Toiminto/tietoja
jausta varten
58.31 SKVoloarvon 1 | Muu Maarittda oloarvojen 1 ja 2 lahteen, kun

58.32 lépinék.lédhde parametrin 58.26 SKV ohjeen 1 tyyppi (58.27
SKV oloarv. 2 SKV ohjeen 2 tyyppi) arvoksi on asetettu
lapinék. ldhde Lapinakyva.

58.33  Osoitetila Tila O (oletusarvo) | Maarittada vastaavuuden parametrien ja

pitorekisterien valilla Modbus-rekisterialueella
400001...465536 (100...65535).
58.34  Sanajérjestys ALA-YLA Maarittaa datasanojen jarjestyksen Modbus-
(oletusarvo) viestikehyksessa.

58.101 Data I/O 1 Esimerkiksi oletus- | Maarittaa osoitteen taajuusmuuttajaparamet-

asetukset (I/0:t rille, jota Modbus-isanta kayttéda tehdessaan

58.114 Data I/O 14 1...6 sisaltavat luku- tai kirjoitustoimintoa Modbus 1/O -para-

ohjaussanan, tila-
sanan, kaksi
ohjetta ja kaksi olo-
arvoa)

RO/DIO ohjaus-
sana, AO1 muisti-
paikat, AO2
muistipaikat,
Tak.kytken. muisti-
paikat, Ohjearvon
muistipaikat

metreja vastaavaan rekisteriosoitteeseen.
Valitse parametrit, jotka haluat lukea tai joihin
haluat kirjoittaa Modbus I/O -sanojen avulla.

Nama asetukset kirjoittavat saapuvat tiedot
muistipaikkaparametreihin 710.99 RO/DIO
ohjaussana, 13.91 AO1 muistipaikat,

13.92 AO2 muistipaikat, 40.91 Tak.kytken.
muistipaikat tai 40.92 Ohjearvon muistipaikat.

58.06 Tiedonsiirron
ohjaus

Asetusten péivitys

Vahvistaa konfigurointiparametrien asetukset.

Uudet asetukset tulevat voimaan, kun taajuusmuuttajaan kytketaan virta seuraavan
kerran tai kun ne vahvistetaan parametrilla 58.06 Tiedonsiirron ohjaus (Asetusten

péivitys).

Taajuusmuuttajan ohjausparametrien asettaminen

Kun sisdanrakennettu kenttavaylaliitantd on maarita, tarkista ja sdada seuraavassa
taulukossa luetellut taajuusmuuttajan ohjausparametrit. Sarakkeessa Asetus kentta-
vaylaohjausta varten annetaan arvo (tai arvot), jota kdytetaan, kun sisdanrakenne-
tun kenttavaylan signaali on kyseisen taajuusmuuttajan ohjaussignaalin haluttu [Ahde
tai kohde. Sarakkeessa Toimintol/tietoja on parametrin kuvaus.

Parametri

Asetus
kenttivaylaohjausta
varten

Toimintol/tietoja

KOMENNON LAHTEEN VALINTA

20.01 Ulk1 komennot

Sisdanrakennettu
kenttavéayla (SKV)

Valitsee kenttavaylan kaynnistys- ja pysaytys-
komentojen lahteeksi, kun ULK1 on valittu
aktiiviseksi ohjauspaikaksi.
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Parametri

Asetus
kenttavaylaohjausta
varten

Toimintol/tietoja

20.06 Ulk2 komennot

Sisddnrakennettu
kenttavéayla (SKV)

Valitsee kenttavaylan kaynnistys- ja pysaytys-
komentojen lahteeksi, kun ULK2 on valittu
aktiiviseksi ohjauspaikaksi.

NOPEUSOHJEEN VALINTA

nopeusohje 1

22.11 Ulk1 SKV ohje 1 Valitsee sisaanrakennetun kenttavaylaliitan-

nopeusohje 1 nan kautta vastaanotetun ohjeen nopeusoh-
jeeksi 1.

22.18 Ulk2 SKV ohje 1 Valitsee sisdanrakennetun kenttavaylaliitan-

nan kautta vastaanotetun ohjeen nopeusoh-
jeeksi 2.

MOMENTTIOHJEEN VALINTA

2 valinta

26.11 Momenttiohjeen | SKV ohje 1 Valitsee sisdanrakennetun kenttavaylaliitan-

1 valinta nan kautta vastaanotetun ohjeen moment-
tiohjeeksi 1.

26.12 Momenttiohjeen | SKV ohje 1 Valitsee sisdanrakennetun kenttavaylaliitan-

nan kautta vastaanotetun ohjeen moment-
tiohjeeksi 2.

TAAJUUSOHJEEN VALINTA

taajuusohje 1

28.11 Ulk1 SKV ohje 1 Valitsee sisdanrakennetun kenttavaylaliitan-

taajuusohje 1 nan kautta vastaanotetun ohjeen taajuusoh-
jeeksi 1.

28.15 Ulk2 SKV ohje 1 Valitsee sisdanrakennetun kenttavaylaliitan-

nan kautta vastaanotetun ohjeen taajuusoh-
jeeksi 2.

MUUT VALINNAT

SKV-ohjeet voidaan valita kaytdnndssa minka tahansa signaalinvalintaparametrin lahteeksi
valitsemalla Muu ja sen jalkeen joko 03.09 SKV ohje 1 tai 03.10 SKV ohje 2.

JARJESTELMAOHJAUKSEN TULOT

96.07 Parametrin
tallennus kéasin

Tallenna (palaa
arvoon Valmis)

Tallentaa parametriarvon muutokset (myds
kenttéavaylaohjauksen kautta tehdyt) pysy-
vaismuistiin.
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Yleista sisaanrakennetusta kenttavaylaliitannasta

Kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valinen jaksottainen tiedonsiirto koostuu
16-bittisista tai 32-bittisistéd datasanoista.

Alla oleva kaavio kuvaa sisdanrakennetun kenttavaylaliitdnnan toimintaa.
Jaksoittaiseen tiedonsiirtoon siirrettavat signaalit on selitetty alempana kaaviossa.

Kenttavaylaverkko

1)
Jaksoittainen tiedonsiirto SVK-profiili ULK1/2
Kaynnistyskomen-
not
VAL 1 SKV OHJ.SANA AN
AL N 03.09 SKV ohje 1
OHJET || ) - ' /
OHJE2 U3 20.01
I 03.10 20.06
58.25 H T
VAL Ohjeen valinta
sw — 2) 0 rl  SKV TILASANA
| | loLo1 H :12 - H Oloarvo 1
oLo2 [ 1= L Oloarvo 2 AN
58.25
Ryhmét
Data I/O - 22/26/28/40 jne.
valinta
/101
/o 2 Ohjeen valinta
/103 le» Par.01.01...255.255 H—
1/0 69 J S (\
58.101
58.114 Ryhmat
22/26/28/40 jne.
. . ] B Parametritau-
L| Ei-jaksoittainen tiedonsiirto lukko

-

. Katso my&s muut parametrit, joita kenttévaylan kautta voi ohjata.
. Datan muuntaminen, jos parametrin 58.25 Ohjausprofiili arvoksi on asetettu ABB Drives. Lisatietoja on
kohdassa Tietoja ohjausprofiileista (sivu 474).

N
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Ohjaussana ja tilasana

Ohjaussana (CW) on 16- tai 32-bittinen pakatussa loogisessa muodossa oleva sana.
Sen avulla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajarjestelmasta. Kenttavaylaohjain
lahettda ohjaussanan taajuusmuuttajaan. Kayttaja valitsee taajuusmuuttajan
parametreilla sisdanrakennetun kenttadvaylan ohjaussanan taajuusmuuttajan
ohjauskomentojen lahteeksi (esimerkiksi kaynnistys/pysaytys, hatapysaytys, valinta
ulkoisten ohjauspaikkojen 1 ja 2 valilla tai vian kuittaus). Taajuusmuuttaja siirtyy
tilasta toiseen ohjaussanan bittikoodattujen ohjeiden mukaisesti.

Kenttavaylan ohjaussana kirjoitetaan taajuusmuuttajaan sellaisenaan tai
muunnettuna. Lisatietoja on kohdassa Tietoja ohjausprofiileista (sivu 474).

Kenttavaylan tilasana (SW) on 16- tai 32-bittinen pakatussa loogisessa muodossa
oleva sana. Se sisaltda taajuusmuuttajasta kenttavayldohjaimeen siirrettavia tilatie-
toja. Taajuusmuuttajan tilasana kirjoitetaan kenttavaylan tilasanaan sellaisenaan tai
muunnettuna. Lisatietoja on kohdassa Tietoja ohjausprofiileista (sivu 474).

Ohjearvot

SKV-ohjeet 1 ja 2 ovat 16- tai 32-bittisid etumerkillisia kokonaislukuja. Kunkin
ohjesanan sisaltda voidaan kayttad kaytdnnéssa minka tahansa signaalin, kuten
nopeus-, taajuus-, momentti- tai prosessiohjeen, lahteena. Sisaanrakennetun
kenttavaylan tiedonsiirrossa ohjeet 1 ja 2 naytetdadn parametreissa 03.09 SKV ohje 1
ja 03.10 SKV ohje 2. Se, skaalataanko ohjearvot vai ei, maaraytyy parametrien 58.26
SKV ohjeen 1 tyyppi ja 58.27 SKV ohjeen 2 tyyppi asetusten mukaan. Lisatietoja on
kohdassa Tietoja ohjausprofiileista (sivu 474).

Oloarvot

Kenttavaylan oloarvot (OLO1 ja OLO2) ovat 16- tai 32-bittisid etumerkillisia kokonais-
lukuja. Ne siirtavat valitut taajuusmuuttajan parametriarvot taajuusmuuttajasta isan-
tdan. Se, skaalataanko oloarvot vai ei, maaraytyy parametrien 58.28 SKV oloarvon 1
tyyppi ja 58.29 SKV oloarvon 2 tyyppi asetusten mukaan. Lisétietoja on kohdassa
Tietoja ohjausprofiileista (sivu 474).

Datatulot/-lahdot

Datatulot/-lahd6t ovat 16- tai 32-bittisia sanoja, jotka sisaltavat valitut taajuusmuutta-
jan parametriarvot. Parametrit 58.101 Data I/O 1 ... 58.114 Data I/O 14 maarittavat
osoitteet, joista isénta lukee dataa (tulo) tai joihin se kirjoittaa dataa (lahto).

Rekisteriosoitteiden maarittaminen

Pitorekisterien Modbus-kayttdpyynndille tarkoitettu osoitekenttd on 16-bittinen. Nain
Modbus-protokolla pystyy maarittdmaan 65 536 pitorekisterin osoitetta.

Aiemmin Modbus-isantalaitteiden viisinumeroiset pitorekisterien desimaaliosoitteet
olivat valilla 40001-49999. Viisinumeroisia pitorekisterin osoitteita voitiin maarittaa
vain 9 999.
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Uusissa Modbus-isantalaitteissa kaytetaan tavallisesti osoitteiden maaritystapaa,
jolla voidaan hyddyntaa koko 65 536 osoitteen Modbus-pitorekiesterialuetta. Yksi
tallainen tapa on kuusinumeroisten desimaaliosoitteiden kayttd valilla 400001—
465536. Tassa oppaassa kaytetddn kuusinumeroisia Modbus-pitorekisterien
desimaaliosoitteita.

Viisinumeroisia desimaaliosoitteita kayttavat Modbus-isantalaitteet voivat yha kayttaa
rekistereitd 400001-409999 viisinumeroisten osoitteiden 40001-49999 avulla. Nama
isannat eivat voi kayttaa rekistereitda 410000—-465536.

Katso parametri 58.33 Osoitetila.

Huomautus: 32-bittisten parametrien rekisteriosoitteita ei voi kayttaa
viisinumeroisilla rekisterinumeroilla.
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Tietoja ohjausprofiileista

Ohjausprofiili maarittda saannot taajuusmuuttajan ja kenttavaylaisannan valiselle
tiedonsiirrolle, kuten

» onko pakatut loogiset sanat muunnettu, ja mika on niiden muuntamistapa

» onko signaaliarvot skaalattu, ja mik& on niiden skaalaustapa

» kuinka taajuusmuuttajan rekisteriosoitteet on yhdistetty kenttavaylaisantaan.
Voit konfiguroida taajuusmuuttajan vastaanottamaan ja lahettamaan viesteja
valitsemalla toisen seuraavista kahdesta profiilista:

* ABB Drives

*  DCU-profiili.

Jos valittuna on ABB Drives -profiili, taajuusmuuttajan sisddnrakennettu
kenttavaylaliitdntd muuntaa kenttdvaylan tiedot taajuusmuuttajassa kaytettyihin

alkuperaisiin tietoihin ja painvastoin. DCU-profiiliin ei sisally tietojen muuntamista tai
skaalausta. Profiilin valinnan vaikutukset on kuvattu alla.

Profiilin valinta

Tiedot

muunto ja VAL

skaalaus
0

- -
58.26...58.29 \7 _ ‘
Kenttéavayld o5 —— > Taajuusmuuttaja

58.25

Parametrilla 58.25 Ohjausprofiili valittu ohjausprofiili on:

» (0) ABB Drives
* (5) DCU-profiili.
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Ohjaussana

ABB Drives -profiilin ohjaussana

Alla olevassa taulukossa on kenttavaylan ohjaussanan sisalté ABB Drives -
ohjausprofiilissa. Sisdanrakennettu kenttavaylaliitdntd muuntaa tdman sanan
taajuusmuuttajassa kaytettdvaan muotoon. Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa
kohdassa ABB Drives -profiilin tilanvaihtokaavio sivulla 482 esitettyihin tiloihin.

Bitti | Nimi Arvo | Tila/kuvaus
0 OFF1_ 1 Jatka kohtaan TOIMINTAVALMIS.
CONTROL 0 Pysaytys valitun hidastusrampin mukaan. Jatka kohtaan

OFF1 AKTIIVINEN,; jatka kohtaan VALMIS JANNIT-
TEEN KYTKENTAAN, jos muut lukitukset (OFF2, OFF3)
eivat ole aktiivisia.

1 OFF2_ 1 Jatka kayttoa (OFF2 ei ole aktiivinen).
CONTROL 0 Hatapysaytys, taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti
pyorien.

Jatka kohtaan OFF2 AKTIIVINEN; jatka kohtaan
JANNITTEEN KYTKENTA ESTETTY.

2 |OFF3_ 1 Jatka kéyttoa. (OFF3 ei ole aktiivinen.)
CONTROL

0 Hatapysaytys, pysaytys taajuusmuuttajan parametrilla
méaaritetyssa ajassa. Jatka kohtaan OFF3 AKTIIVINEN;
jatka kohtaan JANNITTEEN KYTKENTA ESTETTY.
Varoitus: Varmista, ettd moottori ja kaytettava laite
voidaan pysayttaa talla pysaytystavalla.

3 INHIBIT, 1 Jatka kohtaan TOIMINTA SALLITTU.

OPERATION Huomautus: Salli kaynti -signaalin taytyy olla aktiivinen.
Lisatietoja on taajuusmuuttajan dokumentaatiossa. Jos
taajuusmuuttaja on asetettu vastaanottamaan
kayntilupasignaali kenttavaylasta, tdma bitti aktivoi
signaalin.

Katso my6s parametri 06. 18 Kéynnistykseneston tilasana
(sivu 790).

0 Esta toiminta. Jatka kohtaan TOIMINTA ESTETTY.

4 RAMP_OUT_ 1 Normaali toiminta. Jatka kohtaan
ZERO RAMPPIGENERAATTORI: LAHTO KAYTOSSA.

0 Pakota ramppigeneraattorin 1&ht6 nollaan.
Taajuusmuuttaja pysahtyy rampin mukaan. (Virta- ja
tasajanniterajat ovat voimassa.)

5 RAMP_HOLD 1 Ota ramppitoiminto kayttdon. Jatka kohtaan
RAMPPIGENERAATTORI: KIIHDYTIN KAYTOSSA.
0 Pyséayta ramppitoiminto (ramppigeneraattorin lahto pidetaan).
6 RAMP_IN_ 1 Normaali toiminta. Jatka kohtaan TOIMINNASSA.
ZERO Huomautus: Tama bitti on voimassa vain, jos

kenttavaylaliitdnta on asetettu tdman signaalin l1ahteeksi
taajuusmuuttajan parametreissa.

0 Pakota ramppigeneraattorin tulo nollaan.
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Bitti | Nimi Arvo | Tila/kuvaus

7 RESET 0=>1 | Aktiivisen vian kuittaus. Jatka kohtaan JANNITTEEN
KYTKENTA ESTETTY.

Huomautus: Tadma bitti on voimassa vain, jos
kenttavaylaliitanta on asetettu tdman signaalin 1ahteeksi
taajuusmuuttajan parametreissa.

0 Jatka normaalia toimintaa.

8 JOGGING_1 1 Pyyda kayntia Jog-toiminnon 1 nopeudella.
Huomautus: Tama bitti on voimassa vain, jos
kenttavaylaliitanta on asetettu tdman signaalin 1ahteeksi
taajuusmuuttajan parametreissa.

0 Jatka normaalia toimintaa.

9 JOGGING_2 1 Pyyda kayntia Jog-toiminnon 2 nopeudella.
Huomautus: Tama bitti on voimassa vain, jos
kenttavaylaliitanta on asetettu tdman signaalin 1ahteeksi
taajuusmuuttajan parametreissa.

0 Jatka normaalia toimintaa.

10 REMOTE_ 1 Kenttavaylaohjaus mahdollinen.

CMD 0 Ohjaussana <> 0 tai ohjearvo <> 0: Sailyta viimeinen
ohjaussana ja ohjearvo.
Ohjaussana = 0 ja ohjearvo = 0: Kenttavaylaohjaus
mahdollinen. Ohjearvo ja kiihdytys/hidastusaika on
lukittu.

11 EXT_CTRL_ 1 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK2. On kaytdssa, jos

LOC ohjauspaikka on maaritetty parametreilla kenttavaylasta
valittavaksi.

0 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK1. On kaytossa, jos
ohjauspaikka on maaritetty parametreilla kenttavaylasta
valittavaksi.

12 USER 0 Kirjoitettavat ohjausbitit, jotka voidaan yhdistaa

13 USER_1 taajuusmuuttajan logiikkaan sovelluskohtaisia toimintoja
varten.

14 USER_2

15 USER_3

DCU-profiilin ohjaussana

Sisaanrakennettu kenttavaylaliitanta kirjoittaa kenttavaylan ohjaussanan sellaisenaan
taajuusmuuttajan ohjaussanan bitteihin 0—15. Taajuusmuuttajan ohjaussanan bitit
16-32 eivat ole kaytossa.

Bitti | Nimi Arvo |Tila/kuvaus
0 STOP 1 Pysayta joko pysaytystapaparametrin tai pysaytystavan
pyyntébittien (bittien 7...9) mukaisesti.
0 (ei toim.)
1 START 1 Kaynnista taajuusmuuttaja.
0 (ei toim.)
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Bitti | Nimi Arvo | Tila/kuvaus

2 REVERSE 1 Kaanna moottorin pydrimissuunta.

0 Moottorin pydrimissuunta maaraytyy ohjearvon etumerkin
mukaan:

Positiivinen ohjearvo: Eteen
Negatiivinen ohjearvo: Taakse

3 Varattu

4 RESET 0=>1 | Aktiivisen vian kuittaus.

0 (ei toim.)

5 EXT2 1 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK2. On kaytdssa, jos
ohjauspaikka on maaritetty parametreilla kenttavaylasta
valittavaksi.

0 Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK1. On kaytdssa, jos
ohjauspaikka on maaritetty parametreilla kenttavaylasta
valittavaksi.

6 RUN_DISABLE 1 Esta kaynti. Jos taajuusmuuttaja on asetettu
vastaanottamaan kayntilupasignaali kenttavaylasta, tama
bitti poistaa signaalin aktivoinnin.

0 Salli kaynti. Jos taajuusmuuttaja on asetettu
vastaanottamaan kayntilupasignaali kenttavaylasta, tama
bitti aktivoi signaalin.

7 STOPMODE_ 1 Normaali ramppipysaytystapa

RAMP 0 (ei toim.) Oletusarvona parametrin pysaytystapa, jos bitit
7...9 ovat kaikki 0.

8 STOPMODE_ 1 Hataramppipysaytystapa.

E'\AAEIEGENCY— 0 (ei toim.) Oletusarvona parametrin pysaytystapa, jos bitit
7...9 ovat kaikki 0.

9 STOPMODE_ 1 Vapaasti pyorien -pysaytystapa.

COAST 0 (ei toim.) Oletusarvona parametrin pysaytystapa, jos bitit
7...9 ovat kaikki O.

10 RAMP_PAIR _2 1 Valitse ramppisarja 2 (kiihdytysaika 2 / hidastusaika 2),
kun parametrin 23.11 Ramppiasetuksen valinta arvoksi
on asetettu SKV.

0 Valitse ramppisarja 1 (kiihdytysaika 1 / hidastusaika 1),
kun parametrin 23.11 Ramppiasetuksen valinta arvoksi
on asetettu SKV.

11 RAMP_OUT_ 1 Pakota ramppigeneraattorin 1&ht6 nollaan.

ZERO Taajuusmuuttaja pysahtyy rampin mukaan. (Virta- ja
tasajanniterajat ovat voimassa.)

0 Normaali toiminta.

12 RAMP_HOLD 1 Pysayta ramppitoiminto (ramppigeneraattorin 1ahtoé
pidetaan).

0 Normaali toiminta.

13 RAMP_IN_ZERO |1 Pakota ramppigeneraattorin tulo nollaan.

Normaali toiminta.
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Bitti | Nimi Arvo | Tila/kuvaus
14 REQ_LOCAL_ 1 Taajuusmuuttaja ei siirry paikallisohjaustilaan (katso
LOCK parametri 19.17 Paikallisen ohjauksen esto).
0 Taajuusmuuttaja voi vaihtaa paikallis- ja kauko-
ohjaustilojen valilla.
15 TORQ_LIM_PAIR |1 Valitse momenttirajasarja 2 (minimimomentti 2 /
2 maksimimomentti 2), kun parametrin 30.18 Mom.rajan
- val. arvoksi on asetettu SKV.

0 Valitse momenttirajasarja 1 (minimimomentti 1 /
maksimimomentti 1), kun parametrin 30.18 Mom.rajan
val. arvoksi on asetettu SKV.

16 FB_LOCAL_CTL |1 Kenttavaylaohjauksen paikallista tilaa pyydetty. Siirra
ohjaus aktiivisesta lahteesta.

0 (ei toim.)

17 FB_LOCAL_REF |1 Kenttavaylaohjearvon paikallista tilaa pyydetty. Siirra ohje
aktiivisesta lahteesta.

0 (ei toim.)

18 Varattu toimintoa Ei viela toteutettu.
RUN_DISABLE_1
varten.
19 Varattu
20 Varattu
21 Varattu
22 USER 0 Kirjoitettavat ohjausbitit, jotka voidaan yhdistaa
23 USER 1 taajuusmuuttajan logiikkaan sovelluskohtaisia toimintoja
= varten.
24 USER_2
25 USER_3
26... | Varattu

31
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ABB Drives -profiilin tilasana

Alla olevassa taulukossa on esitetty kenttavaylan tilasana ABB Drives -
ohjausprofiilissa. Sisdanrakennettu kenttavaylaliitdntd muuntaa taajuusmuuttajan
tilasanan tdhan muotoon kenttavaylaa varten. Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa
kohdassa ABB Drives -profiilin tilanvaihtokaavio sivulla 482 esitettyihin tiloihin.

Bitti Nimi Arvo Tila/kuvaus
0 RDY_ON 1 VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN.
0 El VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN.
1 RDY_RUN 1 TOIMINTAVALMIS.
0 OFF1 AKTIIVINEN.
2 RDY_REF 1 TOIMINTA SALLITTU.
0 TOIMINTAESTETTY.
Katso myds parametri 06.18 Kéynnistykseneston
tilasana (sivu 190).
3 TRIPPED 1 VIKA.
0 Ei vikaa.
4 OFF_2_STATUS |1 OFF2 ei ole aktiivinen.
0 OFF2 AKTIIVINEN.
5 OFF_3_STATUS |1 OFF3 ei ole aktiivinen.
0 OFF3 AKTIIVINEN.
6 SWC_ON_ 1 JANNITTEEN KYTKENTA ESTETTY.
INHIB 0 _
7 ALARM 1 Varoitus/halytys.
0 Ei varoitusta/halytysta.
8 AT_ 1 TOIMINNASSA. Oloarvo on sama kuin ohjearvo (on
SETPOINT sallituissa rajoissa, esim. nopeussaadon nopeusvirhe
on enintaan 10 % moottorin nimellisnopeudesta).
0 Oloarvo on erisuuri kuin ohjearvo (ei ole sallituissa
rajoissa).
9 REMOTE 1 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: KAUKO (ULK1 tai
ULK2).
0 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: PAIKALLINEN.
10 ABOVE_ 1 Taajuuden tai nopeuden oloarvo on yhté suuri tai suu-
LIMIT rempi kuin (taajuusmuuttajan parametrilla asetettu) val-
vontaraja. Arvo on voimassa molempiin pySrimissuuntiin.
0 Taajuuden tai nopeuden oloarvo on valvontarajoissa.
11 USER_0 Tilabitit, jotka voidaan yhdistaa taajuusmuuttajan
12 USER_1 logiikkaan sovelluskohtaisia toimintoja varten.
13 USER_2
14 USER_3
15 Varattu
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DCU-profiilin tilasana

Sisaanrakennettu kenttavaylaliitanta kirjoittaa taajuusmuuttajan tilasanan bitit 0-15
sellaisinaan kenttavaylan tilasanaan. Taajuusmuuttajan tilasanan bitit 16—32 eivat ole

kaytossa.

Bitti

Nimi

Tila/kuvaus

0

READY

Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan
kaynnistyskomennon.

Taajuusmuuttaja ei ole valmis.

ENABLED

Ulkoinen kayntilupasignaali on aktiivinen.

Ulkoinen kayntilupasignaali ei ole aktiivinen.

KAYNNISTETTY

Taajuusmuuttaja on vastaanottanut
kaynnistyskomennon.

o

Taajuusmuuttaja ei ole vastaanottanut
kaynnistyskomentoa.

RUNNING

Taajuusmuuttaja moduloi.

Taajuusmuuttaja ei moduloi.

ZERO_SPEED

Taajuusmuuttaja on nollanopeudella.

Taajuusmuuttaja ei ole nollanopeudella.

ACCELERATING

Taajuusmuuttajan nopeus kasvaa.

Taajuusmuuttajan nopeus ei kasva.

DECELERATING

Taajuusmuuttajan nopeus pienenee.

Taajuusmuuttajan nopeus ei pienene.

AT_SETPOINT

Taajuusmuuttaja on ohjearvossa.

Taajuusmuuttaja ei ole ohjearvossa.

LIMIT

Taajuusmuuttajan toimintaa on rajoitettu.

Taajuusmuuttajan toimintaa ei ole rajoitettu.

SUPERVISION

alo|lm|lo|l—~|lo m|lo| ~n| o =~ o ~

Oloarvo (nopeus, taajuus tai momentti) on rajan
yldpuolella. Raja asetetaan parametreilla
46.31...46.33

Oloarvo (nopeus, taajuus tai momentti) on rajojen
sisalla.

10

REVERSE_REF

Taajuusmuuttajan ohjearvo on taaksepain.

Taajuusmuuttajan ohjearvo on eteenpain.

1

REVERSE_ACT

Taajuusmuuttaja kay taaksepain.

Taajuusmuuttaja kady eteenpain.

12

PANEL_LOCAL

al ol -l o -

Paneeli/ndppaimisto (tai PC-tydkalu) on
paikallisohjaustilassa.

Paneeli/nappaimisto (tai PC-tydkalu) ei ole
paikallisohjaustilassa.

13

FIELDBUS_
LOCAL

Kenttavayla on paikallisohjaustilassa.

Kenttavayla ei ole paikallisohjaustilassa.
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Bitti Nimi Arvo Tila/kuvaus
14 EXT2_ACT 1 Ulkoinen ohjauspaikka ULK2 on aktiivinen.
0 Ulkoinen ohjauspaikka ULK1 on aktiivinen.
15 FAULT 1 Taajuusmuuttaja on vikatilassa.
0 Taajuusmuuttaja ei ole vikatilassa.
16 ALARM 1 Varoitus/halytys on aktiivinen.
0 Ei varoitusta/halytysta.
17 Varattu
18 DIRLOCK 1 Suuntalukko on paalla (ON). (Suunnanvaihto on
lukittu.)
0 Suuntalukko ei ole paalla (OFF).
19 LOCALLOCK 1 Paikallistilan lukitus on paalla (ON). (Paikallistila on
lukittu.)
0 Paikallistilan lukitus ei ole paalla (OFF).
20 Varattu
21 Varattu
22 USER 0 Tilabitit, jotka voidaan yhdistaa taajuusmuuttajan
23 USER_1 logiikkaan sovelluskohtaisia toimintoja varten.
24 USER_2
25 USER_3
26 REQ_CTL 1 Ohjaus on myénnetty talle kanavalle.
0 Talle kanavalle ei ole mydnnetty ohjausta.
27 REQ_REF 1 Ohje on mydnnetty talle kanavalle.
0 Ohjetta ei ole myonnetty télle kanavalle.
28... Varattu
31
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Tilanvaihtokaaviot

ABB Drives -profiilin tilanvaihtokaavio

Alla olevassa kaaviossa on esitetty tilanvaihdot taajuusmuuttajassa, kun ABB Drives
-profiili on kaytdssa ja taajuusmuuttaja on konfiguroitu noudattamaan
sisdanrakennetun kenttavaylaliitdnnan ohjaussanan komentoja. Isolla kirjoitettu teksti
viittaa kenttdvaylan ohjaus- ja tilasanojen taulukoissa kaytettyihin tiloihin. Lisatietoja
on kohdassa ABB Drives -profiilin ohjaussana sivulla 475 ja kohdassa ABB Drives -
profiilin tilasana sivulla 479.
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ANNITTEEN KYT- ABB Drives -profiili
IRTI VERKOSTA |KENTI"\ ESTETTY I— (SW bitti 6=1) P
Virta paalla (ON) =+ (CW bitti 0=0)
El VALMIS JANNIT- _
ABCD EEN KYTKENTAAN (SW bitti 0=0) CW = Ohjaussana
SW = Tilasana
| | J_l n= Nopeus
_ I= Tulovirta
. = (CW=xxxx x1xx xxxx x110) RG= Ramppi-
T (CWhitti 3=0) generaattori
VALMIS f= Taajuus
TOIMINTA JANNITTEEN (SW bitti 0=1)
ESTETTY (SW bitti 2=0)
toimint mista tahansa tilasta
|- toiminta —= (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
estetty Vika
TOIMINTA- VIKA
mista tahansa tilasta VALMIS (SW bitti 1=1) (SW bitti 3=1)
-+ OFF1 (CW bitti 0=0) =+ (CW bitti 7=1
T~ (CW=xxxx x1xx xxxx 1111 J_ ( o )
OFF1 ja SW bitti 12=1) >
AKTIIVINEN (SW bitti 1=0) L . . .
mista tahansa tilasta mista tahansa tilasta
=1~ n(f)=0/1=0 \vj Hatapysaytys Hatapysaytys (OFF) )i
(CW bitti 3=1 OFF3 (CW bitti 2=0) OFF2 (CW bitti 1=0)
ja
BCD SW bitti 12=1) OFF3 OFF2
\v/ AKTIIVINEN [-(SW bitti 5=0) JAKTIIVINEN [~ (SW bitti 4=0)
(CW bitti 4=0)L-l—_| =T~ n(f=0/1=0
cD TOIMINTA
SALLITTU (SW bitti 2=1)

(CW bitti 5=0)

y

A

(CW bitti 6=0)

RG: Kl
KAYT

C—<t+—

:

A
(o}

H
O

[ (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

HTO
SSA

- (CW=xxxx x1xx xx11 1111)

HDYTIN
SSA

= (CW=xxxx x1xx x111 1111)

TOIMINTA -
(SW bitti 8=1)
ENABLED

Kaynnistysjakso:
» Jos paatilasanan bitti 0 = 1, niin

47Fh — TOIMINTA (kay)

476h — EI VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN

TILA

_|_ ehto
J_ bitin nouseva reuna

477h — VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN (pysaytetty)
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Pysaytysjakso:
477h = pysaytys parametrin 21.03 Pyséytystapa mukaan

47Eh = ramppipysaytys OFF1 (huomautus: ei-keskeytettava ramppipysaytys)
Vian kuittaus:

« Paatilasanan bitin 7 nouseva reuna

Kaynnistys STO-toiminnon jalkeen:

Jos 31.22 STO-ilmoitus kéy/seis ei ole vikal/vika, tarkista ennen

kaynnistyskomennon antamista, ettéd parametrin 06.78 Kédynnistykseneston
tilasana bitti 7 STO = 0.
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Ohjearvot

Ohjearvot ABB Drives- ja DCU-profiilia varten

ABB Drives -profiili tukee kahden ohjearvon kayttéa: SKV ohje 1 ja SKV ohje 2.
Ohjeet ovat 16-bittisid sanoja, jotka kaikki koostuvat etumerkkibitista ja 15-bittisesta
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohje muodostetaan laskemalla naiden kahden
komplementti vastaavasta positiivisesta ohjeesta.

Ohjearvot skaalataan parametrien 46.01...46.04 maaritysten mukaan. Kaytettava
skaalaus maaraytyy parametrien 58.26 SKV ohjeen 1 tyyppi ja 58.27 SKV ohjeen 2
tyyppi asetusten mukaan (katso sivu 368).

Kenttavayla P Taajuusmuutta-
ja
20000 —— 46.01 (kaytéssa nopeusohije)
46.02 (kaytossa taajuusohje)
10000 —I— 46.03 (kaytdssa momenttiohje)
| 46.04 (kéytdssa teho-ohje)
0——0
10000 —— —(46.03) (kaytossa momenttiohje)
) —(46.04) (kaytdssa teho-ohje)
20000 —L— —(46.01) (kaytdssa nopeusohje)

—(46.02) (kaytdssa taajuusohje)

Skaalatut ohjearvot nakyvat parametreissa 03.09 SKV ohje 1 ja 03.10 SKV ohje 2.
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Oloarvot

Oloarvot ABB Drives- ja DCU-profiilia varten

ABB Drives -profiili tukee kahden kenttavaylaoloarvon (OLO1 ja OLO2) kayttoa.
Oloarvot ovat 16-bittisid sanoja, jotka kaikki koostuvat etumerkkibitista ja 15-bittisesta
kokonaisluvusta. Negatiivinen oloarvo muodostetaan laskemalla ndiden kahden
komplementti vastaavasta positiivisesta arvosta.

Oloarvot skaalataan parametrien 46.01...46.04 maaritysten mukaan. Kaytettava
skaalaus maaraytyy parametrien 58.28 SKV oloarvon 1 tyyppi ja 568.29 SKV oloarvon
2 tyyppi asetusten mukaan (katso sivu 368).

Kenttavayla g Taajuusmuutta-
ja
20000 —— 46.01 (kaytdssa nopeusohije)
46.02 (kaytdssa taajuusohje)
10000 —— 46.03 (kaytdssd momenttiohje)
46.04 (kaytdssa teho-ohje)
0—0
10000 —— —(46.03) (kaytdssa momenttiohje)
. —(46.04) (kaytéssa teho-ohje)
20000 —(46.01) (kaytdssa nopeusohje)
) —(46.02) (kaytdssa taajuusohje)
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Modbus-pitorekisteriosoitteet

Modbus-pitorekisteriosoitteet ABB Drives- ja DCU-profiilia varten

Alla olevassa taulukossa on esitetty ABB Drives -profiilin mukaiset oletusarvoiset
Modbus-pitorekisteriosoitteet taajuusmuuttajatietoja varten. Talla profiililla
taajuusmuuttajan tietojen kaytté on muunnettu 16-bittiseksi.

Huomautus: Taajuusmuuttajan 32-bittisistéd ohjaus- ja tilasanoista voi kayttaa vain
vahiten merkitsevia 16:ta bittia.

Huomautus: DCU:n ohjaus- tai tilasanan bitit 16—32 eivat ole kaytdssa, jos DCU-
profiilin kanssa kaytetaan 16-bittista ohjaus- tai tilasanaa.

Rekisteriosoite Rekisteritiedot (16-bittiset sanat)

400001 Oletus: Ohjaussana (Ohjaussana 16-bittinen). Katso kohdat ABB
Drives -profiilin ohjaussana (sivulla 475) ja DCU-profiilin ohjaussana
(sivulla 476).
Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.707 Data I/O 1.

400002 Oletus: Ohje 1 (Ohje 1 16-bittinen).
Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.702 Data I/O 2.

400003 Oletus: Ohje 2 (Ohje 2 16-bittinen).
Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.702 Data I/O 2.

400004 Oletus: Tilasana (Tilasana 16-bittinen). Katso kohdat ABB Drives -

profiilin tilasana (sivulla 479) ja DCU-profiilin tilasana (sivulla 480).
Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.102 Data I/O 2.

400005 Oletus: Oloarvo 1 (Oloarvo 1 16-bittinen).
Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.105 Data I/O 5.
400006 Oloarvo 2 (Oloarvo 2 16-bittinen).

Valintaa voidaan muuttaa parametrilla 58.706 Data I/O 6.
400007...400014 Datatulo/-1ahto 7...14.

Valitaan parametreilla 58.107 Data I/O 7 ... 58.114 Data I/0 14.
400015...400089 Ei kaytossa

400090...400100 Virhekoodin kayttd. Lisatietoja on kohdassa Virhekoodirekisterit
(pitorekisterit 400090...400100) (sivu 494).
400101...465536 Parametrin luku/kirjoitus.

Parametrit yhdistetaan rekisteriosoitteisiin parametrin 58.33 Osoitetila
mukaisesti.
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Modbus-toimintokoodit

Alla olevassa taulukossa on esitetty sisdanrakennetun kenttéavaylaliitdnnan tukemat
Modbus-toimintokoodit.

Koodi

Toiminnon nimi

Kuvaus

01h

Lue kelat

Lukee kelojen (0X-ohjeiden) 0/1-tilan.

02h

Lue erilliset tulot

Lukee erillisten tulojen (1X-ohjeiden) 0/1-tilan.

03h

Lue pitorekisterit

Lukee pitorekisterien (4X-ohjeiden) binaarisen
sisallon.

05h

Kirjoita yksi kela

Pakottaa yksittdisen kelan (0X-ohjeen) arvoksi O tai 1.

06h

Kirjoita yksi rekisteri

Kirjoittaa yksittaisen pitorekisterin (4X-ohjeen).

08h

Vianmaaritys

Siséltaa joukon testeja tiedonsiirron tai erilaisten
sisaisten virhetilojen tarkistamiseksi.

Tuetut alikoodit:
» 00h Palauta kyselytiedot: Kaikutesti.

+ 01h Kaynnista tiedonsiirto uudelleen: Kaynnistaa
uudelleen ja alustaa SKV:n ja tyhjentaa
tiedonsiirtotapahtumien laskurit.

» 04h Pakota Vain kuuntelu -tila:
* 0Ah Tyhjenna laskurit ja vianmaaritysrekisteri
* 0Bh Palauta vaylan viestien lukumaara

» 0Ch Palauta vaylan tiedonsiirto- virheiden
lukumaara

* 0Dh Palauta vaylapoikkeusvirheiden lukumaara
* OEh Palauta orjan viestien lukumaara

* OFh Palauta orjan puuttuvien vastausten
lukumaara

» 10h Palauta orjan kielteisten vastausten lukumaara
* 11h Palauta orjan Varattu-ilmoitusten lukumaara

* 12h Palauta vaylan merkkiylitysten lukumaara

* 14h Tyhjenna ylityslaskuri ja -merkki

0Bh

Hae tiedonsiirtotapahtu-
malaskuri

Palauttaa tilasanan ja tapahtumien lukumaaran.

OFh

Kirjoita useita keloja

Pakottaa kelasarjan (0X-ohjeiden) arvoksi O tai 1.

10h

Kirjoita useita rekistereita

Kirjoittaa pitorekisterien vierekkaisten lohkon siséllén
(4X-ohjeet).

16h

Kirjoita rekisteri maskin
avulla

Muuttaa 4X-rekisterin sisaltéa kayttamalla AND- tai
OR-maskin ja rekisterin nykyisen sisallon
yhdistelmaa.

17h

Lue/kirjoita useita
rekistereita

Kirjoittaa vierekkaisten 4X-rekisterien lohkon sisallén
ja lukee sitten toisen rekisteriryhman sisallon (joka voi
olla sama tai eri kuin kirjoitettu) palvelinlaitteessa.
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Koodi Toiminnon nimi Kuvaus

2Bh / OEh | Suljetun liitdnnan siirto Tuetut alikoodit:

» OEh Lue laitteen tunnistetiedot: Sallii
tunnistetietojen ja muiden tietojen lukemisen.

Tuetut tunnistekoodit (kayttotyyppi):

* 00h: Laitteen yleisten tunnistetietojen hakupyynto
(virtauskaytto)

» 04h: Yhden yksittaisen tunnisteobjektin hakupyyntd
(yksittaiskaytto)

Tuetut objektitunnukset:

+ 00h: Toimittajan nimi ("TABB”)

» 01h: Tuotteen koodi (esimerkiksi ASCDXx)

* 02h: Paa- ja lisaversio (parametrien 07.05
Ohjelmistoversio ja 58.02 Protokollan ID sisallon
yhdistelma).

* 03h: Toimittajan URL-osoite ("www.abb.com”)

* 04h: Tuotteen nimi: (ACS480).

Poikkeuskoodit

Alla olevassa taulukossa on esitetty sisdanrakennetun kenttavaylaliitdnnan tukemat
Modbus-poikkeuskoodit.

Koodi Nimi Kuvaus

01h LAITON TOIMINTO Palvelin ei salli kyselyn sisaltdmaa toimintokoodia.
02h LAITON OSOITE Palvelin ei salli kyselyn sisaltdmaa dataosoitetta.
03h LAITON ARVO Pyydetty rekisterien maara on suurempi kuin mita

laite voi kasitella. Tama virhe ei tarkoita, etta
laitteeseen kirjoitettu arvo olisi sallitun alueen
ulkopuolella.

04h LAITEVIKA Peruuttamaton virhe, kun palvelin yritti suorittaa
pyydettya toimintoa. Katso kohta Virhekoodirekisterit
(pitorekisterit 400090...400100) sivulla 494.
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Kelat (0xxxx-ohjesarja)

Kelat ovat 1-bittisia luettavia ja kirjoitettavia arvoja. Ohjaussanan bitit ovat nakyvissa

tata tietotyyppia kaytettdessa. Alla olevassa taulukossa on yhteenveto Modbus-
jarjestelman keloista (Oxxxx-ohjesarja). Huomaa, ettd ohjeet ovat 1-kantaisia
indekseja, jotka vastaavat johdinta pitkin valitettya osoitetta.

Ohjearvo | ABB Drives -profiili DCU-profiili
000001 | OFF1_CONTROL STOP
000002 |OFF2_CONTROL START
000003 | OFF3_CONTROL Varattu
000004 | INHIBIT_OPERATION Varattu
000005 |RAMP_OUT_ZERO RESET
000006 | RAMP_HOLD EXT2
000007 | RAMP_IN_ZERO RUN_DISABLE
000008 |RESET STOPMODE_RAMP
000009 |JOGGING_1 STOPMODE_EMERGENCY_RAMP
000010 |JOGGING_2 STOPMODE_COAST
000011 | REMOTE_CMD Varattu
000012 |EXT_CTRL_LOC RAMP_OUT_ZERO
000013 |USER_O RAMP_HOLD
000014 |USER_1 RAMP_IN_ZERO
000015 |USER_2 Varattu
000016 |USER_3 Varattu
000017 | Varattu FB_LOCAL_CTL
000018 | Varattu FB_LOCAL_REF
000019 | Varattu Varattu
000020 | Varattu Varattu
000021 | Varattu Varattu
000022 | Varattu Varattu
000023 | Varattu USER_0O
000024 | Varattu USER_1
000025 | Varattu USER_2
000026 | Varattu USER_3
000027 | Varattu Varattu
000028 | Varattu Varattu
000029 | Varattu Varattu
000030 | Varattu Varattu
000031 | Varattu Varattu
000032 | Varattu Varattu
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Ohjearvo | ABB Drives -profiili DCU-profiili

000033 | Ohjaus relelahtéa RO1 varten Ohjaus relelahtéoa RO1 varten
(parametri 10.99 RO/DIO (parametri 10.99 RO/DIO
ohjaussana, bitti 0) ohjaussana, bitti 0)

000034 | Ohjaus relelahtéa RO2 varten Ohjaus relelahtéoa RO2 varten
(parametri 70.99 RO/DIO (parametri 10.99 RO/DIO
ohjaussana, bitti 1) ohjaussana, bitti 1)

000035 | Ohjaus relelaht6d RO3 varten Ohjaus relelahtéa RO3 varten
(parametri 10.99 RO/DIO (parametri 10.99 RO/DIO
ohjaussana, bitti 2) ohjaussana, bitti 2)

000036 | Ohjaus relelahtéa RO4 varten Ohjaus relelahtéa RO4 varten
(parametri 10.99 RO/DIO (parametri 70.99 RO/DIO
ohjaussana, bitti 3) ohjaussana, bitti 3)

000037 | Ohjaus relelahtéa ROS varten Ohjaus relelahtéa ROS varten

(parametri 10.99 RO/DIO
ohjaussana, bitti 4)

(parametri 10.99 RO/DIO
ohjaussana, bitti 4)

491
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Erilliset tulot (1xxxx-ohjesarja)

Erilliset tulot ovat 1-bittisia vain luku -tilassa olevia arvoja. Tilasanan bitit ovat
nakyvissa tata tietotyyppia kaytettdessa. Alla olevassa taulukossa on yhteenveto
Modbus-jarjestelman erillisista tuloista (1xxxx-ohjesarja). Huomaa, etté ohjeet ovat 1-
kantaisia indekseja, jotka vastaavat johdinta pitkin valitettya osoitetta.

Ohjearvo | ABB Drives -profiili DCU-profiili
100001 |RDY_ON READY
100002 |RDY_RUN ENABLED
100003 |RDY_REF Varattu
100004 | TRIPPED RUNNING
100005 |OFF_2_STATUS ZERO_SPEED
100006 | OFF_3_STATUS Varattu
100007 |SWC_ON_INHIB Varattu
100008 | ALARM AT_SETPOINT
100009 |AT_SETPOINT LIMIT
100010 |REMOTE SUPERVISION
100011 | ABOVE_LIMIT Varattu
100012 |USER_O Varattu
100013 |USER_1 PANEL_LOCAL
100014 |USER_2 FIELDBUS_LOCAL
100015 |USER_3 EXT2_ACT
100016 | Varattu FAULT
100017 | Varattu ALARM
100018 | Varattu Varattu
100019 | Varattu Varattu
100020 | Varattu Varattu
100021 | Varattu Varattu
100022 | Varattu Varattu
100023 | Varattu USER_0O
100024 | Varattu USER_1
100025 | Varattu USER_2
100026 | Varattu USER_3
100027 | Varattu REQ_CTL
100028 | Varattu Varattu
100029 | Varattu Varattu
100030 | Varattu Varattu
100031 | Varattu Varattu
100032 | Varattu Varattu
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Ohjearvo | ABB Drives -profiili DCU-profiili

100033 | Digitaalitulon DI1 viivetila Digitaalitulon DI1 viivetila
(parametri 70.02 DI viivéastetty | (parametri 10.02 DI viivastetty
tila, bitti 0) tila, bitti 0)

100034 | Digitaalitulon DI2 viivetila Digitaalitulon DI2 viivetila
(parametri 70.02 DI viivéastetty | (parametri 10.02 DI viivastetty
tila, bitti 1) tila, bitti 1)

100035 | Digitaalitulon DI3 viivetila Digitaalitulon DI3 viivetila
(parametri 10.02 DI viivéstetty | (parametri 10.02 DI viivéstetty
tila, bitti 2) tila, bitti 2)

100036 | Digitaalitulon DI4 viivetila Digitaalitulon DI4 viivetila
(parametri 70.02 DI viivéastetty | (parametri 10.02 DI viivastetty
tila, bitti 3) tila, bitti 3)

100037 | Digitaalitulon DI5 viivetila Digitaalitulon DI5 viivetila
(parametri 10.02 DI viivéstetty | (parametri 10.02 DI viivéstetty
tila, bitti 4) tila, bitti 4)

100038 | Digitaalitulon DI6 viivetila Digitaalitulon DI6 viivetila

(parametri 10.02 DI viivastetty
tila, bitti 5)

(parametri 10.02 DI viivastetty
tila, bitti 5)
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Virhekoodirekisterit (pitorekisterit 400090...400100)

Nama rekisterit sisaltavat tietoa viimeisimmasta kyselysta. Virherekisteri
tyhjennetaan, kun kysely on suoritettu loppuun.

Ohjearvo | Nimi Kuvaus

400090 Kuittaa virherekisterit 1 = Kuittaa sisaiset virherekisterit (91...95). 0 = Al&
tee mitaan.

400091 Virhetoimintokoodi Epé&onnistuneen kyselyn toimintokoodi.

400092 Virhekoodi Asetetaan, kun poikkeuskoodi 04h on muodostettu

(katso edella oleva taulukko).

+ 00h Ei virhetta

* 02h Ala-/ylaraja ylitetty

* 03h Virheellinen indeksi: Taulukkoparametrin
indeksi ei ole saatavissa

» 05h Virheellinen tietotyyppi: Arvo ei vastaa
parametrin tietotyyppia

* 65h Yleinen virhe: Maarittamaton virhe kyselyn

kasittelyssa
400093 Epé&onnistunut rekisteri Viimeinen rekisteri (erillinen tulo, kela, tulorekisteri tai
pitorekisteri), jonka luku tai kirjoitus epaonnistui.
400094 Viimeinen onnistuneesti | Viimeinen rekisteri (erillinen tulo, kela, tulorekisteri tai
kirjoitettu rekisteri pitorekisteri), jonka kirjoitus onnistui.
400095 Viimeinen onnistuneesti | Viimeinen rekisteri (erillinen tulo, kela, tulorekisteri tai

luettu rekisteri pitorekisteri), jonka lukeminen onnistui.
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Kenttavaylaohjaus

kenttavaylasovittimen kautta

Yleista

Tassa luvussa kerrotaan taajuusmuuttajan ohjaamisesta ulkoisilla laitteilla tiedonsiir-
toverkon (kenttavaylan) kautta lisdvarusteena saatavan kenttavaylasovitinmoduulin
avulla.

Ensin kuvataan taajuusmuuttajan kenttdvaylaohjausliittyma, minka jalkeen annetaan
konfigurointiesimerkki.

Jarjestelman yleiskuvaus

Taajuusmuuttaja voidaan kytkeé ulkoiseen ohjausjarjestelmaan taajuusmuuttajan
ohjausyksikkd6n asennetun valinnaisen kenttavaylasovittimen (kenttavaylasovitin A
= KVS A) avulla. Taajuusmuuttaja voidaan maarittda vastaanottamaan kaikki
ohjaustiedot kenttavaylaliitdnnan kautta. Vaihtoehtoisesti ohjaus voidaan jakaa
kenttavaylaliitdnnan ja muiden kaytettévissa olevien lahteiden, kuten digitaali- ja
analogiatulojen, kesken sen mukaan, miten ohjauspaikat ULK1 ja ULK2 on
maaritetty.
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Kenttavaylasovittimia on saatavana eri tiedonsiirtojarjestelmia ja protokollia, kuten
seuraavia, varten:

» CANopen (FCAN-01-sovitin)

» ControlNet (FCNA-01-sovitin)

+ DeviceNet™ (FDNA-01-sovitin)

+ Ethernet POWERLINK (FEPL-02-sovitin)

+ EtherCAT (FECA-01-sovitin)

« EtherNet/IP™ (FENA-21-sovitin)

*  Modbus/TCP (FMBT-21, FENA-21-sovitin)

* PROFINET IO (FENA-21-sovitin)

+ PROFIBUS DP (FPBA-01-sovitin)

Huomautus: Tdman luvun teksti ja esimerkit kuvaavat yhden kenttdvaylasovittimen

(KVS A) asetusten maéarittamista parametreilla 50.07...50.18 seka parametriryhmilla
51 KVS A asetukset...53 KVS A datal&hté.

Taajuusmuuttaja [ I I I Kenttavaylaohjain
\\\\\\\\\\ -
| Kenttavayla
- Muut
laitteet
ﬁ%‘@\, AS’ ‘ ‘
A

Taajuusmuuttajan ohjausyksikké6n
(korttipaikkaan 1) asennettu tyypin Fxxx
kenttavaylasovitin

Datavirta
<—— Ohjaussana (CW)
e Ohjearvot

Prosessi-1/O (jaksoittainen)
Tilasana (SW) —
Oloarvot —

-

Parametrien luku- ja kirjoituspyynnét/-vasteet Prosessi-I/O (jaksoittainen)

tai huoltoviestit (ei-
> jaksoittainen)
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Yleista kenttavaylaohjausliitannasta

Kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valisessa jaksoittaisessa tiedonsiirrossa
kaytetdan 16- tai 32-bittisia tulon ja 1ahddn datasanoja. Taajuusmuuttaja tukee
enintaan 12 (16-bittisen) datasanan kayttéa kumpaankin suuntaan.

Taajuusmuuttajasta kenttavaylaohjaimeen lahetettava data maaritetdan parametreilla
52.01 KVS A datatulo 1 ... 52.12 KVS A datatulo 12. Kenttavaylaohjaimesta
taajuusmuuttajaan lahetettava data maaritetdan parametreilla 53.01 KVS A
dataldhté...53.12 KVS dataléht6 12.

Kenttavaylaverkko
1)
Kenttavaylasovitin KVS-profiili
; ULK1/2
Kaynnistystapa
|| DATA- Profiilin
LAHTO valinta
| ) 4) KVS P.OHJ.SANA \
| KVS OHJE1
| DATALAH- KVS OHJE2 20.01
2 TO—vaIinta 20.06
|
ful 3
%_ | ) Nopeus
R — [Par. 10.01..99.99 H— OHJET val
L| @ C
>
@
S | Toama; Profiilin |
2| [TuLo? valinta Ryhmé 53
N 5 KVS P.TILASANA 2217
5) KVS OLO1
| DATATULO-| |[KVS OLO2
| L2 valinta Nopeus OHJE2
val.
| 3)
[ 12 L {[Par.01.01..99.99 H— || AN
|
Jaksoittainen tiedonsiirto 2212
Ryhma 52
Ei-jaksoittainen tiedonsiirto
Katso kenttavaylasovitinmoduu- Parametritau-
lin kayttdopas. lukko

1) Katso myds muut parametrit, joita kenttavaylasta voi ohjata.

2) Kaytettavien datasanojen enimmaismaara vaihtelee protokollan mukaan.

3) Profiilin/laiteobjektin valintaparametrit. Kenttavaylamoduulikohtaiset parametrit. Lisatietoja on
kenttavaylasovitinmoduulin kdyttéoppaassa.

4) DeviceNet-yhteytta kaytettdessa ohjausosa siirtyy suoraan.

5) DeviceNet-yhteytta kaytettdessa oloarvo-osa siirtyy suoraan.
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Ohjaussana ja tilasana

Ohjaussana on paaasiallinen tapa, jolla taajuusmuuttajaa ohjataan
kenttavaylajarjestelmasta. Kenttavaylan isantdasema lahettaa sen taajuusmuuttajaan
sovitinmoduulin kautta. Taajuusmuuttaja vaihtaa tilasta toiseen ohjaussanan
bittikoodattujen ohjeiden mukaisesti ja palauttaa tilatiedon isantéan tilasanassa.

ABB Dirives -tiedonsiirtoprofiilin ohjaussanan ja tilasanan sisaltda kasitellaan
tarkemmin sivuilla 501 ja 503. Taajuusmuuttajan tilat on esitelty tilakaaviossa
(sivu 504). Lisatietoja muista kenttavaylakohtaisista tiedonsiirtoprofiileista on
kenttavaylasovitinten kayttdohjeissa.

Ohjaussanan ja tilasanan sisaltoa kasitelladn tarkemmin sivuilla 507 ja 503.
Taajuusmuuttajan tilat on esitelty tilakaaviossa (sivu 504).

Verkkosanojen vianselvitys

Jos parametrin 50.712 KVS A testitila arvoksi on asetettu Nopea, kenttdvaylan kautta
saatu ohjaussana nakyy parametrissa 50.13 KVS A ohjaussana ja kenttavaylaverk-

koon lahetetty tilasana parametrissa 50.16 KVS A tilasana. Nama kasittelemattémat
tiedot ovat hyodyllisia maaritettdessa ennen ohjauksen siirtdmista kenttavaylaverk-

koon, lahettaako kenttavaylaisanta oikeaa tietoa.
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Ohjearvot

Ohjearvot ovat 16-bittisia sanoja, jotka koostuvat etumerkkibitista ja 15-bittisesta
kokonaisluvusta. Negatiivinen ohjearvo (joka merkitsee taaksepain pyérivaa suuntaa)
muodostetaan laskemalla ndiden kahden komplementti vastaavasta positiivisesta
ohjearvosta.

ABB:n taajuusmuuttajat pystyvat vastaanottamaan ohjaustietoa useista lahteist3,
esimerkiksi analogisista ja digitaalisista tuloista, taajuusmuuttajan ohjauspaneelista ja
kenttavaylasovitinmoduulista. Jotta taajuusmuuttajaa voi ohjata kenttavaylan kautta,
moduuli taytyy maarittda ohjaustiedon lahteeksi, esimerkiksi ohjelahteeksi. Tama
tehdaan ryhmissa 22 Nopeusohjeen valinta, 26 Momenttiohjeketju ja 28
Taajuusohjeketju olevilla Iahteenvalintaparametreilla.

Verkkosanojen vianselvitys

Jos parametrin 50.12 KVS A testitila arvo on Nopea, kenttavaylasta vastaanotetut
ohjearvot nakyvat parametreissa 50.74 KVS A ohje 1 ja 50.15 KVS A ohje 2.

Ohjearvojen skaalaus

Huomautus: Alla kuvatut skaalaukset ovat voimassa ABB Drives -
tiedonsiirtoprofiilissa. Kenttavayldkohtaisissa tiedonsiirtoprofiileissa voidaan kayttaa
erilaisia skaalauksia. Lisatietoja on kenttavaylasovittimen kayttdoppaassa.

Ohjearvot skaalataan parametrien 46.01...46.04 maaritysten mukaan. Kaytettava
skaalaus maaraytyy parametrien 50.04 KVS A ohjeen 1 tyyppi ja 50.05 KVS A ohjeen
2 tyyppi asetusten mukaan.

Kenttavayla P Taajuusmuuttaja
20000 —— 46.01 (kaytdssa nopeusohje)
46.02 (kaytdssa taajuusohje)
10000 —— 46.03 (kaytéssa momenttiohje)
0—0
-10000 —— -(46.03) (kaytéssd momenttiohje)
20000 —L— —(46.01) (kaytdssa nopeusohje)
) —(46.02) (kaytossa taajuusohje)

Skaalatut ohjearvot nakyvat parametreissa 03.05 KV A ohje 1 ja 03.06 KV A ohje 2.
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Oloarvot

Oloarvot ovat 16-bittisia sanoja, jotka sisaltavat tietoa taajuusmuuttajan toiminnasta.
Valvottujen signaalien tyypit valitaan parametreilla 50.07 KV'S A oloarvon 1 tyyppi ja
50.08 KV'S A oloarvon 2 tyyppi.

Verkkosanojen vianselvitys

Jos parametrin 50.12 KVS A testitila arvo on Nopea, kenttéavaylaan lahetettavat
oloarvot nakyvat parametreissa 50.17 KVS A oloarvo 1 ja 50.18 KVS A oloarvo 2.

Oloarvojen skaalaus

Huomautus: Alla kuvatut skaalaukset ovat voimassa ABB Drives -
tiedonsiirtoprofiilissa. Kenttéavaylakohtaisissa tiedonsiirtoprofiileissa voidaan kayttaa
erilaisia skaalauksia. Lisatietoja on kenttavaylasovittimen kayttdoppaassa.

Oloarvot skaalataan parametrien 46.07...46.04 maaritysten mukaan Kaytettava
skaalaus maaraytyy parametrien 50.07 KV'S A oloarvon 1 tyyppi ja 50.08 KVS A
oloarvon 2 tyyppi asetusten mukaan.

Kenttavayla g Taajuusmuuttaja
20000 —— 46.01 (kaytdssa nopeusohije)
46.02 (kaytossa taajuusohje)
10000 —— 46.03 (kaytdssa momenttiohje)
0—0
-10000 —— —(46.03) (kaytdéssd momenttiohje)
20000 —— —(46.01) (kaytdssa nopeusohje)
B —(46.02) (kaytdssa taajuusohje)
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Kenttavaylan ohjaussanan sisalté (ABB Drives -profiili)

Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa tilakaavion tiloihin (sivu 504).

Bitti

Nimi

Arvo

TILA/Kuvaus

0

Off1 ohjaus

1

Jatka kohtaan TOIMINTAVALMIS.

0

Pysaytys valitun hidastusrampin mukaan. Jatka kohtaan OFF1
AKTIIVINEN; jatka kohtaan VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN,
jos muut lukitukset (OFF2, OFF3) eivat ole aktiivisia.

Off2 ohjaus

Jatka kayttoa (OFF2 ei ole aktiivinen).

Héatapysaytys, taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti pyorien.
Jatka kohtaan OFF2 AKTIIVINEN; jatka kohtaan JANNITTEEN
KYTKENTA ESTETTY.

Off3 ohjaus

=

Jatka kayttoa. (OFF3 ei ole aktiivinen.)

Hatapysaytys, pysaytys taajuusmuuttajan parametrilla maaritetyssa
ajassa. Jatka kohtaan OFF3 AKTIIVINEN; jatka kohtaan
JANNITTEEN KYTKENTA ESTETTY.

VAROITUS: Varmista, ettd moottori ja kaytettdva moottori
/\ voidaan pysayttaa talla pysaytystavalla.

Kay

Jatka kohtaan TOIMINTA SALLITTU.

Huomautus: Salli kaynti -signaalin taytyy olla aktiivinen. Lisatietoja
on taajuusmuuttajan dokumentaatiossa. Jos taajuusmuuttaja on
asetettu vastaanottamaan kayntilupasignaali kenttavaylasta, tama
bitti aktivoi signaalin.

Esta toiminta. Jatka kohtaan TOIMINTA ESTETTY.
Katso myds parametri 06.18 Kaynnistykseneston tilasana (sivu 190).

Rampin lahdén
nollaus

Normaali tojminta. Jatka kohtaan RAMPPIGENERAATTORI: LAHTO
KAYTOSSA.

Pakota ramppigeneraattorin Iahto nollaan. Taajuusmuuttaja hidastaa
heti nollanopeuteen (momenttirajat huomioiden).

Rampin pito

Ota ramppitoiminto kayttéon. o
Jatka kohtaan RAMPPIGENERAATTORI: KIIHDYTIN KAYTOSSA.

Pysayta ramppitoiminto (ramppigeneraattorin 1&aht6 pidetaan).

Rampin tulon
nollaus

Normaali toiminta. Jatka kohtaan TOIMINNASSA.
Huomautus: Tama bitti on voimassa vain, jos kenttavaylaliitanta on
asetettu tdman signaalin l&dhteeksi taajuusmuuttajan parametreissa.

Pakota ramppigeneraattorin tulo nollaan.

Kuittaa

Aktiivisen vian kuittaus. Jatka kohtaan JANNITTEEN KYTKENTA
ESTETTY.

Huomautus: Tama bitti on voimassa vain, jos kenttavaylaliitanta on
asetettu kuittaussignaalin lahteeksi taajuusmuuttajan parametreilla.

Jatka normaalia toimintaa.

Jog-toiminto 1

Kiihdyta Jog-toiminnon asetusarvoon 1.

Huomaa:

+ Bittien 4...6 arvon on oltava 0.

 Lisatietoja on kohdassa Ryntdyssuoja (sivulla 149).

Jog-toiminto 1 pois kaytosta.

Jog-toiminto 2

Kiihdyta Jog-toiminnon asetusarvoon 2.
Katso bitin 8 huomautukset.

Jog-toiminto 2 pois kaytosta.

10

Kauko-
ohjauskomento

Kenttavaylaohjaus mahdollinen.

Ohjaussana ja ohjearvo eivat saavu taajuusmuuttajaan, lukuun
ottamatta bitteja 0...2.

1"

Ulkoinen
ohjauspaikka

Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK2. On kayttssa, jos ohjauspaikka
on maaritetty parametreilla kenttavaylasta valittavaksi.

Valitse ulkoinen ohjauspaikka ULK1. On kayt6ssa, jos ohjauspaikka
on maaritetty parametreilla kenttavaylasta valittavaksi.
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Bitti Nimi Arvo (TILA/Kuvaus
12 Kayttajan bitti 0 |1
13 Kayttajan bitti 1 (1)
14 Kayttajan bitti 2 (1)
15 Kayttajan bitti 3 (1)
0
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Kenttavaylan tilasanan sisalté (ABB Drives -profiili)

Lihavoitu suuraakkosteksti viittaa tilakaavion tiloihin (sivu 504).

Bitti Nimi Arvo [TILA/Kuvaus
0 Valmis jannitteen |1 VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN.
kytkent&an 0 EI VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN.
1 Kayttovalmis 1 TOIMINTAVALMIS.
0 OFF1 AKTIIVINEN.
2 Valmius ohjeeseen |1 TOIMINTA SALLITTU.
0 TOIMINTA ESTETTY.
Katso myds parametri 06.18 Kaynnistykseneston tilasana (sivu 190).
3 Lauennut 1 VIKA.
0 Ei vikaa.
4 Off 2 ei kaytéssa |1 OFF2 ei ole aktiivinen.
0 OFF2 AKTIIVINEN.
5 Off 3 ei kaytossa |1 OFF3 ei ole aktiivinen.
0 OFF3 AKTIIVINEN.
6 Jannitteen kytkenta (1 JANNITTEEN KYTKENTA ESTETTY.
estetty 0 —
7 Varoitus 1 Varoitus aktiivinen.
0 Ei aktiivista varoitusta.
8 Asetusarvossa 1 TOIMINNASSA. Oloarvo on yhta suuri kuin ohjearvo = on sallituissa
rajoissa (katso parametri 46.217).
0 Oloarvo on erisuuri kuin ohjearvo = ei ole sallituissa rajoissa.
9 Kauko-ohjaus 1 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: KAUKO (ULK1 tai ULK2).
0 Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: PAIKALLINEN.
10 Rajan ylitys - Katso parametrin 06.17 Taajuusmuuttajan tilasana 2 bitti 10.
1 Kayttajan bitti 0 - Katso parametri 06.30 Paétilasanan bitin 11 valinta.
12 Kayttajan bitti 1 - Katso parametri 06.31 P&étilasanan bitin 12 valinta.
13 Kayttajan bitti 2 - Katso parametri 06.32 Paétilasanan bitin 13 valinta.
14 Kayttajan bitti 3 - Katso parametri 06.33 P&étilasanan bitin 14 valinta.

15

Varattu
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Tilakaavio (ABB Drives -profiili)

<1

<,

JANNITTEEN KYT- misté tahansa tilasta
IRTI VERKOSTA KENTA ESTETTY |— SW b6=1
+ Virta paalla (ON) + CW b0=0 + Vika
= |
EI VALMIS JAN- VIKA L o b3=1
AB CD NITTEEN KYT- [— SW b0=0
I CW b7=1
CW=xxxx x1xx xxxx x110
CW b3=0
A\ VALMIS JANNIT- /L
TOIMINTA TEEN KYTKENTAANI— s\ bo=1
ESTETTY |— SW b2=0 mista tahansa tilasta
toiminta _ Hatapysaytys
+ estetty CW=xxxx x1xx xxxx x111 + OFF2 (CW b1=0)
1
OFF2
TOIMINTA-
mista tahansa tilasta VALMIS |—sw b1=1 JAKTIIVINEN— SW b4=0
+ OFF1 (CW b0=0) ~
e C\W=xxxx x1xx xxxx 1111 =
OFF1
AKTIVINEN [— SW b1=0 misté tahansa tilasta
nH=0/1=0 Hatapysaytys
Y OFF3 (CW b2=0)
B CD OFF3
AKTIIVINEN [—SW b5=0
CW b4=0
n(f)=0/1=0
TOIMINTA
cCD SALLITTU | sw b2=1
A
CW b5=0 CW=xxxx x1xx xxx1 1111
TILA
RG: LAHTO
5 KAYTOSSA .|. ehto
B
CW b6=0 CW=xxxx x1xx xx11 1111 J— bitin nouseva
reuna
CW = Ohjaussana RG: KIIHDYTIN
SW =Tilasana KAYTOSSA
bx = bitti x
n = Nopeus G
| = Tulovirta CW=xxxx x1xx x111 1111
RG = Ramppi-
generaattori
f = Taajuus TOIMINTA | SW ba=1
D <—]
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Taajuusmuuttajan asettaminen kenttavaylaohjausta varten

1.

10.

1.

12.

Suorita kenttéavaylasovitinmoduulin mekaaninen ja sahkdinen asennus moduulin
kéyttboppaassa annettujen ohjeiden mukaisesti.

Kytke taajuusmuuttajan virta.

Valitse ABB:n rajoitettu kahden johtimen makro ensisijaisista asetuksista tai
parametrilla 96.04 Makron valinta. Tdma poistaa |/O-moduulin oletusarvoiset I/O-
asetukset kaytosta.

Ota taajuusmuuttajan ja kenttavaylasovitinmoduulin valinen tiedonsiirto kaytt6on
parametrilla 50.01 KVS A kayttéén.

Valitse parametrilla 50.02 KVS A tiedonsiirron valvonta, kuinka taajuusmuuttaja
reagoi kenttavaylatiedonsiirron katkokseen.

Huomautus: Tama toiminto valvoo seka kenttavaylaisannan ja sovitinmoduulin
valista tiedonsiirtoa ettd sovitinmoduulin ja taajuusmuuttajan valista tiedonsiirtoa.

Maarita parametrilla 50.03 KVS A tiedons.katk. viive tiedonsiirtokatkon
havaitsemisen ja valitun toiminnon vélinen aika.

. Valitse sovelluskohtaiset arvot muille ryhman 50 Kenttévéylésovitin (KVS)

parametreille alkaen parametrista 50.04. Esimerkkeja sopivista arvoista nakyy
alla olevissa taulukoissa.

. Aseta kenttéavaylasovitinmoduulin konfigurointiparametrit ryhmassa 57 KVS A

asetukset. Aseta ainakin tarvittava osoite ja tiedonsiirtoprofiili.

M&aarita taajuusmuuttajaan siirretyt ja siitd saadut prosessitiedot
parametriryhmissa 52 KVS A datatulo ja 53 KVS A dataldhté.

Huomautus: Kaytdssa olevasta tiedonsiirtoprotokollasta ja -profiilista riippuen
ohjaussana ja tilasana on ehké jo maaritetty tiedonsiirtojarjestelman
lahetettavaksi/vastaanotettavaksi.

Tallenna sopivat parametriarvot pysyvaismuistiin asettamalla parametrin 96.07
Parametrin tallennus ké&sin arvoksi Tallenna.

Vahvista parametriryhmissa 51, 52 ja 53 tehdyt asetukset asettamalla parametrin
51.27 KVS A parametrien pdivitys arvoksi Péivita.

Maarita ohjauspaikat ULK1 ja ULK2 sallimaan s&ato- ja ohjesignaalien
valittyminen kenttavaylasta. Esimerkkeja sopivista arvoista nakyy alla olevissa
taulukoissa.
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Esimerkki parametriasetuksista: FPBA (PROFIBUS DP) ABB Drives -
profiilia kdytettaessa

Tassa esimerkissa esitetdan tavallisen, ABB Drives -tiedonsiirtoprofiilia (PPO-tyyppi
2) kayttavan nopeussaatdsovelluksen konfigurointi. Kéynnistys- ja pysaytyskomennot
ja ohje ovat ABB Drives -profiilin nopeudensaatétilan mukaisia.

Kenttavaylan kautta lahetettavat ohjearvot on skaalattava taajuusmuuttajassa, jotta
niilla on haluttu vaikutus. Ohjearvo +16384 (4000h) vastaa parametrilla 46.01
Nopeuden skaalaus maaritettya nopeusaluetta (seka eteen- etta taaksepain). Jos
esimerkiksi parametrin 46.07 arvoksi on asetettu 480 rpm, kenttavaylan kautta

lahetetty arvo 4000h pyytaa arvoa 480 rpm.

Suunta PZD1 PZD2 PZD3 |PzD4 |PZD5 |PZD6
Ulos Ohjaussana Nopeusohje Kiihdytysaika 1 Hidastusaika 1
Sisdan Tilasana Nopeuden oloarvo | Moottorin virta Tasajannite

Alla olevassa taulukossa on suositellut taajuusmuuttajan parametriasetukset.

Taajuusmuuttajan
parametri

Asetus ACX580-
taajuusmuuttajia
varten

Kuvaus

50.01 KVS A kéyttédn

1 = [korttipaikan

Muodostaa tiedonsiirtoyhteyden taajuus-

numero] muuttajan ja kenttavaylasovitinmoduulin

vélille.

50.04 KVS A ohjeen 1 4 = Nopeus Valitsee kenttavaylan A ohjeen 1 tyypin ja

tyyppi skaalauksen.

50.07 KVS A oloarvon 1 0 = Nopeus tai Valitsee oloarvon tyypin ja skaalauksen

tyyppi taajuus talla hetkella aktiivisen Ohje 1 -tilan
mukaan. Tila on méaaritetty parametrilla
50.04.

51.01 KVS A tyyppi 1=FPBA" Nayttda kenttdvaylasovitinmoduulin tyy-
pin.

51.02 Osoite 32) Madrittaa kenttavaylasovitinmoduulin
PROFIBUS-osoitteen.

51.03 Vaylan nopeus 12 000" Nayttaa PROFIBUS-verkon nykyisen
baudinopeuden kilobitteind sekunnissa.

51.04 Viestityyppi 1=PpP02" Nayttaa PLC-konfigurointitydkalulla vali-
tun viestityypin.

51.05 Profiili 1 = ABB Drives Valitsee ABB Drives -profiilin mukaisen

ohjaussanan (nopeussaatatila).

51.07 RPBA-tila

0 = Ei kaytossa

Poistaa RPBA-emulointitilan kaytdsta.

bittinen

52.01 KVS datatulo 1 4 = Tilasana 16- Tilasana
bittinen™
52.02 KVS datatulo 2 5 = Oloarvo 1 16- Oloarvo 1
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Taajuusmuuttajan
parametri

Asetus ACX580-
taajuusmuuttajia
varten

Kuvaus

52.03 KVS datatulo 3 01.072 Moottorin virta
52.05 KVS datatulo 5 01.112 Tasajannite
53.01 KVS datalahto 1 1 = Ohjaussana 16- | Ohjaussana

bittinen™

53.02 KVS datalahto 2 2 = Ohje 1 16- Ohjearvo 1 (nopeus)
bittinen
53.03 KVS datalahts 3 23.122 Kiindytysaika 1
53.05 KVS datalahtd 5 23.13?) Hidastusaika 1
51.27 KVS A parametrien 1 = Péivita Validoi konfigurointiparametrin asetukset.
paivitys
19.12 Ulk1 ohjaustila 2 = Nopeus Valitsee ulkoisen ohjauspaikan ULK1

ohjaustilaksi 1 nopeussaadon.

20.01 Ulk1 komennot

12 = Kenttavéyla A

Valitsee kenttavaylasovittimen A kaynnis-
tys- ja pysaytyskomentojen lahteeksi
ulkoiselle ohjauspaikalle ULK1.

20.02 Ulk1 kdynnistystapa |1 = Taso Valitsee tasolaukaistun kaynnistyssignaa-
lin ulkoiselle ohjauspaikalle ULK1.
22.11 Ulk1 nopeusohje 1 4 = KV A ohje 1 Valitsee nopeusohjeen 1 lahteeksi kentta-

vaylan A ohjeen 1.

) Vain luettava tai automaattisesti havaittu/asetettu parametri

2) Esimerkki

Kéaynnistysjakso:

+ 476h — EI VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN
» Jos paéatilasanan bitti 0 = 1, niin
+  477h — VALMIS JANNITTEEN KYTKENTAAN (pysaytetty)
*  47Fh — TOIMINTA (kay)

Pysaytysjakso:

* 477h = pysaytys parametrin 21.03 Pyséytystapa mukaan

* 47Eh = ramppipysaytys OFF1 (huomautus: keskeytymatén ramppipysaytys)

Vian kuittaus:

» Paatilasanan bitin 7 nouseva reuna

Kaynnistys STO-toiminnon jalkeen:

Jos 31.22 STO-ilmoitus kdy/seis ei ole vikal/vika, tarkista ennen kaynnistyskomennon
antamista, ettd parametrin 06.18 Kadynnistykseneston tilasana bitti 7 STO = Q.
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Taajuusmuuttajan automaattinen konfigurointi
kenttavaylaohjaukseen

Moduulin tunnistuksessa asetetut parametrit on esitetty seuraavassa taulukossa.
Katso my6s parametrit 07.35 Taajuusmuuttajan konfiguraatio ja 07.36
Taajuusmuuttajan konfiguraatio 2.

Lisdva-
ruste

10.24 RO1
lahde

10.27 RO2
lahde

10.30 RO3
lahde

20.01 Ulk1
komennot

20.03 Ulk1
tulo1 lahde

20.04 Ulk1
tulo 2 lahde

BIO-01

2 (Tulo1 Kay,
Tulo2
Suunta)

2 (D)

3 (DI2)

R110-01

2 (Tulo1 Kay,
Tulo2
Suunta)

2 (D)

3 (DI2)

FENA-21

FECA-01

FPBA-01

FCAN-01

FSCA-01

FEIP-21

FMBT-21

FPNO-21

FEPL-02

FDNA-01

FCNA-01

Lisdva-
ruste

22.11 Ulk1
nopeusohje
1

22.22
Vakionopeu-
den valinta 1

22.23
Vakionopeu-
den valinta 2

BIO-01

1 (A1
skaalattu)

4 (DI3)

5 (DI4)

RIIO-01

1 (Al
skaalattu)

4 (DI3)

5 (DI4)

FENA-21

FECA-01

FPBA-01

FCAN-01

FSCA-01

FEIP-21

FMBT-21

FPNO-21

FEPL-02

FDNA-01

FCNA-01
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Liszva- 23.11 Ramp-| 28.11 Ulk1 [28.22 Vakio-[28.23 Vakio-
ruste piasetuk- | taajuusohje | taajuuden 1 | taajuuden 2
sen valinta 1 valinta valinta
BIO-01 6 (DI5) 1 (A1 4 (DI3) 5 (Dl4)
skaalattu)
RI10-01 6 (DI5) 1 (A1 4 (DI3) 5 (Dl4)
skaalattu)
FENA-21 - - - -
FECA-01 - - - -
FPBA-01 - - - -
FCAN-01 - - - -
FSCA-01 - - - -
FEIP-21 - - - -
FMBT-21 - - - -
FPNO-21 - - - -
FEPL-02 - - - -
FDNA-01 - - - -
FCNA-01 - - - -
- 28.71 Taa- | 31.11 Vian
Lisava- juusrampin | kuittauksen
ruste asetus valinta
BIO-01 6 (DI5) 0
RII0-01 6 (DI5) 0
FENA-21 - -
FECA-01 - -
FPBA-01 - -
FCAN-01 - -
FSCA-01 - -
FEIP-21 - -
FMBT-21 - -
FPNO-21 - -
FEPL-02 - -
FDNA-01 - -
FCNA-01 - -
Lisiva- (50.01 KVS A [30-02KVS A 151 05 kvs A|51.04 kvs A
ruste kayttoon ron valvonta parametri 2 | parametri 4
BIO-01 0 0 - -
RI10-01 0 0 - -
FENA-21 | 1 (Kaytossa) 0 1 0
FECA-01 | 1 (Kaytossa) 0 0 -
FPBA-01 | 1 (Kaytossa) 0 - -
FCAN-01 | 1 (Kaytossa) 0 - -
FSCA-01 | 1 (Kaytossa) 0 - -
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Liséva- |50.01 KVS A [30-02KVSA 51,02 kvs A|51.04 KVS A

ruste kayttoon ron valvonta parametri 2 | parametri 4

FEIP-21 |1 (Kaytossa) 0 100 0

FMBT-21 | 1 (Kaytossa) 0 0 0

FPNO-21 |1 (Kaytossa) 0 1 0

FEPL-02 |1 (Kaytossa) 0 - -

FDNA-01 | 1 (Kaytossa) 0 - -

FCNA-01 | 1 (Kaytdssa) 0 - -

Lisdava- |51.05 KVS A|51.06 KVS A [51.07 KVS A|51.21 KVS A |51.23 KVS A (51.24 KVS A
ruste parametri 5 | parametri 6 | parametri 7 [parametri 21/parametri 23|parametri 24
BIO-01 - - - - - -
RI10-01 - - - - - -
FENA-21 - - - - - -
FECA-01 - - - - - -
FPBA-01 1 - - - - -
FCAN-01 0 - - - - -
FSCA-01 - 10 1 - - -
FEIP-21 - - - - 128 128
FMBT-21 - - 1 - -
FPNO-21 - - - - - -
FEPL-02 - - - - - -
FDNA-01 - - - - - -

FCNA-01
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Lisava-
ruste

52.01 KVS A
datatulo 1

52.02KVS A
datatulo 2

53.01 KVS
dataléhto 1

53.02 KVS
datalahto 2

58.01
Protokolla
kaytossa

BIO-01

RIIO-01

FENA-21

4

2

FECA-01

FPBA-01

N

N

FCAN-01

FSCA-01

FEIP-21

FMBT-21

FPNO-21

FEPL-02

FDNA-01

FCNA-01

O|Oo|Oo|o|o|o|o|o|o|o o] |




512 Kenttavéyldohjaus kenttdvayldsovittimen kautta



Ohjausketjukaaviot 513

Ohjausketjukaaviot

Yleista

Tassa luvussa on esitetty taajuusmuuttajan ohjeketjut. Ohjausketjukaavioiden avulla
voidaan tarkastella parametrien keskinaisia riippuvuuksia seka sita, mihin
parametreilla on vaikutusta taajuusmuuttajan parametrijarjestelman sisalla.

Yleiskaavio on kohdassa Taajuusmuuttajan kéyttétilat (sivu 110).
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Lisatietoja

Tuotteita ja palveluja koskevat tiedustelut

Osoita kaikki tuotetta koskevat tiedustelut ABB Oy:n paikalliselle edustajalle.
Liitd mukaan tuotteen tyyppikoodi ja sarjanumero. Internet-osoitteessa
abb.com/searchchannels on luettelo ABB:n myynnin, teknisen tuen ja huollon
yhteyshenkil6ista.

Tuotekoulutus

Lisatietoja ABB:n tuotekoulutuksesta saat Internet-osoitteesta
new.abb.com/service/training.

ABB Drivesin kdyttéoppaita koskeva palaute

Otamme mielellamme vastaan kayttdoppaitamme koskevaa palautetta. Siirry
osoitteeseen new.abb.com/drives/manuals-feedback-form.

Internetin asiakirja-arkisto (Document Library)

Oppaat ja muut tuotetiedot ovat saatavina PDF-muodossa osoitteessa
abb.com/drives/documents.
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