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Turvaohjeet

Varoitukset ja huomautukset

> b B B b bbb

Tassa kayttboppaassa on kahdenlaisia turvaohjeita:
* Huomautukset kiinnittavat lukijan huomion tarkeisiin asioihin tai antavat
lisatietoja.

» Varoitukset varoittavat tilanteista, jotka voivat johtaa vakavaan fyysiseen
vammaan tai hengenvaaraan ja/tai vaurioittaa laitteistoa. Varoitukset kertovat,
miten vaaratilanteet valtetaan. Oppaassa kaytetdan seuraavia
varoitussymboleja:

Vaarallinen jannite voi aiheuttaa henkilévahingon ja/tai vaurioittaa laitteistoa.

Yleisvaroitus varoittaa tilanteista, joissa muu kuin sahkdlaite voi aiheuttaa fyysisen
vamman ja/tai vaurioittaa laitteistoa.

VAROITUS! Nopeussaadetyn ACS550-taajuusmuuttajan saa asentaa VAIN pateva
sahkdalan ammattilainen.

VAROITUS! Vaikka moottori olisi pysaytetty, tehoelektroniikan liittimissa U1, V1, W1
jauz2, V2, W2 seka (runkokoon mukaan) liittimissa UDC+ ja UDC- tai BRK+ ja BRK-
on hengenvaarallinen jannite.

VAROITUS! Laitteessa on hengenvaarallinen jannite verkkojannitteen ollessa
kytkettyna. Odota vahintaan viisi minuuttia jannitteen poiskytkennan jalkeen (jotta
jannite purkautuu tasajannitevalipiirin kondensaattoreista), ennen kuin irrotat
kannen.

VAROITUS! Vaikka jannite olisi kytketty pois ACS550:n tuloliittimista, releléhtdjen
RO1...RO3 liittimissa saattaa olla vaarallinen (ulkoisista lahteista peraisin
oleva) jannite.

VAROITUS! Kun kahden tai useamman taajuusmuuttajan ohjausliittimet on kytketty
rinnan, ohjausliitantdjen apujannite on otettava yhdesta lahteesta, joka voi olla joko
yksi taajuusmuuttajista tai ulkoinen lahde.

Turvaohjeet
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VAROITUS! Kytke sisdinen EMC-suodin irti, kun taajuusmuuttajaa asennetaan IT-
verkkoon (maadoittamattomaan tai suurohmisesti [yli 30 ohmia] maadoitettuun
verkkoon). Muussa tapauksessa verkko kytkeytyy maapotentiaaliin taajuusmuutta-
jan EMC-suotimen kondensaattorien kautta. TAma voi aiheuttaa vaaratilanteen tai
vahingoittaa taajuusmuuttajaa.

Kytke sisdinen EMC-suodin irti, kun taajuusmuuttajaa asennetaan epasymmetrisesti
maadoitettuun TN-verkkoon. Muussa tapauksessa taajuusmuuttaja vioittuu.

Huomaa: Kun sisdinen EMC-suodin on kytketty irti, taajuusmuuttaja ei ole EMC-
yhteensopiva.

Katso kohta Siséisen EMC-suotimen irtikytkenté sivulla 21. Katso myds kohdat /7-
verkot sivulla 280 ja Epdsymmetrisesti maadoitetut TN-verkot sivulla 280.

VAROITUS! EM1-, EM3-, F1- tai F2-ruuveja ei saa asentaa tai irrottaa, kun
taajuusmuuttajan tuloliittimet ovat jannitteisia.

VAROITUS! Ala ohjaa moottoria erottimella, vaan ohjauspaneelin kdynnistys- ja
pysaytyspainikkeilla jal®@> tai kayttamalla taajuusmuuttajan 1/0-kortin
komentoja. Tasajannitekondensaattoreiden latausjaksoja (esim. kaynnistys
tehonsyd6tdlla) voi olla enintdan viisi kymmenessa minuutissa.

VAROITUS! ACS550-01-taajuusmuuttajaa ei saa korjata paikan paalla. Ala koskaan
yrita korjata vioittunutta taajuusmuuttajaa vaan ota yhteys tehtaaseen tai
valtuutettuun huoltoon.

VAROITUS! ACS550 kaynnistyy automaattisesti jannitekatkoksen jalkeen, jos
ulkoinen kaynnistyskomento on kaytdssa.

VAROITUS! Jaahdytyselementin pinta voi olla kuuma. Lisatietoja on luvussa
Tekniset tiedot sivulla 271.

Huomaa: Lisaa teknisia tietoja saa tehtaalta tai ABB:n paikalliselta edustajalta.

Turvaohjeet
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Asennus

VN

Tutustu naihin asennusohjeisiin huolellisesti. Ohjeiden ja varoitusten laiminlyonti
voi johtaa toimintahairioon tai henkiléturvallisuuden vaarantumiseen.

VAROITUS! Lue kohta Turvaohjeet sivulta 5 ennen aloittamista.

Huomaa: Asennusta suunniteltaessa ja tehtdesséa on aina noudatettava paikallisia
lakeja ja maarayksia. ABB ei ota vastuuta mistaan sellaisesta asennuksesta, jossa

rikotaan paikallisia lakeja ja/tai muita maarayksia. Jollei sen lisdksi noudateta ABB:n
antamia ohjeita, taajuusmuuttajaan voi tulla vikoja, joita takuu ei kata.

Asennuksen vaiheet

Nopeussaadettyjen ACS550-taajuusmuuttajien asennuksen vaiheet on kuvattu alla.
Vaiheet on suoritettava alla mainitussa jarjestyksessa. Vaiheiden oikealla puolella
viitataan kohtiin, joissa on yksityiskohtaiset ohjeet.

Tehtava Lisatietoja
‘ TEE asennuksen valmistelutoimet ‘ Asennuksen valmisteleminen sivulla 10
‘ VALMISTELE asennuspaikka ‘ Asennuspaikan valmisteleminen sivulla 14
‘ IRROTA etukansi ‘ Etukannen irrottaminen sivulla 15
‘ ASENNA taajuusmuuttaja ‘ Taajuusmuuttajan asentaminen sivulla 16
TEE liitannat Liitdnnét sivulla 17 ja

Kaapelointi sivulla 24

v

‘ TARKISTA asennus ‘ Asennuksen tarkistaminen sivulla 30
‘ KIINNITA kansi ‘ Kannen kiinnittaminen sivulla 31
‘ KAYTTOONOTTO ‘ Kéyttéonotto sivulla 33

Asennus
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Asennuksen valmisteleminen

Taajuusmuuttajan nostaminen -

Nosta taajuusmuuttajaa vain
metallirungosta.

Taajuusmuuttajan purkaminen
pakkauksesta

1. Pura taajuusmuuttaja
pakkauksesta.

2. Tarkasta, ettei laite ole
vahingoittunut. limoita
valittémasti tavaran
toimittajalle, jos pakkaus
sisaltaa vioittuneita komponentteja.

1P2040

3. Vertaa pakkauksen sisaltoa tilaukseen ja rahtikirjaan ja varmista, etta kaikki osat on
toimitettu.

Taajuusmuuttajan tunnistetiedot
Taajuusmuuttajan kilvet
Voit tarkistaa asennettavan taajuusmuuttajan tyypin

» sarjanumerokilvesta, joka on kiinnitetty laitteen takakannen ylaosaan
kiinnitysreikien valiin tai

ACS550-01-08A8-4 <@—— Tyyppikoodi

ui 3~ 380480 ¥ H | | ||| ||
I2NIZhd BRES A |

PH/Phd 40020 kKW ﬂ[lé?[}-ﬁ ~—— Sarjanumero

Asennus
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+ tyyppikilvesta, joka on kiinnitetty jaahdytyselementtiin taajuusmuuttajan kannen
oikealle puolelle. Alla on kaksi tyyppikilpiesimerkkia.

Input 1 3~ 380...480 ¥ IPZ1, UL type 1, NEMA 1
"N G e, ABB Oy

MADE 1 FiNLAND
" 48...63 Hz c € c.l:. o .
Output U2 3 001 ¥ = NF13
[ZNzhd B.8/6.9 A ”""

a " o s ARG
5006704 €—

Motor  PH/Phd  4.0/3.0 KW Sena
Eor more inarmabon so User s Marual

Sarjanumero
AC5550-01-08A8-4 €— Tyypplkood|

Iput IPH 6T He 1P He ABE INC. UL TYRE 1
VelagellH) 208303 Vac 2030 W MTROL INCL SEE MAMUAL
Cumetifiah 48R Hik
ShaGreat 500 RA RN Symetrical 600V man @ E@ ( €
Custpet JPH D500 Hr APHO. 500 Hz 15539 {ISTED 46¥1
Valtage (Ut L Wae 0. L Viae AT Friefiog
. ::: s Wiy, Date:04-Fobruary. 2008 Orig Fermiae V3138
mﬁ 16 Hp 1|\H TéHp IH

_ I HIMARIATETR

G AR 340 \
T T

30-U1-046A-2 <—— Tyyppikoodi

Tyyppikoodi

Seuraavan kuvan avulla voidaan tulkita tyyppikoodia, joka on seka tyyppikoodi- etta
sarjanumerokilvessa.

ACS550-01-08A8-4+J404+...

AC, standardin mukainen taajuusmuuttaja — 550-tuotesarja

Rakenne (aluekohtainen)
01 = Asennus ja osat ovat IEC-asennuksen mukaiset ja IEC-yhteensopivat
U1 = Asennus ja osat ovat US-asennuksen mukaiset ja NEMA-yhteensopivat

Lahtovirta
esim. 08A8 = 8,8 A, katso lisatietoja kohdasta Nimellisarvot sivulla 271

Verkkojannite
2=208...240 VAC
4 =380...480 VAC
6 =500...600 VAC

Lisdvarusteet

Esimerkkeja lisavarusteista:

B055 = IP54 / UL-tyyppi 12 (ei teknisia tietoja = IP21 / UL-tyyppi 1).
UL-tyyppia 12 ei ole saatavilla malliin ACS550-01-290A-4.

0J400 = ei ohjauspaneelia

J404 = ACS-CP-C Basic-ohjauspaneeli

L511 OREL-01 Relelahtélaajennus

K451 = RDNA-01 DeviceNet

K452 = RLON-01 LONWORKS

K454 = RPBA-01 PROFIBUS DP

Asennus
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Nimellisarvot ja runkokoko
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Kohdassa Nimellisarvot sivulla 271 on taulukko, jossa on annettu taajuusmuuttajien
tekniset tiedot ja runkokoot. Taulukko on hyodyllinen, silla jotkin tdssé oppaassa
annetut ohjeet vaihtelevat taajuusmuuttajan runkokoon mukaan. Nimellisarvot-
taulukon lukemiseen tarvitaan tyyppikoodissa annettu Iahtévirta. Huomaa myds, etta
Nimellisarvot-taulukko jakautuu osiin taajuusmuuttajan verkkojannitteen perusteella.

Sarjanumero

Seuraavassa on kuvattu taajuusmuuttajan sarjanumeron muoto.

Sarjanumero on muotoa CYYWWXXXXX, jossa

C: valmistusmaa
YY: valmistusvuosi
WW:

XXXXX:

Moottorin yhteensopivuus

valmistusviikko; 01, 02, 03, ... viikko 1, viikko 2, viikko 3 jne.
Kokonaisluku, joka alkaa joka viikko luvusta 00001.

Moottorin, taajuusmuuttajan ja tehosy6tdn on oltava yhteensopivat:

Moottorin tiedot

Varmista, etta

Ohje

Moottorityyppi Kolmivaiheinen -
oikosulkumoottori kaytossa
Nimellisvirta Moottorin virta on alueella |« Taajuusmuuttajan tyyppikilpi, kohta Output

0.2...2.0 - Iopg
(Ihg = taajuusmuuttajan
raskaan kayton virta)

Taajuusmuuttajan tyyppikilpi ja Nimellisarvot-
taulukko luvussa Tekniset tiedot sivulla 271.

Nimellistaajuus

10...500 Hz

Jannitealue Moottori on yhteensopiva | 208...240 V (ACS550-X1-XXXX-2) tai
ACS550:n jannitealueen 380...480 V (ACS550-X1-XXXX-4) tai
kanssa. 500...600 V (ACS550-U1-XXXX-6)

Eristys 500...600 V:n ACS550-U1-XXXX-6

taajuusmuuttajat: Moottori
tayttad NEMA MG1 Part 31
-maaraykset, tai moottorin
ja taajuusmuuttajan valilla
kaytetaan du/dt-suodinta.

Tarvittavat tyokalut

ACS550:n asennukseen tarvitaan seuraavat tyokalut:

ruuvitalttoja (asennuksessa kaytettavien ruuvien mukaan)

kuorintapihdit

mitta

pora

ACS550-U1-tyypin asennukset, runkokoot R5 tai R6 ja IP54-tyypin / UL-tyypin 12

kotelot: tee reiat kaapelin kiinnitysta varten.

ACS550-U1-tyypin asennukset, runkokoko R6: sopiva puristystyokalu
virtakaapelikengille. Lisatietoja on kohdassa Teholiittimet — Runkokoko R6 sivulla

282.

Asennus
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asennustarvikkeita: nelja ruuvia tai mutteria ja nelja pulttia. Asennustarvikkeet
valitaan asennuspinnan ja runkokoon mukaan:

Runkokoko Asennustarvikkeet

R1...R4 M5 #10
R5 M6 1/4in
R6 M8 5/16 in

Sopiva ymparisto ja kotelointi

Varmista, ettd asennuspaikka vastaa kayttdymparistélle asetettuja vaatimuksia.
Taajuusmuuttajan varastoinnissa ja kuljetuksessa on noudatettava niistéa annettuja
ohjeita, jotta laite ei vahingoitu ennen asennusta. Lisatietoja on kohdassa
Kéyttéympaéristét sivulla 303.

Varmista, etta kotelointi on asianmukainen ja noudattaa ilman epapuhtaustasolle
asetettuja vaatimuksia.

IP21-kotelointi: Asennuspaikassa ei saa esiintya polya, syovyttavia kaasuja tai
nesteita eikd johtavia epapuhtauksia, kuten tippuvaa vetta, tiivistymista, hiilipdlya
tai metallihiukkasia.

IP54-kotelointi: Tama kotelointi suojaa laitetta polylta ja eri suunnista tulevilta
vesiroiskeilta.

Jos jostain syysta IP21-koteloinnilla varustettu taajuusmuuttaja pitaisi asentaa
ilman kytkentakoteloa tai kantta tai IP54-koteloinnilla varustettu taajuusmuuttaja
ilman suojalevya tai suojaa, katso lisatietoja luvusta Tekniset tiedot sivulta 307.

Sopiva asennuspaikka

Varmista, ettd asennuspaikka on seuraavien rajoitusten mukainen:

Taajuusmuuttaja on asennettava pystyasentoon tasaiselle pinnalle ja edella
kuvatun mukaiseen sopivaan ymparistoon. Lisatietoja vaakasuuntaisesta
asennuksesta saa ABB Oy:n Kotimaan tuotemyynnista.

Taajuusmuuttajalle varatun tilan on kasitettava vahintaan laitteen ulkomitat (katso
kohta Ulkomitat sivulla 307) ja laitteen ymparilla virtaavalle ilmalle jatetty tila
(katso kohta Jaahdytys sivulla 297).

Moottorin ja taajuusmuuttajan valinen etaisyys voi olla enintdan moottorikaapelin
maksimipituus. Lisatietoja on kohdassa Moottoriliitdnnén tiedot sivulla 284.

Asennuspaikan on kestettdva taajuusmuuttajan paino. Lisatietoja on kohdassa
Paino sivulla 302.

Asennus



14 ACS550-01/U1-kéyttéopas

Taajuusmuuttajan asennus

VAROITUS! Varmista ennen ACS550:n asennusta, etta tehosyoétto taajuus-
muuttajaan on katkaistu.

Lisatietoja laippa-asennuksesta (taajuusmuuttajan asentaminen
jaahdytysilmakanavaan) on Laippa-asennusohjeissa:

IP21 / UL-tyyppi 1 IP54 / UL-tyyppi 12
Runkokoko Sarja K9°df_ Sarja qudi_
(englanninkielinen) (englanninkielinen)
R1 FMK-A-R1 100000982 FMK-B-R1 100000990
R2 FMK-A-R2 100000984 FMK-B-R2 100000992
R3 FMK-A-R3 100000986 FMK-B-R3 100000994
R4 FMK-A-R4 100000988 FMK-B-R4 100000996
RS AC8-FLNGMT-R5 ' | ACS800-PNTGO1U-EN | - -
R6 AC8-FLNGMT-R6 ' - -
1. Ei saatavana ACS550-01-sarjaan
Asennuspaikan valmisteleminen —
ACS550 tulisi asentaa vain sellaiseen paikkaan, joka °
tayttaa kaikki kohdassa Asennuksen valmisteleminen
sivulla 70 mainitut vaatimukset.
1. Merkitse kiinnitysreikien paikat taajuusmuuttajan 1 \M”“\}
mukana toimitetun asennuspohjan avulla. ~

2. Poraa reiat.

Huomaa: Runkokoon R3 ja R4 taajuusmuuttajien ylaosassa on nelja reikaa.
Kayta vain kahta reikaa. Jos mahdollista, kdyta kahta ulommaista reikaa.

Huomaa: ACS400-taajuusmuuttajat voidaan korvata ACS550-taajuusmuutta-
jilla kayttamalla alkuperaisia kiinnitysreikia. Runkokoon R1 ja R2 taajuusmuut-
tajissa on samanlaiset kiinnitysreidt. Runkokoon R3 ja R4 taajuusmuuttajissa
ACS550-laitteiden ylaosan sisemmat kiinnitysreiat vastaavat ACS400-laittei-
den kiinnitysreikia.

Asennus
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Etukannen irrottaminen

P21
1. Irrota ohjauspaneeli, jos se on kiinnitettyna.
2. Loysaa yldosassa olevaa ruuvia. \‘

3. Irrota kansi vetamalla sen yldosaa ulospain.

L IP2000

IP54 R6

1. Jos kotelossa on suoja: Irrota ruuvit
(2), jotka pitavat suojaa paikoillaan.

2. Jos kotelossa on suoja: Veda suojaa
yléspain ja irrota se kannesta.

3. Ldysaa kannen reunassa olevia
ruuveja.

4. Irrota kansi.

Asennus
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Taajuusmuuttajan asentaminen 1
IP21
1. Aseta ACS550 kiinnitysruuveihin tai -pultteihin ja
kiristé kaikki nelja kulmaa tiukasti.

Huomaa: Nosta ACS550-taajuusmuuttajaa sen
metallirungosta (runkokoko R6: laitteen ylaosan
molemmilla puolilla olevista nostorei'ista).

2. Muut kuin englanninkieliset asennusymparistot:
Lisaa oikeankielinen varoitustarra moduulin
yldosassa olevan varoituksen paalle.

1P54

Jos laitteessa on IP54-kotelointi, muuttajan kiinnitysreikien edessa on kumitiivisteet.

Ry
81L&
20N
)

1P2002

1. Irrota kumitiivisteet. Tyonna tiivisteet ulos
taajuusmuuttajan takaa.

2. R5 ja R6: Aseta metallisuojalevy (ei kuvassa)
taajuusmuuttajan ylempien kiinnitysreikien paalle
(kiinnitys seuraavassa kohdassa). 14

3. Aseta ACS550 kiinnitysruuveihin tai -pultteihin ja
kirista kaikki nelja kulmaa tiukasti.

Huomaa: Nosta ACS550-taajuusmuuttajaa sen
metallirungosta (runkokoko R6: laitteen ylaosan
molemmilla puolilla olevista nostorei'ista).

4. Aseta kumitiivisteet paikoilleen.

5. Muut kuin englanninkieliset asennusymparistét: Lisaa oikeankielinen varoitustarra
moduulin yldosassa olevan varoituksen paalle.

Asennus
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Liitannat

Asennussarja

IP21-koteloinnilla varustetun taajuusmuuttajan liitantdan tarvitaan asennussarja,
joka sisaltda seuraavat osat:

kytkentakotelo
viisi (5) lapivientiholkkia (vain ACS550-01)
ruuveja

kansi.

Sarja sisaltyy IP21-koteloihin.

Liitdntéjen vaatimukset

N

VAROITUS! Varmista, ettd moottori sopii kaytettavaksi ACS550:n kanssa. Taajuus-
muuttajan saa asentaa vain pateva henkild kohdassa Asennuksen valmisteleminen
sivulla 10 annettuja ohjeita noudattaen. Jos olet epavarma, ota yhteys ABB:n paika-
liseen edustajaan.

Seuraavissa kohdissa on liitdntoihin liittyvaa lisatietoa:

Liitantadohjeita on yhteensa nelja — yksi jokaista kotelointityyppia (IP21 ja IP54) ja
litAntatapaa (johdin tai kaapeli) varten. Varmista, ettd noudatat oikeita ohjeita.

Tarkista sahkdmagneettista yhteensopivuutta (EMC) koskevat vaatimukset ja
paikalliset maaraykset. Lisatietoja on kohdassa Moottorikaapelin CE- ja C-Tick-
yhteensopivuuden vaatimukset sivulla 288. Yleensa

— Noudata paikallisia kaapelin kokoa koskevia maarayksia.

— Pida ndma nelja kaapelointiluokkaa erillddn: verkkokaapelointi,
moottorikaapelointi, ohjaus/tiedonsiirtokaapelointi ja jarruyksikon kaapelointi.

Katso lisatietoja seuraavasta verkkokaapeloinnin ja moottorikaapeloinnin
asennusta varten:

Liitin Kuvaus Lisatiedot ja huomautukset

U1, V1, W1' | Kolmivaiheinen syéttojannite | Verkkoliitannét sivulla 276

PE Suojamaa Maadoitusliitdnnét sivulla 279

U2, v2, W2 Moottorilahto Moottoriliitdnnét sivulla 284

T ACS550 -x1-xxxx-2 (208...240 V -sarja) -taajuusmuuttajia voidaan kayttaa yksivaiheisella
syo6ttéjannitteelld, jos sallittua lahtévirtaa pienennetddn 50 prosenttia. Yksivaiheinen
syo6ttéjannite kytketaan liittimiin U1 ja W1.

Teho- ja moottoriliittimet nakyvat kohdassa Liitdntdkaaviot sivulla 719. Lisatietoja
teholiittimistad on kohdassa Taajuusmuuttajan teholiittimet sivulla 281.

Lisatietoja epasymmetrisesti maadoitetuista TN-verkoista on kohdassa
Ep&symmetrisesti maadoitetut TN-verkot sivulla 280.

Lisatietoja IT-verkoista on kohdassa /T-verkot sivulla 280.

Asennus
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Runkokoko R6, lisatietoja sopivien kaapelikenkien asentamisesta on kohdassa
Teholiittimet — Runkokoko R6 sivulla 282.

Taajuusmuuttajat, joissa on lisdvarusteena jarru, lisatietoja on seuraavassa

taulukossa:
Runkokoko Liitin Kuvaus Jarrulisdvaruste
R1, R2 BRK+, BRK- Jarruvastus Jarruvastus. Lisatietoja on kohdassa
Vastusjarrutus sivulla 290.
R3, R4, R5, R6 UDC+, UDC- Tasajannitevalipiiri | Tilaa ABB:n paikalliselta edustajalta:

* jarruyksikko tai
» katkoja ja vastus

Lisatietoja ohjauskaapelointiin on seuraavissa kohdissa:

— Ohjausliiténtataulukko sivulla 22

— Ohjausliitdnnét sivulla 295

— Sovellusmakrot sivulla 73
— Parametrien kuvaukset sivulla 101

— Siséénrakennettu kenttévéaylé sivulla 197
— Kenttavéaylasovitin sivulla 229.

Asennus
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Liitdntakaaviot

19

Alla olevassa kaaviossa nakyy liittimien sijoittelu runkokoossa R3. Tama patee

yleensa runkokokoihin R1...R6, lukuun ottamatta R5/R6-runkokokojen teho- ja
maadoitusliittimia.

q

NO
Vs

J1

J1 — DIP-kytkimet analogiatuloille (voidaan kayttaa kahta

Al: annite) Kaaviossa nakyy runkokoko R3.
NG - Jannite Muissa rungoissa on sama sijoittelu
"To . 2 Al2: (virta) ’ J
BE N Nex :
[ Paneeliliitin
X1 — Analogiatulot ja -lahdét
(ja 10 V:n ohjejannitelahtd)
| FlashDrop-lisdvaruste
1 — Digitaalitulot I
(ja 24 V:n apujannitelahts) ~——L — Teho LED (vihrea)
— Vika LED (punainen)
X1 - Relelahdot _|]
J2 — DIP-kytkin o )
RS485-paatevastukselle 3 |~ Lisavarustemoduuli 1
2 J2 | : ™ X1 - Tiedonsiirto
A | &, o (RS485)
A ON 4 =
ON L — =] |~ Lisévarustemoduuli 2
ppis paalta (off) paalla (on)
=
Systtd = Moottorilahto
Runkokoot | (YT V1 W1 — (U2, V2, W2)
R5/R6 eroavat.
Lisatietoja __wP : Ve
seuraava sivu. EM1
GND
PE— |
3AUA0000001571
Lisdvarusteena saatava jarru

Runkokoko Liittimet Jarrun lisavarusteet
R1, R2 BRK+, BRK- |Jarruvastus
R3, R4 UDC+, UDC- |+ Jarruyksikko

+ Katkoja ja vastus

N

VAROITUS! Valta vaaratilanteet ja taajuusmuuttajan vahingot IT-verkoissa ja
epasymmetrisesti maadoitetuissa TN-verkoissa noudattamalla ohjeita, jotka ovat

kohdassa Sisdisen EMC-suotimen irtikytkenta sivulla 217.

Asennus
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Tassa kaaviossa nakyy teho- ja maadoitusliittimien sijoittelu runkokoossa R5 ja R6

R5

Syo6ttod

(U1, V1, W1)

\XOO1 1

Moottorilahto
(U2, V2, W2)

Lisdvarusteena saatava jarru

Runko Liittimet Jarrun lisavarusteet
koko
R5, R6 |UDC+, UDC- |+ Jarruyksikko
» Katkoja ja vastus

R6

A A T T T T T T A A T T A A

F1

000 }

Filter Connection 1

E /J =

PE GND
Syottd Moottorilahto
(U1, V1, W1) (U2, V2, W2)

epasymmetrisesti maadoitetuissa TN-verkoissa noudattamalla ohjeita, jotka ovat

c VAROITUS! Valta vaaratilanteet ja taajuusmuuttajan vahingot IT-verkoissa ja

kohdassa Sisdisen EMC-suotimen irtikytkenté sivulla 21.

Asennus
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Sisdisen EMC-suotimen irtikytkenta

Joissakin jarjestelmatyypeissa sisainen EMC-suodin taytyy kytkea irti. Muussa
tapauksessa verkko kytkeytyy maapotentiaaliin taajuusmuuttajan EMC-suotimen
kondensaattorien kautta, joka voi aiheuttaa vaaratilanteen tai vahingoittaa
taajuusmuuttajaa.

Huomaa: Kun sisdinen EMC-suodin on kytketty irti, taajuusmuuttaja ei ole EMC-
yhteensopiva.

Seuraavassa taulukossa on kytkettavan tai irtikytkettavan EMC-suotimen ruuvien
asennusohjeet jarjestelmatyypin ja runkokoon mukaan. Lisatietoja eri
jarjestelmatyypeista on kohdassa /T-verkot sivulla 280 kohdassa Epdsymmetrisesti
maadoitetut TN-verkot sivulla 280.

EM1- ja EM3-ruuvien paikat ndkyvat kaaviossa sivulla 79. F1- ja F2-ruuvien paikat
nakyvat kaaviossa sivulla 20.

Symmetrisesti Epasymmetrisesti (maadoli.:t-‘a,s::t‘::)mat tai
Runkokoot | Ruuvi maadoitetut TN- maadoitetut TN- suurohmisesti
verkot (TN-S-verkot) verkot maadoitetut [> 30 ohm])
EM1 X X .
R1...R3 1
EM3 X . °
EM1 X X -
R4 1
EM3 X - B
F1 X X B
R5...R6
F2 X X -

x = Asenna ruuvi. (EMC-suodin kytketaan.)
e = Korvaa ruuvi toimitetulla polyamidiruuvilla. (EMC-suodin kytketaan irti.)
— = Irrota ruuvi. (EMC-suodin kytketaan irti.)

1 ACS550-U1-taajuusmuuttajat tomitetaan EM3-ruuvi irrotettuna.

Asennus
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Ohjausliitantataulukko

Tassa taulukossa on tietoa taajuusmuuttajan X1-liittimen ohjausliitanndista.

X1 Laitekuvaus
1 |SCR Ohjauskaapelin suojavaipan liitin. (Kytketty laitteen sisalla runkoon.)
2 | A1 Analogiatulokanava 1, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = taajuusohje. Asettelutarkkuus
0,1 %, tarkkuus = 1 %.
Voidaan kayttaa kahta eri DIP-kytkintyyppia.
J1: Al1 OFF: 0...10 V (R; = 312 kilo-ohmia) |g> j "B )
. . — ; r
o J1: Al1 ON: 0...20 mA (R, = 100 ohmia) L |g> - Bg
= |3 | AGND | Analogiatulopiirin maa (kytketty laitteen sisalla runkoon 1 Mohmin vastuksen
S kautta).
[=
'g’ 4 | +10V | Potentiometrin ohjearvon lahde: 10 V £2 %, maks. 10 mA (1 kilo-ohmia< R <
o 10 kilo-ohmia).
c
<|5 |[AI2 Analogiatulokanava 2, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = ei ohjelmoitu.
Asettelutarkkuus 0,1 %, tarkkuus = 1 %.
Voidaan kayttaa kahta eri DIP-kytkintyyppia.
J1: Al2 OFF: 0...10 V (R; = 312 kilo-ohmia) [2 | =) ( |2
J1: Al2 ON: 0...20 mA (R, = 100 ohmia) z |g> - Bg
6 | AGND | Analogiatulopiirin maa (kytketty laitteen sisalla runkoon 1 Mohmin vastuksen
kautta).
7 | AO1 Analogialahtd, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = taajuus. 0...20 mA (kuorma <
500 ohmia). Tarkkuus £3 %.
8 | AO2 Analogialahtd, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = virta. 0...20 mA (kuorma <
500 ohmia). Tarkkuus 3 %.
9 | AGND | Analogialdhtopiirin maa (kytketty laitteen sisalla runkoon 1 Mohmin vastuksen
kautta).
10 | +24V | Apujannitelahto 24 V DC / 250 mA (maataso GND), oikosulkusuojattu.
11 | GND Apujannitemaa, kelluva
12 | DCOM | Digitaalitulo. Digitaalitulon kytkemiseksi kyseisen digitaalitulon ja DCOM:n vélilla on
oltava = +10 V
(tai <-10 V). Voidaan kayttaa joko ACS550:n (X1-10) 24 V:n jannitetta tai ulkoista
‘:6 12...24 V:n jannitetta (polariteetti + tai ).
E 13 | D1 Digitaalitulo 1, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = kayntiin/seis.
g 14 | DI2 Digitaalitulo 2, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = eteen/taakse.
g 15 | DI3 Digitaalitulo 3, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = vakionopeuden valinta (koodi).
16 | DI4 Digitaalitulo 4, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = vakionopeuden valinta (koodi).
17 | DI5 Digitaalitulo 5, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = kiihdytys-/hidastusajan valinta
(koodi).
18 | DI6 Digitaalitulo 6, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = ei ohjelmoitu.

Asennus
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X1 Laitekuvaus

19 | RO1C | ———— Relelahto 1, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = Valmis.
20 | RO1A Maksimi: 250 VAC /30 V DC, 2 A
BN Minimi: 500 mW (12 V, 10 mA)

21|RO1B |
22 |RO2C | ———— Relelahto 2, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = Kay.
23 | RO2A Maksimi: 250 VAC /30 V DC, 2 A

BN Minimi: 500 mW (12 V, 10 mA)

24 |RO2B | __,
25| RO3C | ———— Relelahté 3, ohjelmoitava. Tehdasasetus? = Vika (-1)

26 | RO3A Maksimi: 250 VAC /30 V DC, 2 A
BN Minimi: 500 mW (12 V, 10 mA)
27 |RO3B | __,

1 Digitaalitulon impedanssi on 1,5 kilo-ohmia. Digitaalitulojen maksimijannite on 30 V.

2 OQletusarvot maaraytyvat kaytetyn makron mukaisesti. Annetut arvot patevat tehdasmakroa
kaytettaessa. Lisatietoja on luvussa Sovellusmakrot sivulla 73.

Releldhdot

Huomaa: Liittimet 3, 6 ja 9 ovat samassa potentiaalissa.

Huomaa: Turvallisuussyista vikarele indikoi ”vikaa”, kun ACS550 on jannittee-
ton.

VAROITUS! Kaikkia taajuusmuuttajaan kytkettyja ELV (Extra Low Voltage) -pii-

A reja on kaytettiva potentiaalitasausvyohykkeella eli alueella, jossa kaikki saman-
aikaisesti kosketeltavat johtavat osat on kytketty sdhkoisesti niin, ettei niiden
valilla esiinny vaarallista jannitetta. Tahan paastaan, kun maadoitus on tehty huo-
lellisesti tehtaassa.

Ohjauskortin seka korttiin kiinnitettavien lisdvarustemoduulien liittimet tayttavat
standardissa SFS-EN 50178 annetut Protective Extra Low Voltage (PELV)
-vaatimukset edellyttéden, ettd myos liittimiin kytketyt ulkoiset piirit tayttavat
vaatimukset ja asennuspaikka on alle 2 000 metrin korkeudessa.

Digitaalitulon liittimet voidaan kytked joko PNP- tai NPN-kytkennalla.

PNP-kytkenta (lahde) NPN-kytkenta (vastaanottaja)
X1 10|+24 V X1
+ 10|+24 V
|:11 GND I _H1enD
12[DCOM L1z [Dcom
—"—13|DI1 L~ 13D
—"—14|DI2 L~ M12DI2
—"—15|DI3 L~ 151DI3
- 16 |Di4 - —{16|DI4
—"—17|DI5 L~ 71DI5
—"—18|DI6 L~ 1181DI6

Asennus
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Kaapelointi

Moottorin ja moottorikaapelin eristyksen tarkistus

/N

VAROITUS! Tarkista moottorin ja moottorikaapelin eristys ennen taajuusmuuttajan
kytkemista verkkoon. Varmista, ettd moottorikaapeleita El OLE kytketty taajuusmuut-
tajaan.

. Kytke moottorikaapeli moottoriin, mutta ALA kytke sita taajuusmuuttajan

lahtdliittimiin (U2, V2, W2).

Mittaa jokaisen vaihejohtimen ja suojamaajohtimen

valinen eristysvastus 500 VDC:n mittausjannitteella.
ABB-moottorin eristysvastuksen on oltava

vahintaan 10 Mohm (ohjearvo 25 °C:n |ampdtilassa). @
Lisatietoja muiden moottorien eristysvastuksista on
valmistajan ohjeissa. Huomaa: Moottorin kotelon

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

Asennus
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IP21-laitteen asennus kaapeleilla

1.

Avaa kytkentakotelossa olevat reiat. (Lisatietoja on
kohdassa Asennussarja sivulla 17.)

Asenna verkko/moottorikaapeleiden lapivientiholkit.

Kuori verkkokaapelia sen verran, etta johtimet
voidaan kytkea.

Kuori moottorikaapelia sen verran, etta
kuparilankasuoja tulee esiin ja suoja voidaan kiertada
johtimeksi. Pida johtimen pituus enitdan
viisinkertaisena paksuuteen nahden hairididen
miminoimiseksi.

On suositeltavaa tehda moottorikaapelin
lapivientiholkin alapuolelle 360°:n maadoitus
hairididen minimoimiseksi. Poista tassa tapauksessa
lapivientiholkin suoja.

5. Veda molemmat kaapelit lIapivientiholkkien lapi.

6. Kuori ja kytke verkko/moottorikaapeleiden johtimet ja

maadoitusjohdin taajuusmuuttajan liittimiin. Katso
kiristysmomentit oikealla olevasta taulukosta.

25

X0004

1P2001

Runko- | Kiristysmomentti
koko [Nm Ib-ft

R1, R2 1,4 1

R3 25 1,8

R4 5,6; PE: 2 |4; PE 1.5

R5 15 11

R6 40; PE: 8 |30; PE: 6

Huomaa: Lisatietoja R6-runkokoosta on koh-
dassa Teholiittimet — Runkokoko RG6 sivulla 282.

Kytke moottorin suojavaipasta tehty johdin GND-
liittimeen.

8. Asenna kytkentakotelo ja kirista lapivientiholkit.

9. Asenna ohjauskaapelin (-kaapeleiden)

10.

l&pivientiholkki (-holkit). (Kuvassa ei nay verkko-/
moottorikaapeleita eika lapivientiholkkeja.)

Kuori ohjauskaapelia ja kierra esiin tuleva
kuparilankasuoja johtimeksi.

X0005

X0006

Asennus
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11.

12.

13.

14.

Veda ohjauskaapeli(t) lapivientiholkkien lapi ja kirista
holkit.

Kytke digitaalisten ja analogisten I/O-kaapeleiden
suojavaipasta tehty maadoitusjohdin liittimeen X1-1.
(Maadoita vain taajuusmuuttajan paassa.)

Kuori ja kytke yksittaiset ohjausjohtimet
taajuusmuuttajan liittimiin. Lisatietoja on kohdassa
Ohjausliitantataulukko sivulla 22. Kiristd momenttiin
0,4 Nm .

Kiinnitad kytkentakotelon kansi (1 ruuvilla).

ACS550-01/U1-kéyttbopas

1P2003

Asennus
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Kaapelointi IP21-kotelointi, jossa lapiviennit

1.

Avaa kytkentakotelossa olevat reiat. (Lisatietoja on
kohdassa Asennussarja sivulla 17.)

Asenna ohuen seinan lapivientiholkit (ei toimiteta
tuotteen mukana).

3. Asenna kytkentakotelo.

4. Kytke lapivientivedot koteloon.

Veda verkkokaapeli ja moottorin johdotus
lapivientien kautta (erilliset lapiviennit eri johdoille).

6. Kuori johdot.

7. Kytke virta-, moottori- ja maajohdot

10.

1.

12.

taajuusmuuttajan liittimiin. Katso kiristysmomentit
oikealla olevasta taulukosta.

Huomaa: Lisatietoja R6-runkokoosta on koh-

dassa Teholiittimet — Runkokoko R6 sivulla 282.

27

Veda ohjauskaapeli lapiviennin kautta (erilliset
lapiviennit verkkovirta- ja moottorijohdoille).

Kuori ohjauskaapelia ja kierra esiin tuleva
kuparilankasuoja johtimeksi.

Kytke digitaalisten ja analogisten I/O-kaapeleiden

suojavaipasta tehty maadoitusjohdin liittimeen X1-1.

(Maadoita vain taajuusmuuttajan paassa.)

Kuori ja kytke yksittaiset ohjausjohtimet
taajuusmuuttajan liittimiin. Lisatietoja on kohdassa
Ohjausliitantataulukko sivulla 22. Kiristd momenttiin
0,4 Nm .

Kiinnita kytkentakotelon kansi (1 ruuvilla).

7 -
5 . 0'
4—p 1P2004
Runko- Kiristysmomentti
koko [Nm Ib-ft
R1,R2 (1,4 1
R3 2,5 1,8
R4 5,6; PE:2 |4;PE1.5
R5 15 11
R6 40; PE: 8 |30; PE: 6

1P2005

Asennus
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IP54-laitteen asennus kaapeleilla

1. Leikkaa verkko-, moottori- ja ohjauskaapeleiden
tiivisteita. Kaapelitiivisteet ovat taajuusmuuttajan
alaosassa olevia kartiomaisia kumitiivisteita.
Tiivisteiden kartiomaisen osan taytyy osoittaa
alaspain, kun tiivisteet tydnnetaan lapivientilevyn
aukkoihin.

2. Kuori verkkokaapelia sen verran, etta johtimet

voidaan kytkea. 5

3. Kuori moottorikaapelia sen verran, etta A = d
kuparilankasuoja tulee esiin ja suoja voidaan 2 olle, T 3
kiertaa johtimeksi. Pida johtimen pituus enitaan 4 7 2 i 1/4
viisinkertaisena paksuuteen nadhden hairididen ) OR—
miminoimiseksi. ﬁ‘ J
On suositeltavaa tehdd moottorikaapelin
lapivientiholkin alapuolelle 360°:n maadoitus IP5004
hairididen minimoimiseksi. Poista tassa
tapauksessa lapivientiholkin suoja. Runko-| Kiristysmomentti

. s T koko |Nm Ib-ft

4. Veda molemmat kaapelit Iapivientiholkkien lapi ja RIR2 (14 3
kirista holkit. R3 25 8

5. Kuori ja kytke verkko/moottorikaapeleiden johtimet R4 5,6;PE:2 |4,PE1.5
ja maadoitusjohdin taajuusmuuttajan liittimiin. RS 15 1
Katso kiristysmomentit oikealla olevasta R6 40, PE: 8 RO
taulukosta.

Huomaa: Lisatietoja R6-runkokoosta on kohdassa Teholiittimet — Runkokoko
R6 sivulla 282.

6. Kytke moottorin suojavaipasta tehty johdin GND- o s o)
liittimeen. - g

7. Kuori ohjauskaapelia ja kierra esiin tuleva
kuparilankasuoja johtimeksi.

8. Veda ohjauskaapeli(t) Iapivientiholkkien 1api ja
kirista holkit. 9,10

9. Kytke digitaalisten ja analogisten 1/0O-kaapeleiden
suojavaipasta tehty maadoitusjohdin liittimeen X1-
1. (Maadoita vain taajuusmuuttajan paassa.)

10. Kuori ja kytke yksittaiset ohjausjohtimet
taajuusmuuttajan liittimiin. Lisatietoja on kohdassa
Ohjausliitantataulukko sivulla 22. Kiristd momenttiin
0,4 Nm .

1P5005

Asennus
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Kaapelointi IP54-kotelointi, jossa lapiviennit

1.

o o R~

10.

Irrota ja havita kaapelitiivisteet kohdista, joihin
asennetaan lapivientiholkit. (Kaapelitiivisteet ovat
taajuusmuuttajan alosassa olevia kartiomaisia
kumitiivisteita.)

1
Asenna jokaiseen lapivientiin vesitiiviit
Iapivientiliittimet (ei toimiteta laitteen mukana).

Veda virtajohto Iapiviennin kautta.
Veda moottorijohto lapiviennin kautta.

Kuori johdot.

Kytke virta-, moottori- ja maajohdot taajuus-

muuttajan liittimiin. Katso kiristysmomentit oikealla b ST il
olevasta taulukosta. o

o L Runko- Kiristysmomentti
Huomaa: Lisatietoja R6-runkokoosta on koh- koko [Nm Ib-ft
dassa Teholiittimet — Runkokoko R6 sivulla 282. R1,R2 |14 1
R3 25 1,8
Ved4 ohjauskaapeli lapiviennin kautta. ?g ?;56; PE: 2 ‘1‘1 GERD
Kuori ohjauskaapelia ja kierra esiin tuleva R6 40; PE: 8 [30; PE: 6

kuparilankasuoja johtimeksi.

. Kytke digitaalisten ja analogisten 1/0-kaapeleiden

suojavaipasta tehty maadoitusjohdin liittimeen X1-1. (Maadoita vain
taajuusmuuttajan paassa.)

Kuori ja kytke yksittaiset ohjausjohtimet taajuusmuuttajan liittimiin. Lisatietoja on
kohdassa Ohjausliitédntataulukko sivulla 22. Kiristd momenttiin 0,4 Nm .

Asennus
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Asennuksen tarkistaminen

Tarkista seuraavat kohdat ennen jannitteen kytkemista.

v Tarkista seuraavat kohdat

Asennusymparistd vastaa taajuusmuuttajan kayttdymparistolle asetettuja vaatimuksia.

Taajuusmuuttaja on asennettu oikein.

Taajuusmuuttajan ymparilla oleva vapaa tila vastaa taajuusmuuttajan jadhdytykselle asetettuja
vaatimuksia.

Moottori ja kaytettéva laite ovat kayttdvalmiit.

IT-verkot ja epasymmetrisesti maadoitetut TN-verkot: Sisdanrakennettu EMC-suodin on
kytketty irti. (Lisatietoja on kohdassa Sisdisen EMC-suotimen irtikytkentéa sivulla 21.)

Taajuusmuuttaja on maadoitettu oikein.

Verkkojannite (syottd) vastaa taajuusmuuttajan nimellistd syottdjannitetta.

Verkkoliitannat (sy6tto) U1, V1 ja W1 ja niiden kiristysmomentit ovat oikein.

Sopivat verkkosulakkeet (sy6ttd) on asennettu.

Moottoriliitdnnat U2, V2 ja W2 ja niiden kiristysmomentit ovat oikein.

Moottorikaapeli on kaapeloitu erillaan muista kaapeleista.

Moottorikaapeliin El ole kytketty kompensointikondensaattoreita.

Ohjausliitannat ja niiden kiristysmomentit ovat oikein.

Taajuusmuuttajan sisalla El ole vieraita esineita (kuten porauksesta syntynytta jatetta).

Moottoriin El ole kytketty muita jannitelahteita (kuten ohituskayttd) — taajuusmuuttajan
Iahtoliittimiin ei voida kytkea verkkojannitetta.

Asennus
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Kannen kiinnittaminen

P21

1. Aseta kansi paikoilleen.

2. Kirista ruuvi.

3. Kiinnita ohjauspaneeli.

4. Jatka kayttdonotolla. Lisatietoja on luvussa
Kaéyttébnotto, ohjaus I/O:n kautta ja ID-ajo
sivulla 33.

IP54 R6

1. Aseta kansi paikoilleen.

2. Kiristd kannen reunassa olevat
ruuvit.

3. Aseta suoja kannen ylaosan paalle
(vain UL-tyypin 12 asennukset).

4. Kirista suojan kaksi kiinnitysruuvia
(vain UL-tyypin 12 asennukset).

5. Kiinnita ohjauspaneeli.

Huomaa: Ohjauspaneelin ikku-
nan on oltava kiinni IP54-vaati-
musten mukaisesti.

6.
sisally toimitukseen).

7.

31

|~

1P2009

Valinnainen: Varmista, ettd ohjauspaneelin ikkuna pysyy kiinni, lisdamalla lukko (ei

Jatka kayttdonotolla. Lisatietoja on luvussa Kayttéonotto, ohjaus I/0:n kautta ja ID-

ajo sivulla 33.

Asennus
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Asennus
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Kayttoonotto, ohjaus 1/0:n kautta ja ID-ajo

Tassa luvussa kuvataan
* kayttéonottoa

* kaynnistysta, pysaytysta, pyorimissuunnan vaihtoa ja moottorin nopeudensaatoa
I/O-liitdnnan kautta

» taajuusmuuttajan ID-ajoa.

Tassa luvussa on kuvattu lyhyesti ohjauspaneelin kaytt6a naissa tehtavissa.
Lisatietoja ohjauspaneelin kaytdsta on luvussa Ohjauspaneelit alkaen sivulta 43.

Kayttoonotto

Se, kuinka taajuusmuuttaja otetaan kayttéon, riippuu kaytdssa olevasta
ohjauspaneelista.

+ Jos kdytossa on Assistant-ohjauspaneeli, voit kayttaa joko Start-up
Assistantia (katso kohta Ohjattu kéayttéénotto , sivulla 38) tai suorittaa rajoitetun
kayttéonoton (katso kohta Rajoitettu kdyttéonotto , sivulla 33).

Start-up Assistant, joka sisaltyy vain Assistant-ohjauspaneeliin, opastaa kayttajaa
tekemaan kaikki olennaiset asetukset. Rajoitetussa kayttdédnotossa
taajuusmuuttaja ei anna ohjeita, vaan kayttaja tekee perusasetukset oppaan
ohjeiden mukaan.

» Jos kdytossa on Basic-ohjauspaneeli, noudata kohdassa Rajoitettu
kayttéénotto , sivulla 33 annettuja ohjeita.

Rajoitettu kdyttoonotto

Rajoitetussa kayttdonotossa voidaan kayttaa Basic- tai Assistant-ohjauspaneelia.
Seuraavat ohjeet koskevat kumpaakin ohjauspaneelia, mutta nayt6t ovat Basic-
ohjauspaneelin nayttdja, paitsi jos ohje koskee vain Assistant-ohjauspaneelia.

Varmista aluksi, ettd moottorin arvokilven tiedot ovat helposti saatavilla.

VN
AN

O ‘ Tarkista asennus. Katso luvussa Asennus, sivulla 30 oleva tarkistuslista.

TURVALLISUUS

Kayttdonoton saa suorittaa vain pateva sahkdalan ammattilainen.
Luvun Turvaohjeet ohjeita on noudatettava kayttdonoton aikana.

Taajuusmuuttaja kdynnistyy automaattisesti, kun jannite kytketdan, jos ulkoinen kay-
komento on valittuna.

Kéyttéénotto, ohjaus I/0O:n kautta ja ID-ajo
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O | Varmista, ettd moottorin kaynnistaminen ei aiheuta vaaraa.
Kytke kaytettava laite irti, jos

JANNITTEEN KYTKENTA

O | Kytke verkkovirta.
Basic-ohjauspaneeli siirtyy ohjaustilaan (Output).

Assistant-ohjauspaneeli kysyy, haluatko kaynnistaa Start-up
Assistantin. Jos valitset =7, Start-up Assistantia ei
kaynnisteta ja voit jatkaa kasin tehtavaa kayttéonottoa Basic-
ohjauspaneelin kayttéonotto-ohjeiden mukaan.

O | Jos kaytdssa on Assistant-ohjauspaneeli, valitse kieli. (Basic-
ohjauspaneelissa ei ole kielitukea.) Valittavana olevat kielet on
lueteltu parametrissa 9901. Parametrikuvaukset ovat
kohdassa Parametrien kuvaukset sivulta 107 alkaen.

Basic-ohjauspaneelin parametrien asetus on kuvattu alla yleisluonteisesti.
Yksityiskohtaiset Basic-ohjauspaneelin ohjeet ovat sivulla 69. Assistant-
ohjauspaneelin ohjeet ovat sivulla 57.

Yleiset ohjeet parametrien asetukseen:

1. Siirry paavalikkoon, paina “\_J-painiketta, jos alarivilla nakyy teksti
LAHTO. Muussa tapauksessa paina toistuvasti 7 -painiketta, kunnes
alarivilld nakyy teksti VALIKKO.

2. Paina painikkeita ~a~/<¥ 7, kunnes naytdssé lukee "PAr’, ja paina
“_J-painiketta.

4. Hae parametri ryhmasta painikkeilla ~a~/<3¥ .

5. Paina “X_J-painiketta noin kahden sekunnin ajan, kunnes parametriarvo
nakyy naytdssa tekstin ylapuolella.

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

7. Tallenna parametriarvo painamalla ~S_J-painiketta.

* laite pydrii vaaraan suuntaan, mika voi vaurioittaa kaytettavaa laitetta

+ taajuusmuuttajan kayttdonoton aikana on suoritettava ID-ajo. ID-ajo on tarpeellinen vain
sovelluksissa, jotka edellyttavat erinomaista moottorin sadatétarkkuutta.

ACS550-01/U1-kéyttbopas

o 00~

OUTPUT FWD

KAYTTOONOTTOTIETOJEN SYOTTAMINEN (Ryhmé 99: KAYTTOONOTTOTIEDOT)

REM U VALINTA
Haluatko kdyttaa
start-up
assistantia?

E1
POISTU| 00:00 oK

REM U PAR MUOKKAUS —
9901 KIELI

SUOMI
[0]
PERUUTA| 00:00 [TALLETA

« TEF_

3. Hae parametriryhma painikkeilla .~ a~/<¥ 7 ja paina “S_J-painiketta.

- -01-
« 2001
« 2002

= 1500

kierr./min

o 1600rm

PAR FWD

= 2002

PAR

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

Valitse sovellusmakro (parametri 9902). Yleiset ohjeet

parametrien asetukseen on annettu edella.
Oletusarvo 1 (ABB STANDARD) sopii useimpiin sovelluksiin.

Valitse moottorin ohjaustapa (parametri 9904).

1 (VEKTORI:NOP) sopii useimmissa tapauksissa. 2 (VEKTORI:MOM) sopii
momenttisdatda kayttaviin sovelluksiin. 3 (SKALAAR:TAAJ) on suositeltava

asetus seuraavissa tapauksissa:

+ jos kaytetddn monimoottorikaytt6a, jossa taajuusmuuttajaan kytkettyjen

moottoreiden maara vaihtelee.

+ Jos moottorin nimellisvirta on alle 20 prosenttia taajuusmuuttajan
nimellislahtovirrasta.

+ Jos taajuusmuuttajaa kaytetaan testitarkoituksiin ilman moottoria.

Valitse moottorin tiedot moottorin arvokilvesta:

35

= 9202

e 9201

380 V:n
verkko-
jannite

e O
@ ABB Motors CE€ &
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC_200 M/L 55 [~
| No
[Ins.cl. F IP 55
v Hz [kW | vmin | A |cos @lia/N]|tE/s
690Y | 50 | 30 | 1475 | 325 |0.83
400D | 50 | 30 | 1475 | 56 | 0.83
660Y |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 & 6210/C3 [ 180 ko
.é)_ IEC 34-1 .@.

» moottorin nimellisjannite (parametri 9905)

* moottorin nimellisvirta (parametri 9906)
Sallittu alue: 0,2...2,0 - lyng A

* moottorin nimellistaajuus (parametri 9907)

* moottorin nimellisnopeus (parametri 9908)

» moottorin nimellisteho (parametri 9909)

Huomautus: Aseta moottorin
tiedoiksi tarkalleen moottorin
arvokilvessa olevat tiedot. Jos
moottorin nimellisnopeus on
arvokilvessa esimerkiksi 1
470 rpm ja parametrin 9908
MOOTT.NIM.NOP arvoksi
asetetaan 1 500 rpm,

taajuusmuuttaja ei toimi oikein.

- 9203

e 9§O§

e 930&

e 9§O§

e 930%

Kéyttéénotto, ohjaus I/O:n kautta ja ID-ajo
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O | Valitse moottorin tunnistustapa (parametri 9970).

Kun kaytetdan tunnistusmagnetointia, oletusarvo 0 (POIS) sopii useimmille sovelluksille. Sita
on kaytetty myos tassa kayttéonottoesimerkissa. Muista kuitenkin seuraava edellytys:

+ parametrin 9904 arvoksi on asetettava 1 (VEKTORI:NOP.) tai 2 (VEKTORI:MOM)

» parametrin 9904 arvoksi on asetettava 3 (SKALAAR:TAAJ) ja parametrin 2707 arvoksi on
asetettava 3 (SKAL. VAUHTIK) tai 5 (VAUHTI + MOM).

Jos valitset asetuksen 0 (POIS), siirry seuraavaan kohtaan.

Arvo 1 (PAALLA), joka suorittaa erillisen ID-ajon, on valittava, jos

+ kaytetaan vektorisaatéa [parametri 9904 = 1 (VEKTORI:NOP) tai 2 (VEKTORI:MOM)]
 toimitaan lahella nollanopeutta

+ toimitaan moottorin nimellismomentin ylittdvalla momenttialueella ja ilman nopeuden
takaisinkytkentaa.

Jos valitset ID-ajon [arvo 1 (PAALLA)], noudata sivulla 41 kohdassa ID-ajon suoritus olevia
ohjeita ja palaa kohtaan MOOTTORIN PYORIMISSUUNTA sivulla 36.
TUNNISTUSMAGNETOINTI, KUN VALITTUNA ON ID-AJON ASETUS 0 (POIS)

O | Kuten edelld on mainittu, tunnistusmagnetointi suoritetaan vain, jos
» parametrin 9904 arvoksi on asetettava 1 (VEKTORI:NOP.) tai 2 (VEKTORI:MOM)

» parametrin 9904 arvoksi on asetettu 3 (SKALAAR:TAAJ) ja parametrin 2707 arvoksi on
asetettu 3 (SKAL. VAUHTIK) tai 5 (VAUHTI + MOM).

Painike (ndytéssa vasemmalla nakyy LOC).

Kaynnista taajuusmuuttaja painamalla C&>-painiketta. Moottorin malli lasketaan

magnetoimalla moottoria 10...15 s nollanopeudella. (Moottori ei pyori.)
MOOTTORIN PYORIMISSUUNTA

O | Tarkista moottorin pydrimissuunta.
+ Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (naytdéssa

vasemmalla nidkyy REM), vaihda paikallisohjaukseen Lo XX_X Hz
valitsemalla ¢2). FWD

+ Siirry paavalikkoon, paina “S_J-painiketta, jos alarivilla nakyy
teksti OUTPUT. Muussa tapauksessa paina toistuvasti =7-
painiketta, kunnes alarivilla nakyy teksti VALIKKO.

+ Paina painikkeita ~a~/<¥ >, kunnes nayttssa lukee "rEF"
ja paina “}_J-painiketta.

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

» Kaynnista moottori painamalla (& >-painiketta.

* Tarkista, ettd moottori pyodrii ndytdéssa nakyvaan suuntaan
(FWD = eteen, REV = taakse).

» Pysaytad moottori painamalla (@>-painiketta.

Kéyttéénotto, ohjaus I/0O:n kautta ja ID-ajo
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Moottorin pyorimissuunnan vaihtaminen:

S
+ Kytke taajuusmuuttaja irti verkosta ja odota viisi minuuttia, S suunta eteen
jotta valipiirin kondensaattoreiden jadnndsvaraus ehtii laskea \’

turvalliselle tasolle. Mittaa yleismittarilla jannite jokaisen

tuloliittimen (U1, V1 ja W1) seka maan valilta ja varmista —
siten, etta taajuusmuuttaja on jannitteeton. g suunta taakse
* Vaihda keskenaan moottorikaapelin kahden vaihejohtimen \’

jarjestys taajuusmuuttajan lahtoliittimissa tai moottorin
kytkentakotelossa.

* Tarkista tulos kytkemalla taajuusmuuttaja verkkoon ja
toistamalla edella esitetty tarkistus.

NOPEUSRAJAT JA KIIHDYTYS-/HIDASTUSAJAT

OO | Aseta miniminopeus (parametri 2007). LocC 2 O O 1

PAR FWD

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

O | Aseta kiihdytysaika 1 (parametri 2202). LocC 2 2 O 2
Huomaa: Tarkista myds kiihdytysaika 2 (parametri 2205), jos oan o

sovelluksessa kaytetaan kahta kiihdytysaikaa.

O | Aseta hidastusaika 1 (parametri 2203). LocC 2 2 O 3

Huomaa: Tarkista myds hidastusaika 2 (parametri 2206), jos
sovelluksessa kaytetdan kahta hidastusaikaa.

KAYTTAJAN PARAMETRIASETUSTEN TALLENNUS JA LOPPUTARKISTUS

O | Kayttéonotto on nyt valmis. Tassa vaiheessa kannattaa viela Loc 9 9 O 2
asettaa sovelluksen vaatimat parametrit ja tallentaa asetukset

kayttajan parametriasetuksina, kuten kohdassa Kéyttgjéan PAR Fwb
parametriasetukset sivulla 83 on opastettu.

PAR FWD

O | Tarkista, ettd taajuusmuuttajan tila on kunnossa.

Basic-ohjauspaneeli: Tarkista, etta naytdssa ei ole
vikailmoituksia tai halytyksia. Jos haluat tarkistaa
taajuusmuuttajan etuosan LED-valot, vaihda ensin kauko-
ohjaukseen (muussa tapauksessa laite antaa vikailmoituksen)
ja irrota paneeli vasta sitten. Varmista, etta punainen LED ei
pala ja etta vihrea LED palaa, mutta ei vilku.
Assistant-ohjauspaneeli: Tarkista, etta naytdssa ei ole
vikailmoituksia tai halytyksia ja ettd paneelin LED on vihrea
eika vilku.

Taajuusmuuttaja on nyt kayttovalmis.

Kéyttéénotto, ohjaus I/0O:n kautta ja ID-ajo
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Ohjattu kayttoonotto
Ohjattu kayttéonotto voidaan tehda vain Assistant-ohjauspaneelissa.

Varmista aluksi, ettd moottorin arvokilven tiedot ovat helposti saatavilla.

TURVALLISUUS
c Kayttéonoton saa suorittaa vain pateva sahkdalan ammattilainen.

Luvun Turvaohjeet ohjeita on noudatettava kayttdédnoton aikana.

Taajuusmuuttaja kaynnistyy automaattisesti, kun jannite kytketaan, jos ulkoinen kay-
komento on valittuna.

O Tarkista asennus. Katso luvussa Asennus sivulla 30 oleva tarkistuslista.

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

* laite pydrii vaaraan suuntaan, mika voi vaurioittaa kaytettavaa laitetta

+ taajuusmuuttajan kayttodnoton aikana on suoritettava ID-ajo. ID-ajo on tarpeellinen vain
sovelluksissa, jotka edellyttdvat erinomaista moottorin sdatétarkkuutta.

JANNITTEEN KYTKENTA

' ' [ Avnnistaa - [[REM T VALINTA
O | Kytke verkkovirta. Ohjauspaneeli kysyy, haluatko kaynnistaa Start Nal Utk kiyttad

up Assistantin. start-up
v 1 . assistantia?
« Palaa paavalikkoon valitsemalla % (kun on korostettu).

+ Palaa paavalikkoon valitsemalla P"%ﬁj , jos et halua kaynnistaa POE]EIW| 00:00 [ OK
Start-up Assistantia.

* Paina ¥ -painiketta, jolloin korostuu, ja valitse sitten <= , |[REM_UVALINTA
. . . . . Ndytd Start-up
jos haluat (tai et halua) ohjauspaneelin kysyvan, haluatko Assistant seur,

kdynnistaa Start-up Assistantin myds seuraavalla kerralla, kun kaﬁgcyksessa?

taajuusmuuttajaan kytketaan virta. E1
POISTU] 00:00 [ OK

KIELEN VALINTA

O | Jos valitsit Start-up Assistantin, naytdssa nakyy kehotus valita kieli. |[REM T PAR MUOKKAUS —

Selaa parametriarvoja ~a~/<_¥ 7-painikkeilla ja hyvaksy 9901 KIELI
valitsemalla =" . SUOMI
. . . 0
Jos valitset F%JStart-up Assistant suljetaan. [PO]ISTU 00:00 FACLETA

Kéyttéénotto, ohjaus I/0O:n kautta ja ID-ajo
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OHJATUN KAYTTOONOTON ALOITUS

Start-up Assistant opastaa kayttdonoton kaikissa vaiheissa,
moottorin kayttdonotosta alkaen. Aseta moottorin tiedoiksi
tarkalleen moottorin arvokilvessa olevat tiedot.

Selaa parametriarvoja ~a~/<_¥ ~-painikkeilla, valitse arvo

TALLETA

valitsemalla N ja jatka Start-up Assistantin ohjeiden mukaan.
Huomaa: Voit sulkea Start-up Assistantin missa vaiheessa

POISTU

tahansa valitsemalla =", jolloin naytto palaa ohjaustilaan
(Output).

Kun yksi kayttéonottovaihe on suoritettu, Start-up Assistant
ehdottaa seuraavaa.

« Palaa paavalikkoon valitsemalla % (kun nakyy
korostettuna) voit jatkaa seuraavaan vaiheeseen.

+ Paina ¥, jolloin korostuu, ja valitse sitten % , jos
haluat jattaa taman vaiheen suorittamatta ja siirtya
kayttdonottovaiheeseen.

» Palaa paavalikkoon valitsemalla
Assistantin.

POISTU

voit sulkea Start-up

KAYTTAJAN PARAMETRIASETUSTEN TALLENNUS JA LOPPUTARKISTUS

Kayttdonotto on nyt valmis. Tassa vaiheessa kannattaa viela
asettaa sovelluksen vaatimat parametrit ja tallentaa asetukset
kayttajan parametriasetuksina, kuten kohdassa Kaéyttéjan
parametriasetukset sivulla 83 on opastettu.

Kun kayttdonotto on kokonaisuudessaan valmis, tarkista, etta
naytdssa ei ole vikailmoituksia tai halytyksia ja etta paneelin LED
on vihrea, mutta ei vilku.

Taajuusmuuttaja on nyt kayttovalmis.

39

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

POISTU| 00:00 [TALLETA

REM U VALINTA —_—
Haluatko

jatkaa

sovelluksen

Onhita
POISTU| 00:00 OK

Kéyttéénotto, ohjaus I/0O:n kautta ja ID-ajo
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Taajuusmuuttajan ohjaus I/O-liitannan kautta

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Seuraavassa taulukossa kuvataan, kuinka taajuusmuuttajaa ohjataan digitaali- ja

analogiatulojen kautta, kun

* moottorin kayttéonotto on tehty

» parametrien oletusasetukset (tehdasasetukset) ovat kaytossa.

Esimerkeissa olevat naytdt ovat Basic-ohjauspaneelista.

ALUSTAVAT ASETUKSET

Jos pyoérimissuuntaa on vaihdettava, tarkista, etta parametrin 7003
arvoksi on asetettu 3 (PYYNNOSTA).

Varmista, ettd ohjausliitdnnat on tehty Vakio-ohjausmakron
litdntdkaavion mukaan.

Varmista, etta taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa. Paina -
painiketta.

Kytke ensin digitaalitulo DI1 toimintaan.

Assistant-ohjauspaneeli: Nuoli alkaa pydria. Nuoli nékyy
katkoviivana, kunnes ohjearvo on saavutettu.

Basic-ohjauspaneeli: Teksti FWD vilkkuu nopeasti, kunnes ohjearvo
on saavutettu.

Muuta taajuusmuuttajan lahtétaajuutta (moottorin nopeutta)
saatamallad analogiatulon Al1 jannitetta.

Taakse: Kytke digitaalitulo DI2 toimintaan.

Eteen: Kytke digitaalitulo DI2 pois toiminnasta.

MOOTTORIN PYSAYTTAMINEN

Kytke digitaalitulo DI1 pois toiminnasta. Moottori pysahtyy.
Assistant-ohjauspaneeli: Nuolen pydrimisliike pysahtyy.
Basic-ohjauspaneeli: FWD-teksti alkaa vilkkua hitaasti.

MOOTTORIN KAYNNISTAMINEN JA NOPEUDENSAATO

Lisatietoja on kohdassa Vakio-
ohjaus sivulla 74.

Kauko-ohjauksessa paneelin
naytdéssa nakyy REM.

e 00~

OUTPUT FWD

- 500~

OUTPUT FWD

MOOTTORIN PYORIMISSUUNNAN VAIHTAMINEN

o 500~

OUTPUT REV
| ]

OUTPUT FWD

00 -
| |

OUTPUT FWD

Kéyttéénotto, ohjaus I/0O:n kautta ja ID-ajo
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ID-ajon suoritus

Taajuusmuuttaja arvioi moottorin ominaisuudet automaattisesti, kun taajuusmuuttaja
kaynnistetdan ensimmaisen kerran, ja aina, kun jotain moottoriparametria (Ryhma
99: KAYTTOONOTTOTIEDOT) muutetaan. Toiminto on kaytdssa, kun parametrin
9910 ID-AJO arvo on 0 (POIS) ja

+ parametri 9904 = 1 (VEKTORI:NOP.) tai 2 (VEKTORI:MOM.)

+ parametri 9904 = 3 (SKALAAR:TAAJ) ja parametri 2707 = 3 (SKAL. VAUHTIK) tai
5 (VAUHTI + MOM).

Useimmissa sovelluksissa ei tarvita erillista 1D-ajoa [9970 ID-AJO = 1 (PAALLA)]. ID-
ajo on valittava, kun

+ kaytetaan vektorisaatéa [parametri 9904 = 1 (VEKTORI:NOP) tai 2 (VEKTORI:MOM)]
» toimitaan lahella nollanopeutta

+ toimitaan moottorin nimellismomentin ylittavalld momenttialueella ja ilman
nopeuden takaisinkytkentaa.

Huomaa: Jos moottoriparametreja (Ryhmé 99: KAYTTOONOTTOTIEDOT)
muutetaan ID-ajon jalkeen, ID-ajo on suoritettava uudelleen.

ID-ajon vaiheet

Yleisia parametriasetusten maaritysohjeita ei kerrata tassa. Assistant-ohjauspaneeli,
katso ohjeet sivulta 57 ja Basic-ohjauspaneeli, katso ohjeet sivulta 69 luvussa
Ohjauspaneelit.

ESITARKISTUS

VAROITUS! ID-ajon aikana moottori toimii enintdan nopeudella, joka on noin 50...80
% nimellisnopeudesta. Moottori pyorii eteenpéin. Varmista, ettd moottorin toiminta
on turvallista ennen ID-ajoa.

O | Kytke moottori irti kaytettavasta laitteesta.

O | Tarkista, ettd moottoritietoparametrien 9905...9909 arvot vastaavat moottorin arvokilvessa
olevia arvoja, kuten sivulla 35 on kuvattu.

O | Jos parametriarvoja (Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT ... Ryhmé 98: OPTIOT) muutetaan ennen
ID-ajoa, tarkista, ettd uudet arvot tayttavat seuraavat ehdot:

O 2001 MINIMINOPEUS < 0 rpm

O 2002 MAKSIMINOPEUS > 80 % moottorin nimellisnopeudesta

O 2003 MAKSIMI VIRTA > Iopg

O 2017 MAX MOMENTTI 1 > 50 % tai 2078 MAX MOMENTTI 2 > 50 %, parametrissa 2014 MAX

MOMENTIN VAL kaytettavan ajan mukaan.

O | Varmista, ettd kadynninestosignaali on toiminnassa (parametri 1607).

O | Varmista, ettd paneeli on paikallisohjaustilassa (ylavasemmalla nakyy LOC). Paina -
painiketta.

Kéyttéénotto, ohjaus I/0O:n kautta ja ID-ajo
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ACS550-01/U1-kéyttbopas

ID-AJO ASSISTANT-OHJAUSPANEELIN AVULLA

Vaihda parametrin 9970 ID-AJO arvoksi 1 (PAALLA). Tallenna
uusi arvo valitsemalla "*&".

Jos haluat valvoa oloarvoja ID-ajon aikana, siirry ohjaustilaan
POISTU

(Output) painamalla 7 -painiketta toistuvasti, kunnes
ohjaustila aukeaa.

Kaynnista ID-ajo painamalla C&>-painiketta. Paneelissa nakyy
vuorotellen ID-ajon kdynnistyksen yhteydessa nakynyt naytto
ja oikealla ndkyva halytystilan naytto.

Suositus on, etta ID-ajon aikana ei paineta ohjauspaneelin
painikkeita. ID-ajo voidaan kuitenkin keskeyttda milloin vain
painamalla (@>-painiketta.

Kun ID-ajo on suoritettu, halytystilan nayttd haviaa.

Jos ID-ajo epdonnistuu, ndyttéén aukeaa oikealla nékyva
vikanaytto.

LOC U PAR MUOKKAUS —
9910 ID-AJO

1

I!’:EI]RUUTA 00:00 [TALLETA
0.0 Hz
0.0 A
0.0 %
SUUNTA | 00:00 VALIKKO

LOC W HALYTYS

HALYTYS 2019
ID-ajo
~ 100:00[

Loc v

LOC UVIKA

VIKA 11

ID-AJO VIKA
00:00

ID-AJO BASIC-OHJAUSPANEELIN AVULLA

Vaihda parametrin 9970 ID-AJO arvoksi 1 (PAALLA). Tallenna
uusi arvo painamalla “X_J-painiketta.

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

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

Suositus on, etta ID-ajon aikana ei paineta ohjauspaneelin
painikkeita. ID-ajo voidaan kuitenkin keskeyttda milloin vain
painamalla (@>-painiketta.

Kun ID-ajo on suoritettu, halytystilan nayttd haviaa.

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

<9910

PAR FWD

LOC 1

PAR FWD

00~

OUTPUT FWD

< A2019

FWD

“ FOO11

FWD

Kéyttéénotto, ohjaus I/0O:n kautta ja ID-ajo
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Ohjauspaneelit

Yleista ohjauspaneeleista

Ohjauspaneelin avulla voidaan ohjata taajuusmuuttajaa, lukea tilatietoja ja asettaa
parametreja. Taajuusmuuttajassa voidaan kayttda kahta eri ohjauspaneelityyppia:

» Basic-ohjauspaneeli — Tassa paneelissa (kuvattu kohdassa Basic-ohjauspaneeli
sivulla 64) on perustydkalut parametriarvojen syéttamiseen kasin.

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

Yhteensopivuus
Kayttdopas on yhteensopiva seuraavien ohjauspaneeliversioiden kanssa:
» Basic-ohjauspaneeli: ACS-CP-C Rev. M tai uudempi

* Assistant-ohjauspaneeli (alue 1): ACS-CP-A Rev. F tai uudempi
(uusia ohjauspaneelisarjoja on valmistettu vuodesta 2007 lahtien sarjanumerolla
XYYWWRXXXX, jossa vuosi YY = 07 tai suurempijaversioR=F G E, ...)

» Assistant-ohjauspaneeli (Aasia): ACS-CP-C Rev. Q tai uudempi

Lisatietoja Assistant-ohjauspaneelin version selvittamisesta on sivulla 47. Lisatietoja
eri Assistant-ohjauspaneelien tukemista kielistd on parametrissa 9907 KIELI.

Ohjauspaneelit
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Assistant-ohjauspaneeli

Ominaisuudet

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Assistant-ohjauspaneelin ominaisuuksia ovat seuraavat:

aakkosnumeerinen ohjauspaneeli, jossa on LCD-naytto

nayton kielen valinta

Start-up Assistant taajuusmuuttajan kayttdonoton avuksi

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

naytdssa nakyvat ohjeet

reaaliaikakello.

Yleiskatsaus

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

Nro

Kayttotarkoitus

1

Tila-LED — vihred normaalissa toiminnassa. Jos LED vilkkuu tai on punainen,
katso kohta Vian ilmaiseminen sivulla 251.

LCD-naytt6 — Jaettu kolmeen alueeseen:

a. Tilarivi — muuttuja, riippuu toimintatilasta, katso kohta Tilarivi sivulla 45.

b. Keskirivi— muuttuja, yleensa signaali- tai parametriarvo, valikko tai luettelo.
Nayttad myods vika- ja halytyskoodit.

c. Alarivi — nayttda kahden valintandppéaimen toiminnot ja kellondkyman, jos
valittuna.

Valintanappain 1 — Toiminto vaihtelee. LCD-naytdn vasemmassa alakulmassa
oleva teksti ilmoittaa kaytdsséa olevan toiminnon.

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

Ylos —

« Siirtyy ylospain LCD-nayton keskiosassa nakyvassa valikossa tai
luettelossa.

» Suurentaa arvoa, jos parametri on valittuna.

 Suurentaa ohjearvoa, jos oikea ylakulma on korostettuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetdan alhaalla.

Alas —

« Siirtyy alaspain LCD-nayton keskiosassa nakyvassa valikossa tai
luettelossa.

* Pienentda arvoa, jos parametri on valittuna.

* Pienentda ohjearvoa, jos oikea ylakulma on korostettuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetaan alhaalla.

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

Ohje — Naytossa nakyvat ohjeet avataan painiketta painamalla. Ohjeet
koskevat naytdn keskiosassa korostettuna olevaa kohdetta.

STOP — Pysayttaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.

START — Kaynnistaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.

Ohjauspaneelit
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Tilarivi

LCD-nayton ylarivilla nakyvat taajuusmuuttajan tilaa koskevat perustiedot.

| Loc | [ roc veAdvaLzkko —1 |
Nro|Kentta Vaihtoehdot Selitys
1 |Ohjauspaikka LOC Taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa, eli sita
ohjataan ohjauspaneelista.
REM Taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa, eli sita
ohjaa taajuusmuuttajan 1/O tai kenttavayla.
2 |Tila 1] Akselin suunta on eteen.
N Akselin suunta on taakse.
Suuntanuoli py0rii Taajuusmuuttaja on kaynnissa ohjearvossa.
Katkoviivanuoli pyorii Taajuusmuuttaja on kdynnissa, mutta ei
ohjearvossa.
Nuoli palaa Taajuusmuuttaja on pysahtynyt.
Katkoviivanuoli palaa. Kéynnistyskomento on annettu, mutta moottori ei
ole kaynnissa. Esim. kdynnistyksen esto puuttuu.
3 |Paneelin * Nykyisen tilan nimi
toimintatila

* Naytdssa nakyvan luettelon tai valikon nimi
 Toimintatilan nimi, esim. PAR MUOKKAUS.

4 |Valitun kohteen * Ohjearvo ohjaustilassa (Output)
ohjearvo tai

* Korostettujen kohteiden numero, esim. tila,
numero parametriryhmé tai vika.

Kayttd

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

Vaihtoehto, esim. toimintatila tai parametri, valitaan selaamalla ~a~-ja <¥ -
painikkeita, kunnes vaihtoehto ndkyy korostettuna (vaaleana tummalla pohjalla) ja
painamalla vastaavaa valintanappainta. Oikeanpuoleista valintanappainta kaytetaan
yleensa tilan valintaan, vaihtoehdon hyvaksymiseen tai muutosten tallentamiseen.
Vasemmanpuoleisella valintanappaimella perutaan muutokset ja palataan edelliselle
tasolle.

Assistant-ohjauspaneelissa on yhdeksan paneelitilaa: ohjaustila (Output),
parametrit, assistantit, muutetut parametrit, vikanaytto, aika ja paivays, parametrien
varmuuskopiointi, I/O-asetukset ja vikatila. Tassa luvussa kuvataan kahdeksan
ensimmaisen tilan toimintoja. Vian tai halytyksen esiintyessa paneeli siirtyy
automaattisesti vikatilaan, ja naytéssa nakyy vika- tai halytyskoodi. Viat ja halytykset
voidaan kuitata ohjaustilassa tai vikatilassa (katso luku Vianhaku).

Ohjauspaneelit
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Ohjauspaneeli on aluksi ohjaustilassa (Output), jossa LOC & 49, 1HZ|
voidaan suorittaa seuraavat toiminnot: kaynnistys, 49.1 Hz

pysaytys, pyorimissuunnan vaihto, vaihto paikallis- ja
kauko-ohjauksen valilla, ohjearvon muuttaminen ja

0.5 A
10.7 %

enintddn kolmen oloarvon valvonta. Muiden tehtavien

SUUNTA | 00:00 [VALIKKO

valintaa varten on ensin siirryttava paavalikkoon ja LOC U PAAVALIKKO —1
valittava vastaava tila. Tilarivillé (katso kohta Tilarivisivulla |[AGAVI=IN UM

45) nakyy nykyisen valikon, tilan tai kohteen nimi.

Yleisimmét tehtévét

ASSISTANTIT
MUUT. PARAM.
POISTU] 00:00 VALITSE

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

Tehtava Tila Sivu

Ohjeet Mika tahansa 47

Paneeliversion selvittdminen Kaynnistyksen 47
yhteydessa

Naytén kontrastin sdato Ohjaustila 50

Vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin Mika tahansa 48

Taajuusmuuttajan kaynnistys ja pysaytys Mika tahansa 48

Moottorin pyérimissuunnan vaihto Ohjaustila 49

Nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus Ohjaustila 50

Parametriarvon muuttaminen Parametrit 51

Valvottujen signaalien valinta Parametrit 52

Assistantin ohjaamat tehtavat (toisiinsa liittyvien parametrisarjojen |Assistantit 53

maaritys)

Parametrien selaaminen ja muuttaminen Muutetut parametrit 56

Vikatietojen katselu Vikanaytto 57

Vikojen ja halytysten kuittaus Ohjaustila, vikatila 258

Kellon nayttd/piilotus, paivamaaran ja kellonajan esitystavan Aika ja paivays 58

muuttaminen, kellon asetus ja kellonajan automaattinen paivitys

kesdajan mukaan

Parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin Parametrien 61
varmuuskopiointi

Parametrien siirto ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan Parametrien 61
varmuuskopiointi

Varmuuskopion tietojen katselu Parametrien 62
varmuuskopiointi

I/O-liittimien parametriasetusten muokkaus ja vaihtaminen 1/O-asetukset 63

Ohjauspaneelit
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Ohjeet

47

Vaihe

Toiminto

Naytto

Palaa paavalikkoon valitsemalla @ , niin korostetun aiheen tilannekohtaiset
ohjeet tulevat nayttdon.

Jos korostetusta kohteesta on olemassa ohjeet, ne nakyvat naytossa.

LOC ¥ PAR RYHMAT —10
01 KAYTTOTIEDOT

03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

11 OHJEARV. VALINTA

POISTU| 00:00 [VALITSE

LOC LOHJE
Tdssd ryhmdssa
madritetddn
ulkoiset Tahteet
(ULK1 ja ULK2)

kdynnistys-,
POISTU] 00:00

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

LOC T OHJE _
ulkoiset Tdhteet
(ULK1 ja ULK2)
kdynnistys-,
pysaytys-

a
suunnanvai F-!ltokask i1l
POISTU] 00:00

Tekstin lukemisen jalkeen edelliseen nayttéon palataan valitsemalla %’

LOC T PAR RYHMAT —10
01 KAYTTOTIEDOT

03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

11 OHJEARV. VALINTA

| 'POISTU] 00:00 [VALITSE|

Paneeliversion selvittaminen

Vaihe

Toiminto

Naytto

Jos virta on kytketty, katkaise se.

Paina pitkaan @ -painiketta samalla, kun kytket virran ja luet tiedot. Paneelin
tiedot ndkyvat naytdssa:

Panel FW: paneelin ohjelmaversio

ROM CRC: paneelin ROM-tarkistuksen summa
Flash Rev: Flash-sisallon versio

Flash-sisallon kommentti.

Kun vapautat painikkeen (2) , paneeli siirtyy ohjaustilaan.

PANEL VERSION INFO

Panel Fw: X . XX
ROM CRC: XXXXXXXXXX
Flash Rev: X . XX

XXXXXXXX XXX XX XXX XXX XX

Ohjauspaneelit
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Kéynnistys, pyséytys ja vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja péinvastoin

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

Vaihe | Toiminto Naytto
1. + Vaihda kauko-ohjauksesta (tilarivilla nakyy REM) paikallisohjaukseen LOC U VIESTI
S o . . vaihto
(tilarivilld nakyy LOC) ja péinvastoin valitsemalla (2. paikallisohjaukseen.

Huomaa: Paikallisohjauksen valinta voidaan estéa parametrilla 1606
PAIKALLISLUKKO. —100:00

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

« Jos vapautat painikkeen heti (naytdssa vilkkuu "Vaihto paikallisohjaukseen”),
taajuusmuuttaja pysahtyy. Aseta paikallisohjauksen ohjearvo sivulla 50
olevan ohjeen mukaan.

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

Tilarivin nuolen (Y tai \J5)

» Pysayta taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa valitsemalla .
ysay ! 1ap : @ pyorimisliike pysahtyy.

Tilarivin nuoli (Y tai ) alkaa
pyo6ria. Nuoli nakyy
katkoviivana, kunnes
taajuusmuuttaja saavuttaa
ohjearvon.

« Kaynnisté taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa valitsemalla C<XO.

Ohjauspaneelit
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Ohjaustila (Output)

Ohjaustilassa (Output) valittavat toiminnot:

49

+ enintddn kolmen, ryhmaan Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT kuuluvan signaalin

oloarvojen valvonta
* moottorin pydrimissuunnan vaihto
* nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus

* nayton kontrastin saato

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

ohjauksen valilla.

POISTU

Ohjaustilaan palataan valitsemalla v toistuvasti.

Ohjearvo nakyy nayton LoC &
oikeassa ylakulmassa. 49.1 Hz
Keskiriville voidaan maarittaa 0.5 A
nakymaan enintdan kolmen 10.7 %
signaalin arvot tai SUUNTA] 00:00 [VALIKKO

pylvasdiagrammit. Jos

naytettavaksi valitaan vain yksi signaali tai kaksi signaalia, jokaista signaalia kohden
nakyy signaalin nimi ja pylvasdiagrammin arvo. Ohjeet valvottavien signaalien

valintaa ja muokkausta varten ovat sivulla 52.

Moottorin pydrimissuunnan vaihto

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos ohjaustila ei ole viela valittuna, siirry siihen painamalla Po%ﬁ’ -painiketta REM U 49.1
toistuvasti, kunnes ohjaustila aukeaa. 49 . 1 Hz
0.5 A
10.7 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
2. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (tilarivilla nakyy REM), vaihda LoC
paikallisohjaukseen valitsemalla . Naytéssa nakyy nopeasti viesti tilan 49 . 1 Hz
vaihtumisesta. Ohjaustila avautuu sen jalkeen. O . 5 A
10.7 %
L] 0
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
3. Jos suuntana on eteen (tilarivilla nakyy %), voit vaihtaa suunnaksi taakse LOC U
(tilarivilla nakyy \5) tai painvastoin valitsemalla Su%ﬁa 49 . 1 Hz

Huomaa: Parametrin 7003 SUUNTA arvon on oltava 3 (PYYNNOSTA).

0.5 A
10.7 %
SUUNTA | 00:00 VALIKKO

Ohjauspaneelit
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Nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus
Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos ohjaustila ei ole viela valittuna, siirry siihen painamalla F%J -painiketta REM U
toistuvasti, kunnes ohjaustila aukeaa. 49 N 1 Hz
0.5 A
10.7 %
SUUNTA | 00:00 IVALIKKO
2. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (tilarivilla nakyy REM), vaihda LoCc v 49,1
paikallisohjaukseen valitsemalla (&25). Naytossé nakyy nopeasti viesti tilan 49.1 Hz
vaihtumisesta. Ohjaustila avautuu sen jélkeen. 0.5 A
. T . 4q. . . 10 V4 y
Huomaa: Ryhméassa Ryhmé 11: OHJEARVON VALINTA voidaan sallia o (o)
ohjearvon muokkaus kauko-ohjaustilassa. SUUNTA | 00:00 IVALIKKO
3. « Voit suurentaa naytén oikeassa ylakulmassa nakyvaa korostettua ohjearvoa LoC v
painamalla A\ -painiketta. Arvo muuttuu heti. Arvo tallentuu taajuus- 50 . 0 Hz
muuttajan haihtumattomaan muistiin, ja se palautuu automaattisesti virran O . 5 A
Katkaisun jalkeen. 10.7 %
+ Ohjearvoa pienennetaan painamalla <_¥_~-painiketta. SUUNTA | 00:00 IVALIKKO
Néytén kontrastin sééaté
Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos ohjaustila ei ole vield valittuna, siirry siihen valitsemalla %’ -painiketta Loc v 49, 1
toistuvasti, kunnes ohjaustila aukeaa. 49.1 Hz
0.5 A
10.7 %
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
2.  Nayton kontrastia lisdtdan painamalla samanaikaisesti v%ﬁoja AN LOC U
painiketta. 49.1 Hz
» Nayton kontrastia véhennetdan painamalla samanaikaisesti V%oja - O . 5 A
e 10.7 %
painiketta. . 0
SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
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Parametritila
Parametritilassa valittavat toiminnot:
* parametriarvojen katselu ja muuttaminen
+ kaynnistys, pysaytys ja pydrimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.
Parametrin valinta ja parametriarvon muuttaminen
Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon painamalla Ve -painiketta. Jos olet muussa kuin LOC ¥ PAAVALIKKO —1
ohjaustilassa, paina F%J -painiketta toistuvasti, kunnes paavalikko tulee PARAMETRIT
nakyviin. ASSISTANTIT

MUUT. PARAM.
POISTU] 00:00 VALITSE

2. Siirry parametritilaan valitsemalla valikosta PARAMETRIT /~Aa™\-ja ¥ -
painikkeilla seka painamalla S

LOC U PAR RYHMAT —01
01 KAYTTOTIEDOT

03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

10 KAY/SEIS/SUUNTA

11 OHJEARV. VALINTA
POISTU] 00:00 [VALITSE

3. Valitse parametriryhma ~a™\- ja \_¥_’-painikkeilla.

e . . VALITSE
Palaa paavalikkoon valitsemalla .

LOC U PAR RYHMAT —99
99 KAYTTOONOTTOTIED
01 KAYTTOTIEDOT

03 FB OLOARVOT

04 VIKAHISTORIA

10 KAY/SEIS/SUUNTA
POISTU]| 00:00 [VALITSE
LOC U PARAMETRIT
9901 KIELI

SUOMI
9902 SOVELLUSMAKRO
9904 MOOTT.OHJAUSTAPA

9905 MOOTT.NIM.JANN.
POISTU] 00:00 IMUOKKAA

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

e . . MUOKKAA
Palaa paavalikkoon painamalla .

LOC U PARAMETRIT —

SOVELLUSMAKRO
VAKIO-OHJAUS
9904 MOOTT.OHJAUSTAPA
9905 MOOTT.NIM.JANN.
POISTU| 00:00 [MUOKKAA

LOC U PAR MUOKKAUS —
9902 SOVELLUSMAKRO

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

5. Maarita parametrille uusi arvo A\ - ja < _-painikkeilla.

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

LOC © PAR MUOKKAUS —
9902 SOVELLUSMAKRO

[I;]ULSSIOHJAUS

PERUUTA| 00:00 [TALLETA
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Vaihe | Toiminto Naytto
6. | * Tallenna uusi arvo valitsemalla 4§~ LOC U PARAMETRIT —
PERUUTA 9901 KIELI
* Hylk&a uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo valitsemalla . 9902 SOVELLUSMAKRO
PULSSIOHJAUS
9904 MOOTT.OHJAUSTAPA
9905 MOOTT.NIM.JANN.
POISTU| 00:00 [MUOKKAA
Valvottujen signaalien valinta
Vaihe | Toiminto Naytto

1. Voit valita ohjaustilassa (Output) valvottavat signaalit ja sen, kuinka ne nakyvat ||LOC T PAR MUOKKAUS —
ryhman Ryhmé 34: PANEELINAYTTO parametreissa. Lisatietoja 34Q] SIGNAL 1 PARAM
parametriarvojen muuttamisesta on sivulla 57. LAHTOTAAJUUS
Oletusarvoisesti naytdssa nakyy kolme signaalia. Oletussignaalit riippuvat [103]
parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO arvosta: Makroissa, joissa parametrin 9904 PERUUTAI 00:00 ITALLETA
MOOTT. OHJAUSTAPA oletusarvo on 1 (VEKTORI:NOP), signaalin 1 oletusarvo on LOC T PAR MUOKKAUS——
0702 NOPEUS, muussa tapauksessa 0703 LAHTOTAAJUUS. Signaalien 2 ja 3 3408 SIGNAL 2 PARAM
oletusarvot ovat aina 0704 VIRTA ja 0105 MOMENTTI. VIRTA
Oletussignaaleja muutetaan valitsemalla nayttéon enintdan kolme signaalia [104]
ryhmasta Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT, PERUUTA 00:00 ITALLETA
Signaali 1: Muuta parametrin 3407 SIGNAL 1 PARAM arvoksi signaalin parametrin i LU
numero ryhmassa Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT (= parametrin numero ilman 3415 SIGNAL3 PARAM
ensimmaista nollaa), esim. 105 tarkoittaa parametria 0705 MOMENTTI. Arvo 100 [105] TORQUE
tarkoittaa, etté naytdssa ei ole signaalia.

y g PERUUTA| 00:00 [TALLETA
Toista sama signaalien 2 (3408 SIGNAL 2 PARAM) ja 3 (3415 SIGNAL 3 PARAM)
kohdalla.

2. Valitse signaalien nayttotapa: desimaali tai pylvasdiagrammi. Voit maarittaa LOC U PAR MUOKKAUS —
desimaalipilkun paikan desimaalinumeroissa tai kayttaa desimaalipilkun 3404 NAYTTO 1.MUOTO..
paikkaa ja Idhdesignaalin yksikkda [asetus (9 (SUORA NAYTTO)]. Lisatietoja on SUORA NAYTTO
parametrissa 3404. [9]

Signaali 1: parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO PERUUTAI 00:00 ITALLETA
Signaali 2: parametri 3471 NAYTTO 2 MUOTO
Signaali 3: parametri 3478 NAYTTO 3 MUOTO

3. Valitse signaalien yksikot. Talla ei ole vaikutusta, jos parametrin 3404/3411/ LOC U PAR MUOKKAUS —
3418 arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO). Lisatietoja on parametrissa 3405. 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO
Signaali 1: parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO Hz
Signaali 2: parametri 3472 NAYTTO 2 YKSIKKO [3]

Signaali 3: parametri 3479 NAYTTO 3 YKSIKKO PERUUTAI 00:00 ITALLETA

4. Valitse signaalien skaalaukset maarittamalla naytéssa nakyvat minimi- ja LOC U PAR MUOKKAUS —

maksimiarvot. Talla ei ole vaikutusta, jos parametrin 3404/3411/3418 arvoksi on
asetettu 9 (SUORA NAYTTO). Lisatietoja on parametreissa 3406 ja 3407.

Signaali 1: parametrit 3406 NAYTTO 1 MINIMI ja 3407 NAYTTO 1 MAKSIMI
Signaali 2: parametrit 3473 NAYTTO 2 MINIMI ja 3474 NAYTTO 2 MAKSIMI
Signaali 3: parametrit 3420 NAYTTO 3 MINIMI ja 3421 NAYTTO 3 MAKSIMI

3406 NAYTTO 1 MINIMI
0,0 Hz

PERUUTA| 00:00 [TALLETA

LOC U PAR MUOKKAUS —

3407 NAYTTO_ 1 MAKSIMI
0,0 Hz

PERUUTA| 00:00 [TALLETA

Ohjauspaneelit
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Assistant-tila

Kun taajuusmuuttaja kaynnistetaan ensimmaisen kerran, Start-up Assistant opastaa
kayttajaa perusparametrien asettamisessa. Start-up Assistantissa on erilaisia
Assistanteja, joista jokainen ohjaa tietyn parametrisarjan asetuksissa, esimerkiksi
moottorin kayttdonotossa tai PID-sdadodssa. Voit aktivoida Assistantit yksi toisensa

jalkeen Start-up Assistantin ehdotusten mukaan tai itsenaisesti. Assistantien

tehtavat on lueteltu sivulla 54 olevassa taulukossa.

Assistant-tilassa valittavat toiminnot:

+ assistantit opastavat kayttajaa perusparametrien asettamisessa

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

ohjauksen valilla.

Assistantin kéyttoé

Seuraavassa taulukossa on kuvattu tavallisimpia Assistantien kayttoon liittyvia
vaiheita. Esimerkkina on kaytetty moottorin kayttdonotossa opastavaa Assistantia.

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla & -painiketta. Jos olet muussa kuin LOC U PAAVALIKKO —1
ohjaustilassa, paina F%J -painiketta toistuvasti, kunnes paavalikko tulee PARAMETRIT
nakyviin. ASSISTANTIT
MUUT. PARAM.
POISTU] 00:00 [VALITSE
2. Siirry Assistant-tilaan valitsemalla valikosta ASSISTANTIT/ A ™\-ja ¥ _’- LOC L ASSISTANTIT —1
painikkeilla seka painamalla &
N Moottoritiet. asetus
Sovellus .
Nopeusohjaus ULK1l
Nopeusohjaus ULK2
POISTU| 00:00 IVALITSE
3. Valitse Assistantti /A - ja <_¥_~-painikkeilla ja paina ‘4= . LOC T PAR MUOKKAUS —
Jos valitset minka tahansa muun kuin Start-up Assistantin, kyseinen Assistant 9905 MOOTT.NIM.JANN.
opastaa oman parametrisarjansa tehtavissa kuten vaiheissa 4. ja 5. alla on
kuvattu. Sen jalkeen voit valita toisen Assistantin Assistantit-valikosta tai
poistua Assistant-tilasta. Esimerkkina on kaytetty moottorin kaytt6dnotossa POISTU] 00:00 [TALLETA
opastavaa Assistantia.
i ; ; Sunnictis encimmai ; o LOC U VALINTA
Jos valitset Start-up Assllsta.ntln, se ka_yn.nls“taa enS|m'ma.|sen A§S|stant|n, joka Raluatko jatkaa
opastaa oman parametrisarjansa tehtavissa kuten vaiheissa 4. ja 5. alla on sovelluksen
kuvattu. Start-up Assistant kysyy, haluatko jatkaa seuraavan Assistantin avulla | |25&ttelulla?
vai ohittaa sen. Valitse vastauksesi /~A™\- ja ¥ _“-painikkeilla ja paina Ohita
YeEE". Jos pastat ohittaa seuraavan Assistantin, Start-up Assistant kysyy POISTU[ 00:00 OK
samaa seuraavien Assistantien kohdalla.
4. » M&arita uusi arvo painamalla /~A™\- ja (¥ _’-painiketta. LOC T PAR MUOKKAUS——
9905 MQQTT.NIM.JANN.
POISTU]| 00:00 [TALLETA
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Vaihe | Toiminto Naytto
. (At i o ; i ; . |[LoC TOoHIE -
§aat |Isatlet(.)ja. vallltusta p.aram.etrlstla valltsen;glllsa]w@. Selaa ohjetta ~~a™ Aseta arvo moottorin
ja ¥ _~-painikkeilla. Sulje ohje valitsemalla = arvokilvesta,
Jannitteen pitda
vastata.
moottorin
POISTU| 00:00
5. » Hyvaksy uusi arvo ja siirry seuraavaan parametriin valitsemalla & LOC U PAR MUOKKAUS —
 Pysayta Assistant valitsemalla =, 9906 MOOTT.NIM.VIRTA
’
"POISTU] 00:00 [TALLETA
Seuraavassa taulukossa on lueteltu Assistantien tehtavat ja taajuusmuuttajan
asiaankuuluvat parametrit. Sovellus-tehtavassa tehdyn valinnan perusteella
(parametri 9902 SOVELLUSMAKRO) Start-up Assistant paattaa, mita tehtavaa se
ehdottaa seuraavaksi.
Nimi Kuvaus Asetettavat parametrit
Kielen valinta Ohjauspaneelin kielen valinta 9901
Moottoritiet. Moottoritietojen asetus. 9904...9909
asetus Moottorin tunnistus. (Jos nopeusrajat eivat ole sallitulla alueella: | 9970
Rajojen asetus.)
Sovellus Sovellusmakron valinta 9902, makroon liittyvat

parametrit

Optiomoduulit

Optiomoduulien kayttddnotto

Ryhmé 35: MOOTTORIN
LAMPOTILA Ryhmé 52:

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

Ohjearvojen rajojen asetus

PANEELIKOMMUNIKOINTI
9802
Nopeusohjaus Nopeusohjeen lahteen valinta 1103
ULK1 (Jos kaytéssa on Al1: analogiatulon Al1 rajojen, skaalan ja (1301...1303, 3001)
kaanteisarvon asetus)
Ohjearvojen rajojen asetus 1104, 1105
Nopeusrajojen (taajuusrajojen) asetus 2001, 2002, (2007, 2008)
Kiihdytys- ja hidastusaikojen asetus 2202, 2203
Nopeusohjaus Nopeusohjeen lahteen valinta 1106
ULK2

(1301...1303, 3001)

1107, 1108

momenttisaato

Momenttiohjeen lahteen valinta

(Jos kaytossa on Al1: analogiatulon Al1 rajojen, skaalan ja
kaanteisarvon asetus)

1106
(71301...1303, 3001)

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

Ohjearvojen rajojen asetus
Nopeusrajojen (tai ohjearvorajojen) asetus
Prosessioloarvon Idhteen ja rajojen asetus

Ohjearvojen rajojen asetus 1107, 1108
Momentin kiihdytys- ja hidastusaikojen asetus 2401, 2402
PID-saato Prosessiohjeen lahteen valinta 1106

(1301...1303, 3001)

1107, 1108
2001, 2002, (2007, 2008)
4016, 4018, 4019
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Nimi Kuvaus Asetettavat parametrit
Kay/Seis-ohjaus | Kahden ulkoisen ohjauspaikan, ULK1:n ja ULK2:n, kaynnistys- ja | 7001, 1002
pysaytyssignaalien lahteen valinta
Ulkoisen ohjauspaikan ULK1 tai ULK2 valinta 1102
Pyorimissuunnan maaritys 1003
Kaynnistys- ja pysatystapojen maaritys 2101...2103
Kaynninestosignaalin kaytdn valinta 1601
Ajastintoiminnot | Ajastintoimintojen asetus Ryhma 36:
AJASTINTOIMINNOT
Ulkoisten ohjauspaikkojen, ULK1 ja ULK2, ajastetun kaynnistys- | 7001, 1002
ja pysaytysohjauksen valinta
Ajastetun ULK1/ULK2-ohjauksen valinta 1102
Ajastetun vakionopeuden 1 aktivointi 1201
Relelahdon RO ajastetun toimintotilan valinta 1401
Ajastetun PID1:n parametrisarja 1/2-ohjauksen valinta 4027
Suojaukset Virta- ja momenttirajojen asetus 2003, 2017
Lahtésignaalit Releldhddn RO signaalien valinta Ryhmé& 14: RELELAHDOT
Analogialahddn AO signaalien valinta Ryhmé& 15: ANALOGIALAHDOT
Minimi- ja maksimiarvon, skaalan ja k&anteisarvon asetus

Ohjauspaneelit
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Muutetut parametrit -tila
Muutetut parametrit -tilassa valittavat toiminnot:
» luettelo kaikista parametreista, joita on muokattu makron oletusarvoista
* naiden parametrien muuttaminen
» kaynnistys, pysaytys ja pydrimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.
Muutettujen parametrien katselu ja muuttaminen
Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla Ve -painiketta. Jos olet muussa kuin LOC T PAAVALIKKO —1
ohjaustilassa, paina F%J -painiketta toistuvasti, kunnes paavalikko tulee PARAMETRIT
nékyviin. ASSISTANTIT
MUUT. PARAM.
POISTU| 00:00 [VALITSE
2. Siirry Muutetut parametrit -tilaan valitsemalla valikosta MUUTETUT PAR LOC L MUUT. PARAM. ——
&\ ja ¥ -painikkeilla ja valitse sitten 4= )¢ VAKIONOPEUS
1203 VAKIONOPEUS 2
1204 VAKIONOPEUS 3
9902 SOVELLUSMAKRO
POISTU]| 00:00 [MUOKKAA
3. Valitse muutettava parametri luettelosta ~~A™\- ja < ¥ _“-painikkeilla. Valitun LOC U PAR MUOKKAUS —
parametrin arvo nakyy parametrin alapuolella. Valitse W& , jos haluat 1202 VAKIONOPEUS 1
muokata arvoa. 10 , 0 Hz
PERUUTA| 00:00 [TALLETA
4, Maarita parametrille uusi arvo .~ A\~ ja C_¥_’-painikkeilla. LOC U PAR MUOKKAUS —
Yksi painikkeen painallus suurentaa tai pienentaa arvoa. Arvo vaihtuu 1202 VAKIONOPEUS 1
nopeammin, jos painiketta pidetaan alhaalla. Jos painikkeita painetaan yhta 5 y 0 Hz
aikaa, naytéssa nakyva arvo vaihtuu oletusarvoon.
PERUUTAI| 00:00 [TALLETA
5. » Hyvaksy uusi arvo valitsemalla &&= Jos uusi arvo on oletusarvo, parametri |[LOC T/ MUUT. PARAM. ——

poistetaan muutettujen parametrien luettelosta.

P . . " . PERUUTA
» Hylk&a uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo valitsemalla .

1202 VAKIONOPEUS 1
15,0 Hz
1203 VAKIONOPEUS 2
1204 VAKIONOPEUS 3
9902 SOVELLUSMAKRO

POISTU| 00:00 [MUOKKAA
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Vikanaytto-tila
Vikanaytto-tilassa valittavat toiminnot:
+ taajuusmuuttajan vikahistorian enintdan 10 vian katselu (jannitekatkoksen
sattuessa muistissa sailyy vain kolme viimeisinta vikaa)
* kolmen viimeisimman vian kuvauksen katselu (jannitekatkoksen sattuessa
muistissa sailyy vain viimeisin vika)
» ohjeita vikatiloihin
» kaynnistys, pysaytys ja pydrimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-
ohjauksen valilla.
Vikojen katselu
Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla "= -painiketta. Jos olet muussa kuin LOC U PAAVALIKKO —1
ohjaustilassa, paina %’ -painiketta toistuvasti, kunnes paavalikko tulee PARAMETRIT
nakyviin. ASSISTANTIT
MUUT. PARAM.
POISTU | 00:00 [VALITSE
2. Siirry Vikanaytté-tilaanvalitsemalla valikosta VIKANAYTTO A ™\-ja v _~- LOC T VIKANAYTTO —
L . . VALITSE p1so pse s s . - 10: PANEELIVIKA
painikkeilla ja valitse sitten . Naytdssa nakyy edellisen vian kuvaus. 19.03.05 13:04:57
RiVilld nakvva , . , , , 6: DC ALIJANNIT
ivilla nakyva numero on vikakoodi, jonka mukaan syyt ja korjaustoimet on 6+ ATl PUUTTUU
lueteltu luvussa Vianhaku.
POISTU]| 00:00 [KUVAUS
3. Avaa valitun vian kuvaus painamalla /~a™\- ja ¥ _“-painikkeita ja valitse LOC U PANEELIVIKA —
KUVAUS VIKA
sitten N 10
VIKA AIKA 1
13:04:57
VIKA AIKA 2
POISTU]| 00:00 [ DIAG
4. = LOC L DIAGNOSTIIK. —

Avaa ohjeet valitsemalla N Selaa ohjetta /~A™\- ja \_¥_“-painikkeilla.

Edelliseen nayttéon palataan valitsemalla %{ .

Tarkista Komm yhteys

ja kytkennat

parametri 3002, .

Rgra}metmt ryhmissa
a

POTSTU| 00:00 [ OK
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Aika ja paivays -tila
Aika ja paivays -tilassa valittavat toiminnot:
» kellon valinta kayttéon tai pois kaytdsta
* paivamaaran ja ajan esitystavan muuttaminen
* paivamaaran ja ajan asetus
» kellonajan automaattisen kesaajan paivitystoiminnon asettaminen paalle tai pois

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

Assistant-ohjauspaneelin paristo varmistaa kellon toiminnan myds silloin, kun
ohjauspaneeli ei saa virtaa taajuusmuuttajasta.

Kellon néytto/piilotus, esitystavan muuttaminen, paivdmaéarén ja ajan asetus ja kellonajan
automaattinen péivitys kesédajan mukaan

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon painamalla VeGP -painiketta. Jos olet muussa kuin LOC U PAAVALIKKO —1
ohjaustilassa, paina F%J -painiketta toistuvasti, kunnes paavalikko tulee PARAMETRIT
nakyviin. ASSISTANTIT

MUUT. PARAM.
POISTU] 00:00 VALITSE

2. Siirry Aika ja paivays -tilaan valitsemalla valikosta AIKA&PAIVAYS ~a\-ja LOC U AIKA&PAIVAYS —1

o : VALITSE KELLON NAYTTO
¥ _“-painikkeilla ja valitsemalla N AJAN ESITYSTAPA
PAIVAYKSEN ESITYSTAPA
ASETA AIKA

ASETA PAIVAYS
POISTU | 00:00 [VALITSE

3. » Ota kello kayttddn tai pois kaytosté valitsemalla valikosta KELLON NAYTTO, |[LOC L KELLON NAYTT —1
valitsemalla "2<LF valitsemalla Nayta kello (Piilota kello) ja valitsemalla N K e
VALITSE . ' . " e oan gy .

. Voit my0s palata edelliseen nayttéon tekematta muutoksia
valitsemalla %’
POISTU] 00:00 [VALITSE

PAIVAYKSEN ESITYSTAPA -1

* Aseta kellonajan muoto valitsemalla valikosta AJAN ESITYSTAPA, paina

VALITSE . . . . . OK .

N -painiketta ja valitse esitystapa. Valitse N tai peruuta muutokset mm

valitsemalla PWERUUTA. dd.mm.yyyy
mm/dd/yyyy

PERUUTAl 00:00 [ OK
LOC T AJAN ESITYSTAPA -1

+ Aseta kellonajan muoto valitsemalla valikosta AJAN ESITYSTAPA, paina
VeSEF -painiketta ja valitse esitystapa. Valitse % tai peruuta muutokset 12-tuntinen
valitsemalla "B .

PERUUTA| 00:00 oK
LOC UASETA AIKA —

« Aseta aika valitsemalla valikosta ASETA AIKA ja paina Ko -painiketta.

Aseta tunnit /~A™\- ja S _’-painikkeilla ja valitse <= . Aseta sitten

minuutit. Valitse % tai peruuta muutokset valitsemalla P%A . . 41

PERUUTA| 00:00 OK
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Vaihe | Toiminto

Naytto

* Aseta paivamaara valitsemalla valikosta ASETA PAIVAYS ja valitse

. . . OK
toinen osa samalla tavalla. Kun vuosi on asetettu, valitse ik Peru
. PERUUTA
muutokset valitsemalla .

» Ota automaattinen kesaajan paivitys kayttoon tai poista se kaytosta
valitsemalla valikosta KESAAIKA ja valitsemalla ‘Y= .

Kun painat @ -painiketta, nayttéon avautuvat ohjeet, joissa nakyvat
kesaajan alkamis- ja loppumispaivat kussakin maassa tai alue, jonka
kesaaikaa haluat kayttaa.

+ Poista automaattinen kesaajan paivitys kaytosta valitsemalla Off ja
valitsemalla Y= .

. .o . T . VALITSE
jonka kesaaikaa haluat kayttaa, ja valitsemalla Ak

. . o o g . . POISTU
* Palaa edelliseen naytt6dn tekeméattd muutoksia valitsemalla .

VALITSE

Aseta paivamaaran ensimmainen osa (paiva tai kuukausi valitun esitystavan
mukaan) /.~ A™\- ja \_¥_“-painikkeilla ja valitse %,. Aseta paivdmaaran

LOC L ASETA PAIVAYS—

iE].03.05

PERUUTA| 00:00 OK

LOC KESAAJAN TAL —1

EU

US - -
Australial:NSw,vict.
Australia2:Tasmania.

POISTU| 00:00 IVALITSE

» Ota automaattinen kesaajan paivitys kayttoon valitsemalla maa tai alue,

LOC OHJE

EU: - . .

on: Maalis viim sunn
off: Loka viim sunn

Yhdysvallat:
POISTU] 00:00

Ohjauspaneelit
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Parametrien varmuuskopiointi -tila

Parametrien varmuuskopiointi -tilaa kaytetdan parametrien siirtdmiseen yhdesta
taajuusmuuttajasta toiseen tai taajuusmuuttajan parametrien varmuuskopiointiin.
Paneelin kopiointi tallentaa Assistant-ohjauspaneeliin kaikki taajuusmuuttajan
parametrit, mukaan lukien enintaan kaksi kayttajan parametrisarjaa. Taysi sarja,
osittainen sarja (sovellus) ja kayttajan sarja voidaan ladata ohjauspaneelista toiseen
tai samaan taajuusmuuttajaan. Lataaminen voidaan suorittaa paikallisohjauksessa.

Ohjauspaneelissa on haihtumaton muisti, johon ohjauspaneelin varaus ei vaikuta.
Parametrien varmuuskopiointi -tilassa valittavat toiminnot:

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

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

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

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

+ Osittaisen parametrisarjan (osa taytta parametrisarjaa) kopiointi ohjauspaneelista
taajuusmuuttajaan (LATAA SOVELLUS). Osittainen sarja ei sisalla kayttajan
parametrisarjoja, sisdisia moottoriparametreja, parametreja 9905...9909, 1605,
1607, 5201 eikd ryhmien Ryhmé 51: ULKOINEN KOMMUNIKOINTIMODUULI ja
Ryhmé 53: EFB PROTOKOLLA parametreja.

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

* MAKRO1-parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (LATAA
MAKRO1). Makro sisaltaa ryhman Ryhméa 99: KAYTTOONOTTOTIEDOT
parametrit ja sisaiset moottoriparametrit.

Toiminto nakyy valikossa vain, kun Makro1 on ensin tallennettu parametrilla 9902
SOVELLUSMAKRO (katso kohta Kéyttdjan parametriasetukset sivulla 83) ja kopioitu
sitten ohjauspaneeliin TALLENNA PANEELIIN -toiminnolla.

+ MAKROZ2-parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (LATAA
MAKRO?2). Kuten LATAA MAKRO1 edella.

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

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

Vaihe

Toiminto

Nayttd

. e . . VALIKKO . . .
Siirry paavalikkoon valitsemalla Jos olet muussa kuin ohjaustilassa,

. POISTU . . . oo . - .
paina -painiketta toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin. — Jos
tilarivilld nakyy REM, vaihda paikallisohjaukseen valitsemalla&gs) .

LOC M PAAVALIKKO —1
PARAMETRIT
ASSISTANTIT

MUUT. PARAM.
POTSTU] 00:00 VALITSE

Siirry Parametrien varmuuskopiointi -tilaan valitsemalla valikosta PAR TALL.
AN ja (¥ _-painikkeilla ja valitsemalla V%E.

LOC T PAR TALL. —1
BACKUP_INFO

LATAA TAAJUUSM.KAIKKI
LATAA SOVELLUS

LATAA MAKRO1

POISTU| 00:00 VALITSE

* Kopioi kaikki parametrit (mukaan lukien kayttdjamakrot ja sisdiset parametrit)
taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin, valitse varmuuskopiointivalikosta
TALLENNA PANEELIIN /& - ja <_¥_7-painikkeilla ja paina V%E. Siirron

tila nékyy naytdssa prosentteina. Paina KES%?EYTA -painiketta.

Kun parametrit on kopioitu, ndytt66n tulee viesti toiminnon onnistumisesta.
. . . [0]
Palaa parametrien tallennusvalikkoon valitsemalla @% .

* Lataa parametreja valitsemalla varmuuskopiointivalikosta toiminto (tassa
esimerkissd LATAA TAAJUUSM. KAIKKI) /~a™\- ja (¥ _-painikkeilla ja
valitsemalla “4=". Siirron tila ndkyy ndytdssé prosentteina. Pysayta
toiminto valitsemalla =" .

Kun parametrit on ladattu, naytdssa nakyy viesti toiminnon onnistumisesta.
. . . OK
Palaa parametrien tallennusvalikkoon valitsemalla N

LOC L PAR TALL. —
Parametrien kopiointi
] 50%

KESKEYT| 00:00

LOC T VIESTI L —
Parametrien kopiointi
onnistui.

OK 00:00

LOC T PAR TALL. —
Parametrien
Tataus
(kaikki)
50%

KEISKIE\I(Tll 0000 II I

LOC L VIESTI —
Parametrien

Tataus

valmis.

oK 100:00

Ohjauspaneelit
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Varmuuskopion tietojen katselu
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Vaihe | Toiminto Naytto
1. Siirry paavalikkoon valitsemalla eT Jos olet muussa kuin ohjaustilassa, LOC U PAAVALIKKO —1
paina F%J -painiketta toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nékyviin. PARAMETRIT
ASSISTANTIT
MUUT. PARAM.
POISTU| 00:00 [VALITSE
2. Siirry Parametrien varmuuskopiointi -tilaan valitsemalla valikosta PAR TALL. LOC UL PAR TALL. ——
A\~ ja ¥ _“-painikkeilla ja valitsemalla V%E. NNEELIIN
LATAA TAAJUUSM.KAIKKI
LATAA SOVELLUS
LATAA MAKRO1
POISTU]| 00:00 [VALITSE
3. Valitse varmuuskopiointivalikosta BACKUP INFO ~~A™\- ja \_¥_“-painikkeilla ||LOC U BACKUP INFO —
. . VALITSE g ys gse s s . . . . . KAYTON TYYPPI
ja paina . Naytdssa nakyvat sen taajuusmuuttajan tiedot, jossa ACS550
varmuuskopio tehtiin: 3224612!(AYTC')N ARVOT
i
KAYTON TYYPPI: taajuusmuuttajan tyyppi 3301 OHJ VERSIO
KAYTON ARVOT:  taajuusmuuttajan arvot muodossa XXXYZ, jossa POISTU | 00:00
XXX: nimellisvirta ampeereina. "A” tarkoittaa LRESEJSI(S)ACKUP INFO —
desimaalipilkkua, esim. 4A6 on 4,6 A. o
Y: 2=200V 322g2il(AYTON ARVOT
4 =400V 3301 OHJ VERSIO
6= 600V 300F hex
- POISTU| 00:00
Z: i = ohjelman latauspaketti EU
n = ohjelman latauspaketti US
OHJ VERSIO: taajuusmuuttajan ohjelmistoversio.
Voit selata tietoja «~A™\- ja ¥ _7-painikkeilla.
4 POISTY LOC L PAR TALL. ——1

Palaa parametrien tallennusvalikkoon valitsemalla = -

[TALLENNA PANEELIIN |
BACKUP INFO

LATAA TAAJUUSM.KAIKKI
LATAA SOVELLUS

LATAA MAKROL

POISTU| 00:00 [VALITSE

Ohjauspaneelit
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I/O-asetukset-tila

I/O-asetukset-tilassa valittavat toiminnot:

* minka tahansa I/O-liittimen parametriasetusten tarkistus

63

» parametriasetuksen muokkaus. Jos esimerkiksi "1103: OHJE 1” on luettelossa
kohdan Ain1 (analogiatulo 1) alla eli parametrin 1703 OHJE 1 VALINTA arvo on Al1,
voit muuttaa arvoksi esim. Al2. Parametrin 77106 OHJE 2 VALINTA arvoksi ei voida

kuitenkaan asettaa Al1.

» kaynnistys, pysaytys ja pydérimissuunnan vaihto seka vaihto paikallis- ja kauko-

ohjauksen valilla.

I/O-liittimien parametriasetusten muokkaus ja vaihtaminen

Vaihe

Toiminto

Nayttd

VALIKKO

Siirry paavalikkoon valitsemalla Jos olet muussa kuin ohjaustilassa,
POISTU

paina =z -painiketta toistuvasti, kunnes paavalikko tulee nakyviin.

LOC ® PAAVALIKKO —1
PARAMETRIT
ASSISTANTIT

MUUT. PARAM.
POISTU] 00:00 VALITSE

Siirry 1/0-asetukset-tilaan valitsemalla valikosta I/O ASETUKS. /~A™\-ja
¥ _’-painikkeilla ja valitsemalla sitten ‘“sc=.

LOC_ L I/0 ASETUKS. —1
DIGITAALITULOT (DI
ANALOGIATULOT (AI
RELELAHDOT (ROUT)
ANALOGIALAHDOT (AOUT)
PANEELI

POISTU| 00:00 [VALITSE

Valitse 1/0-ryhma, esim. DIGITAALITULOT A\ - ja <_¥_-painikkeilla ja

paina V%E. Digitaalitulojen asetukset nakyvat naytdssa hetken kuluttua.

LOC L I/0 ASETUKS. —

—DI1—
ULKl

—DI3-
POISTU | 00:00

Valitse asetus (parametrin numeron sisaltava rivi) .~ A ™\- ja <_¥_’-painikkeilla
. . MUOKKAA
ja valitse .

LOC ¥ PAR MUOKKAUS —
1001 ULK1 KASKYT

[1]
PERUUTA| 00:00 [TALLETA

Maarita asetukselle uusi arvo A ™\- ja ¥ _’-painikkeilla.

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

LOC  PAR MUOKKAUS —
1001 ULK1l KASKYT

DI1,2
[2]
PERUUTAl 00:00 [TALLETA

. . TALLETA
« Tallenna uusi arvo valitsemalla ﬁ .

e . . v . . . PERUUTA
» Hylk&a uusi arvo ja sailyta alkuperainen arvo valitsemalla v

LOC EJI‘O ASETUKS. —
1001:SEIS/KAY (ULK1)
-DI2-

100%:DIR (ED)

_DI —

POISTU] 00:00

Ohjauspaneelit
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Basic-ohjauspaneeli

Ominaisuudet
Basic-ohjauspaneelin ominaisuuksia ovat:
* numeerinen ohjauspaneeli, jossa on LCD-naytto
» kopiointitoiminto — parametrit voidaan kopioida ohjauspaneelin muistiin ja siirtda
my&hemmin muihin taajuusmuuttajiin tai jarjestelman varmuuskopioiksi.
Yleista

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

’ Nro |Kéyttotarkoitus
1 |LCD-naytt6é — Jaettu viiteen alueeseen:

a. Ylavasen — ohjauspaikka:

1a)Loc @ 1 1 A (1b LOC: taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa eli sitd ohjataan

. ohjauspaneelista.

REM: taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa eli sitad ohjaa taajuusmuuttajan
I/O tai kenttavayla.

1d)ouTPuT FwD 1e

b. Yldoikea — naytdssa nakyvan arvon yksikko.

c. Keskiosa — muuttuja, yleensa signaali- tai parametriarvo, valikko tai luettelo.
Nayttad myos vika- ja halytyskoodit.
d. Alavasen ja keskiosa — paneelin toimintatila:
OUTPUT: Ohjaustila
PAR: Parametritila
VALIKKO: Paavalikko
VATTM: Vikatila.

e. Alaoikea — tekstit:
FWD (eteen) / REV (taakse): moottorin pydrimissuunta
Vilkkuu hitaasti: pysahtynyt
Vilkkuu nopeasti: kdy, ei ohjearvossa
N&kyy koko ajan: kay, ohjearvossa
H31: Arvoa voidaan muuttaa (parametri- ja ohjearvotilassa).

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

3 |VALIKKO/VALITSE - Siirtyy seuraavalle alivalikkotasolle. Tallentaa naytossa
nakyvan arvon uudeksi asetukseksi parametritilassa.

4 |YIos —

« Siirtyy ylospain valikossa tai luettelossa.

» Suurentaa arvoa, jos parametri on valittuna.

» Suurentaa ohjearvoa, kun ohjearvotila on valittuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetdan alhaalla.

5 |Alas —

« Siirtyy alaspain valikossa tai luettelossa.

« Pienentda arvoa, jos parametri on valittuna.

» Pienentaa ohjearvoa, kun ohjearvotila on valittuna.

Arvo vaihtuu nopeammin, jos painiketta pidetdan alhaalla.

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

7 |SUUNTA — Vaihtaa moottorin py6érimissuunnan.

8 |STOP — Pysayttaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.

START — Kaynnistaa taajuusmuuttajan paikallisohjauksessa.

Ohjauspaneelit
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Kaytto

Ohjauspaneelia kaytetaan valikoiden ja painikkeiden avulla. Vaihtoehto, esim.
toimintatila tai parametri, valitaan selaamalla ~a~- ja <3 - painikkeilla, kunnes
vaihtoehto nakyy naytdssa, ja painamalla sitten “S_J-painiketta.

=7 -painikkeella palataan edelliselle tasolle tallentamatta tehtyja muutoksia.

Basic-ohjauspaneelissa on viisi paneelitilaa: ohjaustila, ohjearvotila, parametritila,
kopiointitila ja vikatila. Tassa luvussa kuvataan neljan ensimmaisen tilan toimintoja.
Vian tai halytyksen esiintyessa paneeli siirtyy automaattisesti vikatilaan ja naytdssa
nakyy vika- tai halytyskoodi. Viat ja halytykset voidaan kuitata ohjaustilassa tai
vikatilassa (katso luku Vianhaku).

Kun virta on kytketty, ohjauspaneeli on ohjaustilassa,
jossa voidaan suorittaa seuraavat toiminnot: REM 4 9_1 Hz
kaynnistys, pysaytys, pyorimissuunnan vaihto, vaihto  |output FWwD

paikallis- ja kauko-ohjauksen valilla ja enintdan
kolmen oloarvon valvonta. Muiden tehtavien valintaa  |REM PA rl

varten on ensin siirryttdva paavalikkoon ja valittava VALTIKKO FWD
vastaava tila.

Yleisimmat tehtavéat

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

Tehtdva Tila Sivu
Vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja painvastoin Mika tahansa 66
Taajuusmuuttajan kdynnistys ja pysaytys Mika tahansa 66
Moottorin pydrimissuunnan vaihto Mika tahansa 66
Valvottujen signaalien selaaminen Ohjaustila 67
Nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus Ohje 68
Parametriarvon muuttaminen Parametri 69
Valvottujen signaalien valinta Parametri 70
Vikojen ja halytysten kuittaus Ohjaustila, vikatila 258
Parametrien kopiointi taajuusmuuttajasta ohjauspaneeliin Kopiointi 72
Parametrien siirto ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan Kopiointi 72

Ohjauspaneelit
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Kéynnistys, pyséytys ja vaihto paikallisohjauksesta kauko-ohjaukseen ja péinvastoin

Voit kdynnistaa ja pysayttaa taajuusmuuttajan ja vaihtaa paikallisohjauksesta kauko-
ohjaukseen ja painvastoin missa tahansa tilassa. Kaynnistysta ja pysaytysta varten
taajuusmuuttajan on oltava paikallisohjauksessa.
Vaihe | Toiminto Naytto
1. + Vaihda kauko-ohjauksesta (vasemmalla nakyy REM) paikallisohjaukseen ||LoC
(vasemmalla nakyy LOC) ja pginvastoin valitsemalla (£2). a Hz
Huomaa: Paikallisohjauksen valinta voidaan estaa parametrilla 1606 OUTPUT FWD
PAIKALLISLUKKO.
Painikkeen painamisen jalkeen naytdssa nakyy nopeasti teksti "LoC” tai LoC
"rE”. Sen jalkeen palataan edelliseen nayttoon. L O C
FWD
Kun taajuusmuuttaja kdynnistetddn ensimmaisen kerran, se on kauko-
ohjaustilassa (REM) ja sitéa ohjataan taajuusmuuttajan I/O-liittimien kautta.
Paikallisohjaukseen (LOC), jolloin taajuusmuuttajaa ohjataan
ohjauspaneelista, vaihdetaan valitsemalla &5). Tulos riippuu siita, kuinka
pitkdan painiketta painetaan:
+ Jos vapautat painikkeen heti (nayt6ssa nakyy nopeasti teksti "LoC”),
taajuusmuuttaja pysahtyy. Aseta paikallisohjauksen ohjearvo sivulla 68
olevan ohjeen mukaan.
+ Jos painat painiketta noin kaksi sekuntia (vapauta painike, kun naytdn
teksti "LoC” vaihtuu tekstiksi "LoC r”), taajuusmuuttaja jatkaa samalla
tavalla. Taajuusmuuttaja kopioi sekéa kauko-ohjauksen arvot kay/seis-
tilaa varten etta ohjearvon ja kayttaa niité paikallisohjauksen
alkuasetuksina.
i e . @i . Alarivin teksti FWD tai REV
« Pysayta taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa valitsemalla C@D.
ysaylatadl 1ap ) vilkkuu hitaasti.
Sunmicts tani ; eallianhi ; Alarivin teksti FWD tai REV
+ Kaynnisté taajuusmuuttaja paikallisohjauksessa valitsemalla (<.

y ) jap ) vilkkuu nopeasti. Vilkkuminen
loppuu, kun taajuusmuuttaja
saavuttaa ohjearvon.

Moottorin pyérimissuunnan vaihto

Moottorin pydrimissuuntaa voidaan vaihtaa kaikissa tiloissa.
Vaihe | Toiminto Naytto

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

2. Jos suuntana on eteen (alhaalla ndkyy FWD), voit vaihtaa suunnaksi LOC
taakse (alhaalla nakyy REV) tai painvastoin valitsemalla (*%). ]+

OUTPUT REV

Huomaa: Parametrin 7003 SUUNTA arvon on oltava 3 (PYYNNOSTA).

Ohjauspaneelit
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Ohjaustila (Output)
Ohjaustilassa (Output) valittavat toiminnot:

+ enintdan kolmen ryhmaan Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT kuuluvan signaalin
valvonta, yksi signaali kerrallaan

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

Onhjaustila valitaan painamalla =7 -painiketta, kunnes nayton alarivilla nakyy teksti

OUTPUT.

Naytdssa nakyy yhden ryhmaan Ryhmé 01:

KAYTTOTIEDOT kuuluvan signaalin arvo. Yksikko REM 4 9_1 Hz
nakyy oikealla. Sivulla 70 on lisatietoja enintdan OUTPUT FWD

kolmen ohjaustilassa valvottavan signaalin valinnasta.
Seuraavassa taulukossa kerrotaan, kuinka ne avataan nayttoéon yhta aikaa.

Valvottujen signaalien selaaminen

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos valvottavaksi on valittu useampi kuin yksi signaali (katso sivu 70), voit 4 1
selata niita ohjaustilassa. REM A Hz
Signaaleja selataan eteenpéin painamalla toistuvasti ~~a ~\-painiketta. OUTPUT Fwb
Signaaleja selataan taaksepain painamalla toistuvasti <_w¥_-painiketta. O 5 A
REM
| ]
OUTPUT FWD
o 107 -
| |
OUTPUT FWD

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

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

nopeus-, taajuus- ja momenttiohjeen asetus

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla ~X_J-
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti =77 -painiketta, kunnes | |REM PA rl
teksti VALIKKO n&kyy nayton alarivilla. VALIKKO WD
2. Jos taajuusmuuttaja on kauko-ohjaustilassa (naytéssa vasemmalla nakyy LoC
REM), vaihda paikallisohjaukseen valitsemalla . Naytdssa nakyy PA rl
nopeasti "LoC”, minka jalkeen siirrytaan paikallisohjaukseen. VALIKKO WD

Huomaa: Ryhméssa Ryhmé 11: OHJEARVON VALINTA voidaan sallia
ohjearvon muokkaus kauko-ohjaustilassa (REM).

3. Jos paneeli ei ole ohjearvotilassa (ndytdssa ei ndy "rEF”), paina .~aA\-tai ||LOC
¥ _-painiketta, kunnes naytossa néakyy "rEF”. Valitse sitten “Y_J. rl E F
Naytdssa nakyy nyt nykyinen ohjearvo, jonka alla nékyy . VALIKKO
LOC
Hz
FWD
4. « Ohjearvoa suurennetaan valitsemalla /~a ™. LoC 5 O O
* Ohjearvoa pienennetaan valitsemalla \_¥ . Hz
Arvo muuttuu jokaisella painikkeen painalluksella. Arvo tallentuu Fwb

taajuusmuuttajan haihtumattomaan muistiin, ja se palautuu automaattisesti
virran katkaisun jalkeen.

Ohjauspaneelit
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Parametritila
Parametritilassa valittavat toiminnot:

* parametriarvojen katseleminen ja muuttaminen

69

» ohjaustilassa nakyvien signaalien valitseminen ja muokkaaminen

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

ohjauksen valilla.

Parametrin valinta ja parametriarvon muuttaminen

Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla ~y_J- LoC
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti 777 -painiketta, kunnes rl E F
teksti VALIKKO nakyy nayton alarivilla. VALIKKO WD
2. Jos paneeli ei ole parametritilassa (naytdssa ei nay "rEF”), paina .~ a™\-tai ||LOC
¥ _-painiketta, kunnes naytdssa nakyy "rEF”. Valitse sitten “X_J. P A r
Naytdssa nakyy parametriryhman numero. VALIKKO WD
N Ol
PAR FWD
3. Siirry parametriryhméaan painamalla /~a™\- ja \_¥_~-painikkeita. LoC 1 1
PAR FWD
4, Valitse “X_J. Naytossa nakyy valitun parametriryhman parametri. LOC 1 1 O l
PAR FWD
5. Siirry parametriin painamalla /A ™\- ja <_¥_“-painikkeita. Loc l 1 O 3
PAR FWD
6. Paina “X_J-painiketta noin kahden sekunnin ajan, kunnes parametriarvo LoC
nakyy naytdssa ja sen alla on teksti Se tarkoittaa, ettd arvoa voidaan
muuttaa. PAR FwD
Huomaa: Kun nakyy naytdssa ja A - ja \_¥_“-painikkeita
painetaan samanaikaisesti, naytén arvo vaihtuu parametrin oletusarvoksi.
7. Valitse parametriarvo .~ a™\- ja <_¥_’-painikkeilla. Kun parametriarvo on LoC
muutettu, vilkkuu.
PAR FWD
« Tallenna naytossa nékyva parametriarvo valitsemalla “X_J. LoC

« Hylk&é uusi arvo ja sailyté alkuperainen arvo valitsemalla (=77

1103

Ohjauspaneelit
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Valvottujen signaalien valinta
Vaihe | Toiminto Naytto

1. Voit valita ohjaustilassa (Output) valvottavat signaalit ja sen, kuinka ne LoC 1
nakyvat ryhman Ryhmé 34: PANEELINAYTTO parametreissa. Lisatietoja
parametriarvojen muuttamisesta on sivulla 57. PAR FWD
Voit valvoa oletusarvoisesti kolmea signaalia selaamalla niita (katso sivu LocC 1 O 4
67). Oletussignaalit riippuvat parametrin 9902 SOVELLUSMAKRO arvosta:
Makroissa, joissa parametrin 9904 MOOTT. OHJAUSTAPA oletusarvo on PAR FwD
1 (VEKTORI:NOP), signaalin 1 oletusarvo on 0702 NOPEUS, muussa LoC
tapauksessa 0703 LAHTOTAAJUUS. Signaalien 2 ja 3 oletusarvot ovat aina 1 O 5
0104 VIRTA ja 0105 MOMENTTI. PAR FWD
Oletussignaaleja muutetaan valitsemalla selattavaksi enintaan kolme
ryhman Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT signaalia.
Signaali 1: Muuta parametrin 3407 SIGNAL 1 PARAM arvoksi signaalin
parametrin numero ryhmassa Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT (= parametrin
numero ilman ensimmaista nollaa), esim. 105 tarkoittaa parametria 07105
MOMENTTI. Arvo 100 tarkoittaa, ettd naytdssa ei ole signaalia.
Toista sama signaalien 2 (3408 SIGNAL 2 PARAM) ja 3 (3415 SIGNAL 3
PARAM) kohdalla. Jos esimerkiksi 3407 = 0 ja 3415 = 0, selaaminen ei ole
mahdollista ja vain parametrissa 3408 maaritelty signaali ndkyy naytdssa.
Jos kaikkien kolmen parametrin arvoksi on asetettu O eli valvontaa varten
ei ole asetettu signaaleja, paneelissa nakyy teksti "n.A”.

2. Maarita desimaalipilkun paikka desimaalinumeroissa tai kayta LoC
desimaalipilkun paikkaa ja lahdesignaalin yksikkda [asetus (9 (SUORA
NAYTTO)]. Pylvasdiagrammit eivét ole kaytéssa Basic-ohjauspaneelissa. PAR FWD
Lisatietoja on parametrissa 3404.
Signaali 1: parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO
Signaali 2: parametri 3477 NAYTTO 2 MUOTO
Signaali 3: parametri 34718 NAYTTO 3 MUOTO

3. Valitse signaalien yksikot. Talla ei ole vaikutusta, jos parametrin 3404/3411/ ||LocC
3418 arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO). Lisétietoja on parametrissa
3405. PAR FwD
Signaali 1: parametri 3405 NAYTTO 1 YKSIKKO
Signaali 2: parametri 3472 NAYTTO 2 YKSIKKO
Signaali 3: parametri 3479 NAYTTO 3 YKSIKKO

4. Valitse signaalien skaalaukset maarittamalla naytéssa nakyvat minimi- ja LoC
maksimiarvot. Talla ei ole vaikutusta, jos parametrin 3404/3411/3418 A Hz
arvoksi on asetettu 9 (SUORA NAYTTO). Lisatietoja on parametreissa PAR FWD
3406 ja 3407. LOC
Signaali 1: parametrit 3406 NAYTTO 1 MINIMI ja 3407 NAYTTO 1 MAKSIMI 5 O 0.0 Hz
Signaali 2: parametrit 3413 NAYTTO 2 MINIMI ja 34714 NAYTTO 2 MAKSIMI PAR FWD
Signaali 3: parametrit 3420 NAYTTO 3 MINIMI ja 3421 NAYTTO 3 MAKSIMI

Ohjauspaneelit
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Kopiointitila

Basic-ohjauspaneeliin voidaan tallentaa taajuusmuuttajan koko parametrisarja ja
enintdan kolme kayttajan parametrisarjaa. Ohjauspaneelissa on haihtumaton muisti.

Kopiointitilassa valittavat toiminnot:

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

Koko parametrisarjan palauttaminen ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (dL A —
Lataa kaikki). Parametrien palautustoiminto lataa taajuusmuuttajaan kaikki
parametrit, myds sisdiset moottoriparametrit, joita kayttdja ei voi muuttaa.
Toiminto ei koske kayttajan parametrisarjoja.

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

Osittaisen parametrisarjan kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (dL PA -
Lataa osittain). Osittainen sarja ei sisalla kayttdjan parametrisarjoja, sisaisia
moottoriparametreja, parametreja 9905...9909, 1605, 1607, 5201 eika ryhmien
Ryhmé 51: ULKOINEN KOMMUNIKOINTIMODUULI ja Ryhmé 53: EFB
PROTOKOLLA parametreja.

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

MAKRO1-parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (dL u1 —
Lataa makro 1). Makro sisadltda ryhman Ryhméa 99: KAYTTOONOTTOTIEDOT
parametrit ja sisdiset moottoriparametrit.

Toiminto nakyy valikossa vain, kun Makro1 on ensin tallennettu parametrilla 9902
SOVELLUSMAKRO (katso kohta Kéyttéjan parametriasetukset sivulla 83) ja kopioitu
sitten ohjauspaneeliin.

MAKROZ2-parametrien kopiointi ohjauspaneelista taajuusmuuttajaan (dL u2 —
Lataa makro 2). Kuten dL u1 — Lataa makro 1 edella.

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

Ohjauspaneelit
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Parametrien kopioiminen ja lataaminen
Lisatietoja kaytdssa olevista kopiointi- ja lataustoiminnoista on edella.
Vaihe | Toiminto Naytto
1. Jos olet ohjaustilassa (Output), siirry paavalikkoon painamalla ~Y_J- LoC
painiketta. Muussa tapauksessa paina toistuvasti 7 -painiketta, kunnes PA rl
teksti MENU n&kyy nayton alarivilla. VALIKKO WD
2. Jos paneeli ei ole kopiointitilassa (ndytdssa ei ndy "CoPY”), paina /~ A ™\- LoC
tai C_¥_~-painiketta, kunnes ndytdssa nakyy "CoPY”. C O PY
VALIKKO
Valitse <. Loc d L u 1
VALIKKO
3. * Kaikki parametrit (my0s kayttajasarjat) kopioidaan taajuusmuuttajasta LoC
ohjauspaneeliin siirtymalla ensin kohtaan "uL” /~a™\-ja ¥ - u L
painikkeilla. VALIKKO
Valitse “N_J. Siirron tila nékyy néaytéssa prosentteina. LoC u L 5 O %
« Parametrit ladataan siirtymalla vastaavaan toimintoon (t&ssa esimerkissa ||LOC d L A
"dL A", Lataa kaikki) /~a™\- ja ¥ _“-painikkeilla.
VALIKKO
LoC

Valitse “X_J. Siirron tila nakyy naytdssé prosentteina.

dL 50

Basic-ohjauspaneelin halytyskoodit

Basic-ohjauspaneeli ilmoittaa taajuusmuuttajan vioista ja halytyksista (katso luku
Vianhaku) ja antaa ohjauspaneelin halytyskoodit muodossa A5xxx. Halytyskoodit ja
niiden kuvaukset on annettu kohdassa Hélytyskoodit (Basic-ohjauspaneeli) sivulla

262.

Ohjauspaneelit




ACS550-01/U1-kéyttéopas 73

Sovellusmakrot

Makrojen avulla voidaan muuttaa parametriryhmien arvoja ja minimoida parametrien
manuaalinen muokkaustarve. Kun makro valitaan, kaikki muut parametrit asetetaan
oletusarvoihinsa, paitsi

* Ryhmé 99: KAYTTOONOTTOTIEDOT -parametrit (paitsi parametri 9904)
* 1602 PARAMETRILUKKO

* 1607 PARAM TALLENNUS

* 3018 KOMM MOD VIKA ja 30719 KOMM VIKA-AIKA

* 9802 KOMM PROT VAL

* Ryhmé 50: ENCODER ... Ryhmé 53: EFB PROTOKOLLA parametrit

* Ryhmé 29: HUOLTOLASKURIT parametrit.

Kun makro on valittu, parametreihin voidaan tehda lisimuutoksia manuaalisesti
ohjauspaneelista.

Sovellusmakrot otetaan kayttdon asettamalla parametri 9902 SOVELLUSMAKRO.
Tehtaassa on asetettu oletusmakroksi 1, VAKIO-OHJAUS.

Seuraavilla sivuilla on sovellusmakrojen kuvaukset ja kytkentaesimerkit.

Taman luvun lopussa kohdassa Makrojen oletusarvot parametreille on lueteltu
makroilla muutettavat parametrit ja kunkin makron asettamat oletusarvot.

Sovellusmakrot
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Vakio-ohjaus

Tama makro on tehtaassa asetettu oletusmakro. Tassa makrossa on
yleiskayttdinen, kaksijohtiminen kay/seis-ohjaus, jossa on kolme (3) vakionopeutta.
Parametriarvot on maaritelty kohdassa Téydellinen parametriluettelo sivulla 87.

Kytkentaesimerkki:
X1

-

SCR Ohjauskaapelin suoja
2 |A Ulkoinen taajuusohje 1: 0...10 V1
3 |AGND | Analogiatulopiirin maa

4 |10V Ohjejannite 10 V DC

5 |AI2 Ei kaytdssa
6

7

8

1...10 kohm,

AGND | Analogiatulopiirin maa
AO1 Lahtotaajuus: 0...20 mA
AO2 Lahtovirta: 0...20 mA

9 |AGND | Analogialaht6piirin maa

1024V Apujannitelahté +24 V DC

11 |GND Apujannitemaa
|: 12|DCOM | Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
L~ 113D Kayntiin/Seis: Kaynnista kytkemalla.
L~ 114|DI2 Eteen/Taakse: Vaihda py6rimissuunta kytkemalla.
L~ 115|DI3 Vakionopeuden valinta?
~__116|Dl4 Vakionopeuden valinta?
117 |DI5 Kiihd./hid.ajan valinta: Valitse kiihdytys- ja hidastusaika 2 kytkemalla
— —18]DI6 Ei kaytossa Huomautus 1. Ulkoista ohjetta
kaytetaa sohjeena, jos
19]ROTC Relelsht 1, ohjelmoitava. Cotonaants e o]
20 [RO1A Tehdasasetus: L
21/RO1B |~  Valmis=>19 kytketty 21:een gﬂoarzziuﬁuf i ttg?tdl.
22|RO2C Relelihts 2, ohjelmoitava. |7y
23 |RO2A Tehdasasetus: DI3 | DI4 Ohjaustila
24|RO2B [  Kay =>22 kytketty 24:aan 0 0 Nopeus Al1:sta
25|RO3C Relelahto 3, ohjelmoitava. 1 [0 [vaKiOoNOPEUS 1 (1202)
26 |RO3A Tehdasasetus: 0 1 VAKIONOPEUS 2 (1203)
27|RO3B |~  Vika (-1) =>25 kytketty 27:4an 1 1 VAKIONOPEUS 3 (1204)
(Vika => 25 kytketty 26:een)
Tulosignaalit Lahtosignaalit Siirtoliittimen asetus
» Analogiaohje (Al1) * Analogialahtd AO1: Taajuus J1
» Kay, seis ja suunta (DI1, 2) * Analogialahté AO2: Virta 2 TAM:0...10V
» Vakionopeuden valinta (DI3, 4) * Relelaht6 1: Valmis L S P |AI2: 0(4)...20 mA
» Kiih./hid. ajan (1/2) valinta (DI5) + Relelaht6 2: Kaynnissa tai
* Relelahto 3: Vika (-1) —J1
=T Jo|Al:0...10V
[ 10%|A12: 0(4)...20 mA

Sovellusmakrot
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Pulssiohjaus
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Tata makroa kaytetaan, kun taajuusmuuttajaa ohjataan painikkeilla. Makrossa on
kolme (3) vakionopeutta. Makro otetaan kayttdon asettamalla parametrin 9902
arvoksi 2 (PULSSIOHJAUS).

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

Kytkentaesimerkki:
X1
1..10 kohmA1 |SCR Ohjauskaapelin suoja
2 |Al1 Ulkoinen nopeusohje 1: 0...10 V
3 |AGND | Analogiatulopiirin maa
4 |10V Ohjejannite 10 V DC
5 |AI2 Ei kaytdssa
6 |AGND | Analogiatulopiirin maa
7 |AO1 Moottorin lahtonopeus: 0...20 mA
8 |AO2 Lahtovirta: 0...20 mA
9 |AGND | Analogialahtopiirin maa
1024V Apujannitelahto +24 V DC
11 [GND Apujannitemaa
I: 12 |DCOM | Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
- 113D Kaynnistys: pulssilla, jos DI2 kytketty
—1—14|DI2 Pysaytys: pulssilla kytkemalla irti
—"—15|DI3 Eteen/Taakse: Vaihda pydrimissuunta kytkemalla.
—"—16 |DI4 Vakionopeuden valinta’
—"——17 |DI5 Vakionopeuden valinta’
L——"—118|DI6 Ei kaytossa
19 |RO1C Relelahté 1, ohjelmoitava. .
20|ROTA Tehdasasetus: Huomautus 1. Koodi:
21|RO1B |~ Valmis=>19 kytketty 21:een 0 = auki, 1 = kytketty
22|R0O2C Relelahtd 2, ohjelmoitava. DI4[DI5 Ohjaustila
23 |RO2A Tehdasasetus: 0 |0 [Nopeus AlT:sta
24|RO2B |~ Kay =>22 kytketty 24:3an T |0 |VAKIONOPEUS 1 (1202)
25|R0O3C Relelahto 3, ohjelmoitava. 0 [T |vAKIONOPEUS 2 (1203)
26 |RO3A Tehdasasetus: 1 1 |VAKIONOPEUS 3 (1204)
27|RO3B |— Vika (-1) =>25 kytketty 27:43n
(Vika => 25 kytketty 26:een)
Tulosignaalit Lahtosignaalit Siirtoliittimen asetus
* Analogiaohje (Al1) * Analogialahtd AO1: Nopeus J1
+ Kay, seis ja suunta (DI1,2,3) + Analogialahté AO2: Virta e LA 0...10V
+ Vakionopeuden valinta (D14, 5) * Relelahtd 1: Valmis L S p|AI2: 0(4)...20 mA
+ Relelahto 2: Kaynnissa tai
* Relelahto 3: Vika (-1) —J1 —
=T Jo|AN:0...10V
n[10%|AI2: 0(4)...20 mA

Sovellusmakrot
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Vaihto-ohjaus

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Tassa makrossa kaynnistyskomento ja suunta annetaan samalla koskettimella.
Makro otetaan kayttoon asettamalla parametrin 9902 arvoksi 3 (VAIHTO-OHJAUS).

Kytkentaesimerkki:

X1
1..10 kohmA1 [SCR Ohjauskaapelin suoja
2 |A1 Ulkoinen nopeusohje 1: 0...10 V
3 |AGND | Analogiatulopiirin maa
4 |10V Ohjejannite 10 V DC
5 |AI2 Ei kaytdssa
6 |AGND | Analogiatulopiirin maa
7 |AO1 Moottorin lIdhténopeus: 0...20 mA
8 |AO2 Lahtovirta: 0...20 mA
9 |AGND | Analogialahtdpiirin maa
10 [24V Apujannitelahté +24 V DC
11 |GND Apujannitemaa
I: 12 |DCOM | Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
—— 113 |DI1 Kay eteen: Jos DI1-tila on sama kuin DI2, taajuusmuuttaja pysahtyy.
" 114 |DI2 Kay taakse
115 |DI3 Vakionopeuden valinta'
——{16 |DI4 Vakionopeuden valinta'
—"—117 |DI5 Kiihd./hid.ajan valinta: Valitse kiihdytys- ja hidastusaika 2 kytkemalla.
L_~—{18 |DI6 Kaynninesto: Irtikytkentd pysayttaa taajuusmuuttajan.
19|RO1C Relel&htd 1, ohjelmoitava. Huomautus 1. Koodi:
20 |RO1A Tehdasasetus: 0 = auki, 1 = kytketty
21|RO1B |~  Valmis=>19 kytketty 21:een ] ]
22|RO2C Relelahto 2, ohjelmoitava. i3 l4 Ohjaustila
23|[RO2A Tehdasasetus: 0 [0 |Nopeus Al1:sta
24|RO2B |~ Kay =>22 kytketty 24:43n 1 |0 |vAkioNOPEUS 1 (1202)
25|R0O3C Relelahtd 3, ohjelmoitava. O [T |VAKIONOPEUS 2 (1203)
26 |RO3A Tehdasasetus: 1 |1 |VAKIONOPEUS 3 (1204)
27|RO3B |~  Vika (-1) =>25 kytketty 27:8an
(Vika => 25 kytketty 26:een)
Tulosignaalit Lahtosignaalit Siirtoliittimen asetus
* Analogiaohje (Al1) * Analogialahtd AO1: Nopeus J1
» Kay, seis ja suunta (DI1, 2) * Analogialahté AO2: Virta 2 TAM:0...10V
» Vakionopeuden valinta (DI3, 4) * Relelaht6 1: Valmis L S P |AI2: 0(4)...20 mA
» Kiih./hid. ajan (1/2) valinta (DI5) + Relelaht6 2: Kaynnissa tai
* Kaynninesto (DI6) * Relelahté 3: Vika (-1) —J1 —
=T ]o|AI:0...10V
[ 10%|AI2: 0(4)...20 mA

Sovellusmakrot
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Moottoripotentiometri
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Tassa makrossa on kustannustehokas liittyma ohjelmoitaville logiikoille, jotka
muuttavat moottorin nopeutta vain digitaalisignaaleja kayttaen. Makro otetaan

kayttoon asettamalla

parametrin 9902 arvoksi 4 (VAIHTO-OHJAUS).

Kytkentaesimerkki:
X1
1 |SCR Ohjauskaapelin suoja
2 |Al1 Ei kaytdssa
3 |AGND | Analogiatulopiirin maa
4 |10V Ohjejannite 10 V DC
5 |AI2 Ei kaytossa
6 |AGND | Analogiatulopiirin maa
7 |AO1 Moottorin lahténopeus: 0...20 mA
8 |AO2 Lahtdvirta: 0...20 mA
9 |AGND | Analogialahtopiirin maa
10 |24V Apujannitelahtd +24 V DC
I: 11 |GND Apujannitemaa

12 |DCOM | Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali

——13|DI1 Kayntiin/Seis: Kaynnista kytkemalla.

——14|DI2 Eteen/taakse: Vaihda pyorimissuunta kytkemalla.

—"—15|DI3 Ohje ylés: Suurenna ohjearvoa kytkemalls?

——16|DI4 Ohje alas: Laske ohjearvoa kytkemalla®

—"—17 |DI5 Vakionopeus 1: 1202

L—~—118 |DI6 Kaynninesto: Irtikytkenta pysayttaa taajuusmuuttajan.
19 |RO1C Relelaht6 1, ohjelmoitava. -
20|RO1A Tehdasasetus: Huomautus 1. DI3 ja Dl4:
21|/RO1B | Valmis=>19 kytketty 21:een « Jos molemmat ovat kytkettyja tai
22 [RO2C Relelahtd 2, ohjelmoitava. kytkemattdomia, nopeusohje ei
23|RO2A Tehdasasetus: muutu.
24|R0O2B |  Kay =>22 kytketty 24:4an » Olemassa oleva nopeusohje
25|RO3C Relelaht 3, ohjelmoitava. tallennetaan pysaytyksen tai
26 |IRO3A Tehdasasetus: Jannltekat.kokse.n tai laitteen
27]RO3B |~ Vika (-1) =>25 kytketty 27:44n sammumisen aikana.

(Vika => 25 kytketty 26:een) Huomautus 2.

* Ramppiaikoja muutetaan
vaihtamalla kiihdytys- ja
hidastusajan 2 asetuksia
parametreilla 2205 ja 2206.

Tulosignaalit Lahtosignaalit Siirtoliittimen asetus
+ Kay, seis ja suunta (DI1, 2) * Analogialahté AO1: Nopeus J1
+ Ohje ylos/alas (DI3, 4) + Analogialdhté AO2: Virta Shp TAI1:0...10V
+  Vakionopeuden valinta (DI5) + Relelahts 1: Valmis i 2 P |AI2: 0(4)...20 mA
* Kaynninesto (DI6) + Relelahtd 2: Kaynnissa tai
» Relelahto 3: Vika (-1) J1

- Jo| Al1:0...10V
N[ T0%|A12: 0(4)...20 mA

Sovellusmakrot



78 ACS550-01/U1-kéyttéopas

Kasi-auto

Tama makro on tarkoitettu sellaisiin sovelluksiin, joissa kaytetaan kahta ulkoista
ohjauspaikkaa. Makro otetaan kaytté6n asettamalla parametrin 9902 arvoksi 5 (KAsI/
AUTO).

Huomautus: Parametrin 2108 VAH.KAYNN.ESTO arvon on oltava 0 (POIS).

Kytkentaesimerkki:

110 kohmAd1 [SCR Ohjauskaapelin suoja

Al Ulkoinen ohje 1: 0...10 V (Kasiohjaus)
AGND | Analogiatulopiirin maa

10V Ohjejannite 10 V DC

Al2 Ulkoinen ohje 2: 0...20 mA (Autom.ohjaus)
AGND | Analogiatulopiirin maa

AO1 Moottorin ldhtonopeus: 0...20 mA

AO2 Lahtovirta: 0...20 mA

AGND | Analogialdhtopiirin maa

10 |24V Apujannitelédht6é +24 V DC

|: 11 |GND Apujannitemaa
12|DCOM | Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
——13|DI1 Kayntiin/Seis (Kisi): Kéynnistd kytkemalla.
—"—14|DI2 Eteen/taakse (Kisi): Vaihda pyorimissuunta kytkemall3.
——15|DI3 ULK1/ULK2 valinta: Valitse autom. ohjaus kytkemalla.
— —16|Dl4 Kaynninesto: Irtikytkenta pysayttaa taajuusmuuttajan.
— —17|DI5 Eteen/taakse (Auto): Vaihda pydrimissuunta kytkemalla.
——18|DI6 Kayntiin/Seis (Auto): Kaynnista kytkemalla.
19|RO1C Relelahtd 1, ohjelmoitava.
20|RO1A Tehdasasetus:
21|/RO1B |~  Valmis=>19 kytketty 21:een
22|R02C Relelshts 2, ohjelmoitava. Huomautus1.
23[RO2A Tehdasasetus: AI2—!||tanna_r_1 anturlnsaa} \_/_lrjtan.sa
24[RO2B |  Kay =>22 kytketty 24:38n ulkoisesta lahteesta. Lisatietoja on

valmistajan ohjeissa. Lisatietoja

25|R0O3C _ll'\_’erl]zléhtb 3, ohjelmoitava. anturien kayttamisesta taajuus-
26 |[ROSA ehdasasetus: .. | muuttajan apujannitelhddssa
27|RO3B |—  Vika (1) =>25 kytketty 27:4an on sivulla 82.
(Vika => 25 kytketty 26:een)
Tulosignaalit Lahtosignaalit Siirtoliittimen asetus
» Kaksi analogiaohjetta (Al1, 2) * Analogialahtdo AO1: Nopeus J1
« Kayntiin/seis — kasi/auto (DI1, 6) + Analogialahto AO2: Virta 2] AIM:0...10V
» Suunta — kasi/auto (D12, 5) * Relelaht6 1: Valmis L S P |AI2: 0(4)...20 mA
* Ohjauspaikan valinta (DI3) * Releldht6 2: Kaynnissa tai
» Kaynninesto (DI4) * Relelahto 3: Vika (-1) J1
=T Jo|Al1:0...10V
~[TT%|A12: 0(4)...20 mA
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PID-saato
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Tama makro on tarkoitettu kaytettavaksi erilaisten takaisinkytkettyjen
ohjausjarjestelmien, kuten paineen saadon, virtauksen ja saadon kanssa. Makro
valitaan kayttoon asettamalla parametrin 9902 arvoksi 6 (PID-SAATO).

Huomautus: Parametrin 2108 VAH.KAYNN.ESTO arvon on oltava 0 (POIS).

Kytkentaesimerkki:
X1
1...10 kohm-41 |SCR Ohjauskaapelin suoja
2 |A1 Ulkoinen ohje 1 (kési) tai ulkoinen ohje 2 (PID): 0...10 V'
3 |AGND | Analogiatulopiirin maa H
S uomautus 1.
4 |10V Ohjejannite 10 V DC Kasi: 0...10V => nopeusohje
5 _|AI2 Olosignaali (PID): 4...20 mA PID: 0...10V =>0...100 % PID ohjean
6 |AGND | Analogiatulopiirin maa
7 |AO1 Moottorin l&hténop.: 0...20 MA | quomautus 3.
8 |AO2 Lahtovirta: 0...20 mA Al2-litAnnan anturi saa virtansa ulkoi-
9 |AGND | Analogialahtopiirin maa sesta lahteesta. Lisatietoja on valmista-
jan ohjeissa. Lisatietoja anturien
10124V Apujannitelahté +24 V DC kayttamisesta taajuusmuuttajan apu-
11 [GND Apujannitemaa jannitelahddssa on sivulla 82.
|: 12|DCOM | Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
—"—113|DI1 Kayntiin/Seis (Kasi): Kaynnista kytkemalla.
—"—14 (DI2 ULK1/ULK2 valinta: Valitse PID-saat6 kytkemalla.
——15|DI3 Vakionopeus 1: (Ei kaytetd PID-sa3d6ssa)?
— —16|DI4 Vakionopeus 2: (Ei kaytetd PID-saad6ssa)?
—"—17 |DI5 Kaynninesto: Irtikytkenta pysayttaa taajuusmuuttajan.
L—"—118|DI6 Kayntiin/Seis (PID): Kaynnista kytkemalla.
19|RO1C Relelaht6 1, ohjelmoitava.
20 |RO1A Tehdasasetus: Huomautus 2. Koodi:
21|RO1B |~  Valmis=>19 kytketty 21:een 0 = auki, 1 = kytketty
22 |RO2C Relelaht6 2, ohjelmoitava. DI3 | DI4 Ohjaustila
23 |RO2A Tehdasasetus: ==
- e 0 |0 Nopeus Al1:sta
24|RO2B |~  Kay =>22 kytketty 24:aan 1 0  [VAKIONOPEUS 1 (1202)
25|R0O3C Relelaht6 3, ohjelmoitava. 0 1 VAKIONOPEUS 2 (1203)
26 |RO3A Tehdasasetus:
1 1 1204
57]RO3B L Vika (-1) =>25 kytketty 27:44n VAKIONOPEUS 3 (1204)
(Vika => 25 kytketty 26:een)
Tulosignaalit Lahtosignaalit Siirtoliittimen asetus

* Analogiaohje (Al1)
* Oloarvo (Al2)

* Analogialahtdo AO1: Nopeus
* Analogialahté AO2: Virta

» Kayntiin/seis — kasi/PID (DI1,6) + Relelahto 1: Valmis
* ULK1/ULK2 valinta (DI2) * Relelahtd 2: Kaynnissa

» Vakionopeuden valinta (DI3, 4)

» Kaynninesto (DI5)

Releléht6 3: Vika (-1)

Huomaa: Noudata seuraavaa kytkentdjarjestysta:

1. UKL1/ULK2
2. Kaynninesto
3. Kaynnistys.

J1
) LA 0...10V
|2 B |A12: 0(4)...20 mA
tai

—J1 —

<[ Jo| Al1:0...10 V
S[C10%|AI2: 0(4)...20 mA
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PFC-ohjaus

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Tama makro on tarkoitettu kaytettavaksi pumppu- ja puhallinohjaussovelluksissa
(PFC). Makro otetaan kayttéén asettamalla parametrin 9902 arvoksi 7 (PFC-OHJAUS).

Huomautus: Parametrin 2108 VAH.KAYNN.ESTO arvon on oltava 0 (POIS).

Kytkentaesimerkki:
X1
1..10 kohm41 |SCR Ohjauskaapelin suoja
2 |A Ulkoinen ohje 1 (kisi) tai ulkoinen ohje 2 (PID/PFC): 0...10 V'
3 |AGND Angl(lalgiat.ulopiirin maa Huomautus 1.
4 |10V Ohjejénnite 10 V DC Kasi: 0...10V => 0...50 Hz
5 |AI2 Olosignaali (PID): 4...20 mA PID/PFC: 0...10V =>0...100 % PID
6 |AGND | Analogiatulopiirin maa ohjearvo
7 |AO1 Lahtotaajuus: 0...20 mA
8 |AO2 Olo 1 (Pl-saatéjan oloarvo): 0(4)...20 mA
9 |AGND | Analogialdhtopiirin maa
10[24V Apujannitelahtd +24 V DC
11 |GND Apujannitemaa
': 12|DCOM | Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali

—"—13|DI1 Kayntiin/Seis (Kéasi): Kaynnista kytkemalla.

—"—14 |DI2 Kaynninesto: Irtikytkenta pysayttaa taajuusmuuttajan.

— —15|DI3 ULK1/ULK2 valinta: Valitse PFC-saatd kytkemalla.

——16 |DI4 Lukitus: Irtikytkentd pyséyttaa taajuusmuuttajan.

——17|DI5 Lukitus: Irtikytkenta pyséyttéaa vakionopeusmoottorin.

L———118|DI6 Kayntiin/Seis (PFC): Kaynnista kytkemalla.

Huomautus 2.

19]RO1C Relelahts 1, ohjelmoitava. Al2-liitdnn&n anturi saa virtansa ulkoi-
20 [RO1A Tehdasasetus: sesta lahteesta. Lisatietoja on valmista-
21[RO1B |  Kiy =>19 kytketty 21:34n jkap yg!}jei_ssa.t_l__itséit_ietoja an:tur_ien
22|R0O2C Relelahts 2, ohjelmoitava. et oIS Sjan apt-
53 RO2A Tehdasasetus: janniteldhddssa on sivulla 82.
24|RO2B |~  Vika (-1) =>22 kytketty 24:3an (Vika => 22 kytketty 23:een)
25|R0O3C Releldhtd 3, ohjelmoitava.
26 [RO3A Tehdasasetus:
27|RO3B |~  Apumoottori paalla=>25 kytketty 27:43n

* ULK1/ULK2 valinta (DI3) * Relelahté 2: Vika (-1)

Tulosignaalit
* Analogiaohje ja oloarvo (Al1, 2)

Lahtosignaalit Siirtoliittimen asetus
Analogialdhtd AO1: Taajuus

J1
+ Kayntiin/seis — kasi/PFC (DI1,6) + Analogialahtd AO2: Oloarvo 1 |2 p» TAIM:0...10 V
» Kaynninesto (DI2) * Relelaht6 1: Kaynnissa L AI2: 0(4)...20 mA
tai
J1

» Lukitus (Dl4, 5)

* Relelahtoé 3: Apumoottori paalla
(ON) Al1:0...10V

= o
[ TI%|AI2: 0(4)...20 mA

Huomaa: Noudata seuraavaa kytkentajarjestysta:

1. UKL1/ULK2
2. Kaynninesto

3. Kaynnistys.
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Momenttisaato
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Tama makro on tarkoitettu sovelluksille, joissa tarvitaan moottorin momentinsaatoa.
Saadoksi voidaan myos vaihtaa nopeudensaaté. Makro valitaan kayttoon
asettamalla parametrin 9902 arvoksi 8 (MOMENTTISAATO).

Kytkentaesimerkki:

X1
1..10 kohm_{1 |SCR Ohjauskaapelin suoja
2 |A Ulkoinen nopeusohje 1: 0...10 V
3 |AGND | Analogiatulopiirin maa
4 |10V Ohjejannite 10 V DC
5 |AI2 Ulkoinen momenttiohje: 4...20 mA
6 |AGND | Analogiatulopiirin maa
7 |AO1 Moottorin lihténopeus: 0...20 mA || Huomautus 1.
8 |AO2 Léhtdvirta: 0...20 mA * PyGrimissuunnan vaihto
9 |AGND | Analogialahtdpiirin maa nopeussaadossa
* Momentin suunnanvaihto
10|24V Apujannitelahto +24 V DC momenttisdadossa
11 |GND Apujannitemaa
|: 12|DCOM | Digitaalitulojen yhteinen paluusignaali
_~__|13|DN Kayntiin/Seis: Kaynnista kytkemalla.
|_~__114|DI2 Eteen/taakse: Vaihda suuntaa kytkemalla."
|_~__|15|DI3 Nopeus/momenttisaito (DI3) Valitse PID-saato kytkemalla.
L~ |16|Dl4 Vakionopeus 1: 1202
L~ _|17|DI5 Kiihd./hid.ajan valinta: Valitse kiihdytys- ja hidastusaika 2 kytkemalla
L_~_ |18|DI6 Kaynninesto: Irtikytkenta pysayttaa taajuusmuuttajan.
19 |RO1C Relelahtd 1, ohjelmoitava. Huomautus 2
20 |RO1A Jehdasasetus: _ Al2-liitannan anturi saa virtansa ulkoi-
21|RO1B | Valmis=>19 ky?[ketty.21 -een sesta lahteesta. Lisatietoja on valmis-
22 |RO2C Relelaht6 2, ohjelmoitava. tajan ohjeissa. Lisatietoja anturien
23 |RO2A Tehdasasetus: . kayttamisesta taajuusmuuttajan apu-
24|RO2B |~ Kay =>22 kytketty 24:4an jannitelahddssa on sivulla 82.
25|R0O3C Releléhto 3, ohjelmoitava.
26 |RO3A Tehdasasetus:
27|RO3B |~ Vika (-1) =>25 kytketty 27:43n
(Vika => 25 kytketty 26:een)
Tulosignaalit Lahtosignaalit Siirtoliittimen asetus
» Kaksi analogiaohjetta (Al1, 2) » Analogialahtdo AO1: Nopeus J1
« Kayntiin/seis ja suunta (DI1, 2) » Analogialahté AO2: Virta Shp TAI1:0...10V
+ Nopeus/momenttisaato (DI3) + Relelahts 1: Valmis i 2 P |AI2: 0(4)...20 mA
» Vakionopeuden valinta (D14) » Relelahtd 2: Kaynnissa tai
+ Kiih./hid. ajan (1/2) valinta (DI5) + Relelahto 3: Vika (-1) J1
+ Kaynninesto (DI6) - ]g|Al1:0...10V
[ T0%|AI2: 0(4)...20 mA
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ACS550-01/U1-kéyttbopas

Kaksi- ja kolmijohdinanturien kytkentaesimerkit

Monet sovellukset kayttavat prosessi PI(D) -s&at6a ja tarvitsevat
takaisinkytkentasignaalin prosessista. Takaisinkytkentasignaali on yleensa kytketty
analogiatuloon 2 (Al2).

Aiemmin tdssa luvussa kasiteltyjen makrojen kytkentdkaavioissa kaytetdan ulkoista
virtaldhdetta (liitdntoja ei ole kuvattu). Seuraavissa kuvissa annetaan
taajuusmuuttajan apujanniteldhddsta virtansa saavien kaksi- tai kolmijohdinanturien/
-lahettimien kytkentaesimerkit.

Kaksijohdinanturi/-lahetin

X1 / ohjauskortti
- 4..20mA '5TAI2  [Prosessioloarvon mittaus,
s 6 |AGND|0(4) ... 20 mA, R;, = 100 ohm

X1/ ohjauskortti
10{+24 V | Apujannitelahtd, eristamaton, 24 V DC,
\— 11|GND (250 mA

Huomaa: Anturi saa virtansa virtalahtonsa kautta, ja syéttojannite tulee taajuusmuuttajasta (+24 V).
Taman vuoksi lahtdsignaalin taytyy olla 4...20 mA, ei 0...20 mA

Kolmijohdinanturi/-ldhetin

X1 / ohjauskortti
=3 ouT 0(4)...20 mA 5 A2 Prosessioloarvon mittaus,

| 6 |AGND|0(4) ... 20 mA, R;, = 100 ohm
+

X1 / ohjauskortti
10{+24 V | Apujannitelahtd, eristamaton, 24 V DC,
——11|GND |250 mA
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Kayttajan parametriasetukset

Vakiosovellusmakrojen lisaksi voidaan tallentaa kaksi kayttajan parametrisarjaa
haihtumattomaan muistiin ja ladata ne myoéhemmin. Kayttajan parametrisarja
koostuu kayttajan parametriasetuksista, joihin kuuluvat myds Ryhmé 99:
KAYTTOONOTTOTIEDOT ja moottorin tunnistusajon tulokset. Myds paneeliohje
tallennetaan, jos makro on tallennettu ja ladattu paikallisohjauksessa. Kauko-
ohjauspaikan asetus tallennetaan kayttdjan parametrisarjaan, mutta
paikallisohjauksen asetusta ei tallenneta.

Seuraavassa kuvataan, kuinka Kayttdjan parametrisarja 1 tallennetaan ja ladataan.
Kayttajan parametrisarja 2 tallennetaan ja ladataan samalla tavalla. Vain parametrin
9902 arvot eroavat.

Kayttajan parametrisarjan 1 tallentaminen:

* Aseta parametrit. Suorita moottorin ID-ajo, jos se taytyy sovelluksessa tehd3,
mutta sitd ei vield ole tehty.

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

TALLETA

+ Palaa parametrien tallennusvalikkoon valitsemalla (Assistant-

MENU
ohjauspaneeli) tai % (Basic-ohjauspaneeli).

Kayttajan parametrisarjan 1 lataaminen:

* Muuta parametrin 9902 arvoksi O (PAL.MAKRO 1 LOAD).

MENU

TALLETA ENTER

+ Valitse (Assistant-ohjauspaneeli) tai (Basic-ohjauspaneeli).
Kayttajan parametrisarja voidaan vaihtaa myds digitaalitulojen kautta (katso

parametri 1605).

Huomaa: Kayttajan parametrisarjan lataaminen palauttaa parametriasetukset,
mukaan lukien Ryhmé& 99: KAYTTOONOTTOTIEDOT ja moottorin ID-ajon tulokset.
Varmista, etta asetukset sopivat kaytettavalle moottorille.

Vihje: Kayttaja voi esimerkiksi ohjata kahta eri moottoria tarvitsematta muuttaa
moottoriparametreja tai tunnistaa moottoria joka kerta moottoria vaihdettaessa.
Kayttajan tarvitsee vain valita asetukset, tehda kummallekin moottorille tunnistus
kerran ja tallentaa tiedot kahdeksi kayttajan parametrisarjaksi. Kun moottori
vaihdetaan, taytyy vain ladata vastaava kayttajan parametrisarja, ja taajuusmuuttaja
on kayttévalmis.
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Makrojen oletusarvot parametreille

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Parametrien oletusarvot on lueteltu kohdassa Téaydellinen parametriluettelo sivulla
87. Jos oletusmakroa (Vakio-ohjaus) eli parametrin 9902 arvoa muutetaan,
parametrin oletusarvot muuttuvat alla olevan taulukon mukaisesti.

Huomautus: Taulukko sisaltda kaksi arvojoukkoa, koska oletusarvot on maaritetty
50 Hz:n IEC-standardin (ACS550-01) ja 60 Hz:n NEMA-standardin mukaisesti
(ACS550-U1).

ACS550-01
. . . Moottori- .
Parametri Xﬁj“a'ﬁs z;:::z's Xf\'j’;t:s por:::r:::o- Kisi-auto | PID-s#iité [PFC-ohjaus M°srg§:‘;'"'
9902 [SOVELLUSMAKRO |1 = 2= 3= 4= 5= 6= 7= 8 =
VAKIO-OHJAUS [PULSSIOHJAUS|VAIHTO- MOOTTORI|kAsI/auTO  [PID-SAATO |PFC- MOMENTTISAAT
OHJAUS POT. OHJAUS
9904 [MOOTT. 3 = SKALAAR: |1 = VEKTORI: |1 = 1= 1= 1= 3 = SKALAAR: |2 = VEKTORI:
OHJAUSTAPA TAAJ. NOP. VEKTORI:  [VEKTORI:  |VEKTORI:  |[VEKTORI:  [TAAJ. MOM.
NOP. NOP. NOP. NOP.
1001 ULK1 KASKYT 2 =DI1,2 4=p1P,2P,3 9 =DI1F,2R[2=DI1,2 [2=DI1,2 [1=DI1 1=bD11 2 =DI1,2
1002 |ULK2 KASKYT 0__= El 0__= El 0__= El 0__= Bl 7= DI6,5 |[6=DI6 6 =DI6 2 =DI1,2
KAYTOSSA  |[KAYTOSSA  |[KAYTOSSA |KAYTOSSA
1003 [SUUNTA 3= o 3= o 3= o 3= o 3= o 1=ETEEN |1 =ETEEN 3= o
PYYNNOSTA |PYYNNOSTA [PYYNNOSTA [PYYNNOSTA [PYYNNOSTA PYYNNOSTA
1102 ULK1/ULK2 VAL |0 = 0= 0= 0= 3 =DI3 2 =DI2 3 =DI3 3 =DI3
ULKOINEN 1 |ULKOINEN 1 |ULKOINEN 1 |ULKOINEN 1
1103 |OHJE1 VALINTA 1=A11 1=A11 1=a11 12 = 1=a11 1=a11 1=a11 1=A11
DI3U,4D(NC)
1106 |OHJE2 VALINTA 2 = AI2 2 = A2 2 = AI2 2 = AI2 2 = AI2 19= 19= 2 = A2
PID1ILAHTO  [PID1LAHTO
1201 [VAKIONOP VALINTA]9 = DI3,4 10=bp4,5 [9=DI34 |5=DI5 0 =El 9=DI13,4 |(0=El 4 = D14
KAYTOSSA KAYTOSSA
1304 [MINIMI AI2 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 20,0% 20,0% 20,0% 20,0%
1401 |RELELAHTO 1 1=VALMIS [1 =VALMIS |1 =VALMIS |1 =VALMIS |1 =VALMIS |1 =VALMIS |2 = KAYNTIIN |1 = VALMIS
1402 |RELELAHTO 2 2 = KAYNTIIN |2 = KAYNTIIN 2 = 2 = 2 = 2 = 3=VIKA(-1) [2 = KAYNTIIN
KAYNTIIN KAYNTIIN KAYNTIIN KAYNTIIN
1403 [RELELAHTO 3 3=VIKA(-1) [3=VIKA(-1) [3=VIKA(-1) [3=VIKA(-1) [3=VIKA(-1) [3=VIKA(-1) [31=PFC 3 = VIKA(-1)
1501 |AO1 SISALTO 103 =0103 |102 =0102 [102 =0102 102 =0102{102 = 0102 {102 = 0102 [103 =0103 |102 = 0102
LAHTOTAAJUUS|NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS LAHTOTAAJUUSINOPEUS
1507 |AO2 SISALTO 104 = VIRTA [104 = VIRTA {104 = VIRTA[104 = VIRTA[104 = VIRTA[104 = VIRTA 1301= 104 = VIRTA
PID
OLOARVO
1510 [MINIMI AO2 0,0 mA 0,0 mA 0,0 mA 0,0 mA 0,0 mA 0,0 mA 4,0 mA 0,0 mA
1601 [KAYNNINESTO 0 =El 0 =El 6 = DI6 6 = DI6 4 = D14 5 = DI5 2 =DI2 6 = DI6
KAYTOSSA  |[KAYTOSSA
2201 [KIIHD/HID AIKA 5 = DI5 0=el  [5=DI5 0O=er 0=l  0=El  0=El  [5=DI5
KAYTOSSA KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA
3201 [VALVONTA 1 103 =0103 (102 =0102 {102 = 0102|102 = 0102|102 = 0102 {102 = 0102 {103 =0103 |102 = 0102
LAHTOTAAJUUS|NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS LAHTOTAAJUUS|INOPEUS
3401 [SIGNALT PARAM (103 =0103 [102 = 0102 |102 = 0102 {102 =0102 102 = 0102|102 = 0102 {103 =0103 (102 =0102
LAHTOTAAJUUS|NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS LAHTOTAAJUUSINOPEUS
4001 VAHVISTUS 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 2,5 1,0
4002 |INTEGROINTIAIKA (60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 3,0s 60,0 s
4101 VAHVISTUS 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 2,5 1,0
4102 INTEGROINTIAIKA 60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 3,0s 60,0 s
8123 [PFC KAYTOSSA |0 = EI 0 =El 0 =El 0 =El 0 =El 0 =El 1 =PAALLA |0 =EI
KAYTOSSA  |[KAYTOSSA  |[KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA KAYTOSSA
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ACS550-U1
. . . Moottori- .
Parametri Xﬁj‘;‘gs 2;1‘1'23'5 Xf\'j';‘fs potentio- | Kési-auto | PID-54t5 |PFC-ohjaus MmN
9902 [SOVELLUSMAKRO |1 = 2= 3= 4= 5= 6 = = =
VAKIO-OHJAUS |PULSSIOHJAUS|VAIHTO- MOOTTORI-  [KASI/AUTO  |PID-SAATO  [PFC-OHJAUS|MOMENTTISAAT
OHJAUS POT.
9904 [MOOTT. 3 = SKALAAR: |1 =VEKTORI: [1 = 1= 1= 1= 3 = SKALAAR: |2 = VEKTORI:
OHJAUSTAPA TAAJ. NOP. VEKTORI:  |[VEKTORI:  |VEKTORI:  |VEKTORI:  [TAAJ. MOM.
NOP. NOP. NOP. NOP.
1001 [ULK1T KASKYT 2 =DI1,2 4=p11P,2P,3 9 =DI1TF,2R|2=DI1,2 [2=DI1,2 |1=DI1 1=DI11 2 =DI1,2
1002 [ULK2 KASKYT 0=er (0=l  (0=El  [0=El  [/=DI6;5 [6=DI6 6 =DI6 2 =DI1,2
KAYTOSSA  |[KAYTOSSA  |[KAYTOSSA |KAYTOSSA
PYYNNOSTA  [PYYNNOSTA |PYYNNOSTA |[PYYNNOSTA [PYYNNOSTA PYYNNOSTA
1102 ULK1/ULK2 VAL [0 = 0= 0= 0= 3 =DI3 2 =DI2 3 =DI3 3 =DI3
ULKOINEN 1 [ULKOINEN 1 |ULKOINEN 1 [ULKOINEN 1
1103 |OHJE1 VALINTA 1=A11 1=A11 1=a11 12 = 1=a11 1=a11 1=a11 1=A11
DI3U,4D(NC)
1106 |[OHJE2 VALINTA 2 = AI2 2 = AI2 2 = AI2 2 = AI2 2 = AI2 19= 19= 2 = AI2
PIDILAHTO  [PID1LAHTO
1201 [VAKIONOP VALINTA]9 = DI3,4 10=bp4,5 9=DI34 |5=DI5 0 =El 9=DI13,4 (0=EI 4 = DI4
KAYTOSSA KAYTOSSA
1304 [MINIMI AI2 0,0% 0,0% 0,0% 0,0% 20,0% 20,0% 20,0% 20,0%
1401 |RELELAHTO 1 1=VAMIS [1 =VALMIS |1 =VALMIS |1 =VALMIS |1 =VALMIS |1 =VALMIS [2 = KAYNTIIN |1 = VALMIS
1402 |RELELAHTO 2 2 = KAYNTIIN |2 = KAYNTIIN |2 = 2 = 2 = 2 = 3=VIKA(-1) |2 = KAYNTIIN
KAYNTIIN KAYNTIIN KAYNTIIN KAYNTIIN
1403 [RELELAHTO 3 3=VIKA(-1) [3=VIKA(-1) [3=VIKA(-1) [3=VIKA(-1) [3=VIKA(-1) [3=VIKA(-1) [31=PFC 3 = VIKA(-1)
1501 |A01 SISALTO 103 =0103 |102 =0102 [102 =0102 102 =0102|102 = 0102 {102 = 0102 [103 =0103 [102 = 0102
LAHTOTAAJUUS|NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS LAHTOTAAJUUS [NOPEUS
1507 |AO2 SISALTO 104 = VIRTA |104 = VIRTA {104 = VIRTA|104 = VIRTA[104 = VIRTA|104 = VIRTA 1301= 104 = VIRTA
PID
OLOARVO
1510 [MINIMI AO2 0,0 mA 0,0 mA 0,0 mA 0,0 mA 0,0 mA 0,0 mA 4,0 mA 0,0 mA
1601 [KAYNNINESTO 0 =El 0 =El 6 = DI6 6 = DI6 4 =DI14 5 = DI5 2 =DI2 6 = DI6
KAYTOSSA  |[KAYTOSSA
2201 [KIIHD/HID AIKA 5 = DI5 0=el  [5=DI5 0=er  |0=el  0=El  [0=E 5 = DI5
KAYTOSSA KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA
3201 [VALVONTA 1 103 =0103 (102 =0102 {102 = 0102|102 = 0102|102 = 0102 {102 = 0102 {103 =0103 ({102 = 0102
LAHTOTAAJUUS|NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS LAHTOTAAJUUS [NOPEUS
3401 [SIGNALT PARAM (103 =0103 |102 = 0102 {102 = 0102 (102 =0102|102 = 0102|102 = 0102 [103 =0103 [102 = 0102
LAHTOTAAJUUS|NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS NOPEUS LAHTOTAAJUUS [NOPEUS
4001 [VAHVISTUS 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 2,5 1,0
4002 |INTEGROINTIAIKA (60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 3,0 s 60,0 s
4101 VAHVISTUS 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 2,5 1,0
4102 INTEGROINTIAIKA 60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 60,0 s 3,0s 60,0 s
8123 [PFC KAYTOSSA |0 = EI 0 =El 0 =El 0 =El 0 =El 0 =El 1=PAALLA [0 =EI
KAYTOSSA  |KAYTOSSA  |[KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA |KAYTOSSA KAYTOSSA
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Taydellinen parametriluettelo

Seuraavassa taulukossa on lueteltu kaikki parametrit. Taulukossa kaytetaan
seuraavia lyhenteita:

+ S =Parametreja voidaan muuttaa vain silloin, kun taajuusmuuttaja on pysahtynyt.

+ Kaytt. = Tila, johon voidaan kirjoittaa halutut parametriarvot.

Jotkut arvot riippuvat taajuusmuuttajan tyypista (taulukossa merkinta
“-01:” = Asennus ja osat ovat IEC-asennuksen mukaiset ja IEC-yhteensopivat

“-U1:” = Asennus ja osat ovat US-asennuksen mukaiset ja NEMA-yhteensopivat
Viittaa taajuusmuuttajan tyyppikoodiin, esim. ACS550-01-08A8-4.

Koodi |Nimi |Alue |Asett.tarkkuus |0Ietusarvo |K5yttéijé |S
Ryhmé& 99: KAYTTOONOTTOTIEDOT
9901 KIELI 0...16/0...3 1 0 (ENGLISH)
9902 SOVELLUSMAKRO  [-3...8, 31 1 1 (VAKIO-OHJAUS) 4
9904 MOOTT. 1 = VEKTORI:NOP., 2 = VEKTORI:MOM., 1 3 (SKALAAR:TAAJ.) 4
OHJAUSTAPA 3 = SKALAAR:TAAJ.
9905 MOOTT.NIM.JANN.  -01-yyyy-2: 115...345V / 1V -01-yyyy-2: 230 V / v
-U1-yyyy-2: 115...345 V -U1-yyyy-2: 230 V
-01-yyyy-4: 200...600 V / -01:-yyyy-4 400 V /
-U1-yyyy-4: 230...690 V -U1-yyyy-4: 460 V
-U1-yyyy-6: 288...862 V -U1-yyyy-6: 575V
9906  MOOTT.NIM.VIRTA (0,2 - Ippq ... 2,0 - Iopg 0,1A 1,0 - Iopg v
9907 MOOTT.NIM.TAAJ.  [10,0...500,0 Hz 0,1 Hz -01: 50.0 Hz / v
-U1: 60,0 Hz
9908  [MOOTT.NIM.NOP. 50...30000 rpm 1 rpm Koosta riippuva v
9909  [MOOTT.NIM.TEHO  [0,2...3,0 - Ppq -01: 0,1 kW / 1,0 - Ppg v
-U1: 0,1 hv
9910 ID-AJO 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS) v
9915  [MOTOR COSPHI 0 = IDENTIFIOIDA, 0,01...0,97 0.01 0 (IDENTIFIOIDA) v
Ryhma 01: KAYTTOTIEDOT
0101 NOPEUS & SUUNTA |-30000...30000 rpm 1 rpm -
0102 NOPEUS 0...30000 rpm 1 rpm -
0103  [LAHTOTAAJUUS 0,0...500,0 Hz 0,1 Hz -
0104  |VIRTA 0,0...2,0 - Iopg 0,1A -
0105  [MOMENTTI -200,0...200,0 % 0,1 % -
0106  [TEHO -2,0...2,0 - Ppg 0,1 kW -
0107  |DC JANNITE 0...2,5 - Vygn 1V -
0109  [LAHTOJANNITE 0...2,0 - Vgn 1V -
0110 KAYTON LAMPOTILA (0,0...150,0 °C 0,1°C -
0111 ULKOINEN OHJE 1 |0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |
0112 ULKOINEN OHJE 2 |0,0...100,0 % (0,0...600,0 % momentille) (0,1 % -
0113 OHJAUSPAIKKA 0 = PANEELI OHJ., 1 = ULK1, 2 = ULK2 1 -
0114 KAYNTIAIKA (R) 0...9999 h 1h -
0115 KWH LASKURI 0...65535 kWh 1 kWh -
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Koodi |[Nimi Alue /Asett.tarkkuus (Oletusarvo Kayttaja (S
0116 SOV.ULOSTULO 0,0...100,0 % (0,0...600,0 % momentille) |0,1 % -
0118 DI 1-3 TILA 000...111 (0...7 desimaalia) 1 -
0119 DI 4-6 TILA 000...111 (0...7 desimaalia) 1 -
0120 |al1 0,0...100,0 % 0,1 % -
0121 Al 2 0,0...100,0 % 0,1 % -
0122 RO 1-3 TILA 000...111 (0...7 desimaalia) 1 -
0123 RO 4-6 TILA 000...111 (0...7 desimaalia) 1 -
0124 A0 1 0,0...20,0 mA 0,1 mA -
0125 |A02 0,0...20,0 mA 0,1 mA -
0126 PID 1 LAHTO -1000,0...1000,0 % 0,1 % -
0127 PID 2 LAHTO -100,0...100,0 % 0,1 % -
0128  |PID 1 OHJEARVO  |Yksikko ja skaala maaritelldan - -
parametreilla 4006/4106 ja 4007/4107
0129 PID 2 OHJEARVO Yksikkd ja skaala maaritellaan -
parametreilla 4206 ja 4207
0130 PID 1 OLOARVO Yksikko ja skaala maaritelladn - -
parametreilla 4006/4106 ja 4007/4107
0131 PID 2 OLOARVO Yksikko ja skaala maaritelladn - -
parametreilla 4206 ja 4207
0132 PID 1 EROARVO Yksikko ja skaala maaritellaan - -
parametreilla 4006/4106 ja 4007/4107
0133  |PID 2 EROARVO Yksikko ja skaala maaritellaan - -
parametreilla 4206 ja 4207
0134 KOMM RO SANA 0...65535 1 -
0135 KOMM ARVO 1 -32768...+32767 1 -
0136 KOMM ARVO 2 -32768...+32767 1 -
0137 PROSESSI MUUT.1 |- 1
0138 PROSESSI MUUT.2 |- 1
0139 PROSESSI MUUT.3 |- 1
0140 KAYNTIAIKA 0,00...499,99 kh 0,01 kh -
0141 MWH LASKURI 0...65535 MWh 1 MWh -
0142 KIERROSLUKU LASK [0...65 535 Mrev 1 Mrev -
0143 PAALLAAIKA YL 0...65535 paivaa 1 paiva -
0144 PAALLAAIKA AL 00:00:00...23:59:58 1=2s -
0145 MOOTTORIN Par. 3501 = 1...3: -10...200 °C 1 -
LAMPOTILA Par. 3501 = 4: 0...5000 ohm
Par. 3501 =5...6: 0...1
0146 MEK KULMA 0...32768 1 -
0147 MEK KIERR -32768 ...+32767 1 -
0148 Z PLS HAVAITTU 0 = EI HAVAITTU, 1 = HAVAITTU 1 -
0150 OHJ K LAMPOTILA  [-20,0...150,0 °C 1.0°C -
0153 MOT THERM STRESS (0,0...100,0 % 0,1 % -
0158 PID KOMM ARVO 1 |-32768 ...+32767 1 -
0159 PID KOMM ARVO 2  |-32768 ...+32767 1 -
0174 SAASTO KWH 0,0...999,9 kWh 0,1 kWh -
0175 SAASTO KWH 0...65535 MWh 1 MWh -
0176 SAASTO EURO 1 (0,0...999,9 0,1 -
0177 SAASTO EURO 2 |0...65535 1 -
0178 SAASTO CO2 0,0...6553,5 tn 0,1tn -
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Koodi |Nimi |Alue Asett.tarkkuus [Oletusarvo |K5ytt5jéi |S
Ryhma 03: FB OLOARVOT
0301 FB CMD SANA 1 - - -
0302  |FB CMD SANA 2 - - -
0303  |FB STS SANA 1 - - -
0304 FB STS SANA 2 - 1 -
0305  |VIKASANA 1 - 1 -
0306  |VIKASANA 2 - 1 -
0307  |VIKASANA 3 - 1 -
0308  |HALYTYSSANA 1 - 1 -
0309  [HALYTYSSANA 2 - 1 -
Ryhma 04: VIKAHISTORIA
0401 VIIMEISIN VIKA Vikakoodit (paneelinaytot teksting) 1 0
0402  |VIKA-AIKA 1 Paivays pp.kk.vv / paallaoloaika paivina |1 paiva 0
0403 VIKA-AIKA 2 Aika tt.mm.ss 2s 0
0404  |VIKAT.NOPEUS -32768...+32767 1 rpm 0
0405  |VIKAT.TAAJUUS -3276,8...+3276,7 0,1 Hz 0
0406  [VIKAT.JANNITE 0,0...6553,5 0,1V 0
0407 VIKAT.VIRTA 0,0...6553,5 0,1A 0
0408 VIKAT.MOMENTTI -3276,8...+3276,7 0,1 % 0
0409  |VIKATILA 0000...FFFF hex 1 0
0410  |VIKAT. DI1-3 000...111 (0...7 desimaalia) 1 0
0411 VIKAT. DI4-6 000...111 (0...7 desimaalia) 1 0
0412 EDELLINEN VIKA 1 |Kuten parametri 0401 1 0
0413  |[EDELLINEN VIKA 2  [Kuten parametri 0401 1 0
Ryhma 10: KAY/SEIS/SUUNTA
1001 ULK1 KASKYT 0...14 1 2 (D11,2) v
1002 ULK2 KASKYT 0...14 1 0 (EI KAYTOSSA) v
1003 SUUNTA 1 = ETEEN, 2 = TAAKSE, 3 = PYYNNOSTA 1 3 (PYYNNOSTA) v
1004  |JOG-VALINTA -6...6 1 0 (EI KAYTOSSA) v
Ryhma 11: OHJEARV.VALINTA
1101 PANEELIOHJE 1 = 0HJ1(Hz/rpm), 2 = OHJ2(%) 1 1 [oHJ1(Hz/rpm)]
1102 ULK1/ULK2 VAL -6...12 1 0 (ULKOINEN 1) v
1103 OHJE1 VALINTA 0...17, 20...21 1 1 (A1) v
1104 OHJET MIN 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm (0,0Hz/0rpm
1105 OHJE1 MAX 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm [-01: 50,0 (52,0) Hz /
1500 rpm
-U1: 60,0 (62,0) Hz /
1800 rpm
1106 OHJE2 VALINTA 0...17,19...21 1 2 (AI12) v
1107 OHJE2 MIN 0,0...100,0 % (0,0...600,0 % momentille) (0,1 % 0,0 %
1108 OHJE2 MAX 0,0...100,0 % (0,0...600,0 % momentille) |0,1 % 100,0 %
Ryhma 12: VAKIONOPEUDET
1201 VAKIONOP VALINTA |-14 ...19 1 9 (D13,4) 4
1202 \VAKIONOPEUS 1 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm [-01: 5,0 Hz /300 rpm
-U1: 6,0 Hz / 360 rpm
1203 \VAKIONOPEUS 2 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm [-01: 10,0 Hz /600 rpm
-U1: 12,0 Hz/ 720 rpm
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Koodi [Nimi Alue /Asett.tarkkuus (Oletusarvo Kayttdja
1204  |VAKIONOPEUS 3 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1 Hz/1rpm [-01: 15,0 Hz/ 900 rpm

-U1: 18,0 Hz/ 1080

rpm

1205  |VAKIONOPEUS 4 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |-01: 20,0 Hz/ 1200 rpm
-U1: 24,0 Hz / 1440
rom

1206  |VAKIONOPEUS 5 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1 Hz/1rpm [-01: 25,0 Hz/ 1500 rpm
-U1: 30,0 Hz/ 1800
rom

1207 'VAKIONOPEUS 6 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |-01:40,0 Hz/ 2400 rpm
-U1: 48,0 Hz / 2880
rom

1208 'VAKIONOPEUS 7 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |-01: 50,0 Hz/ 3000 rpm
-U1: 60,0 Hz / 3600
rpm

1209  |AJASTINTILAVAL |1 = ULK/VN1/2/3, 2 = vN1/2/3/4 1 2 (VN1/2/3/4)

Ryhma 13: ANALOGIATULOT

1301 MINIMI Al1 0,0...100,0 % 0,1 % 0,0 %

1302 MAKSIMI Al 0,0...100,0 % 0,1 % 100,0 %

1303  |AI1 SUODATUS 0,0...100 s 0,1s 0,1s

1304 MINIMI AI2 0,0...100,0 % 0,1 % 0,0 %

1305 MAKSIMI A2 0,0...100,0 % 0,1 % 100,0 %

1306  |AI2 SUODATUS 0,0...100 s 0,1s 0,1s

Ryhmi 14: RELELAHDOT

1401 RELELAHTO 1 0...44, 46, 47, 52 1 1 (VALMIS)

1402 RELELAHTO 2 0...44, 46, 47, 52 1 2 (KAY)

1403  |RELELAHTO 3 0...44, 46, 47, 52 1 3 [VIKA(-1)]

1404 RO 1 VETOVIIVE 0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

1405 RO 1 PAASTOVIIVE |0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

1406 RO 2 VETOVIIVE 0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

1407 RO 2 PAASTOVIIVE |0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

1408 RO 3 VETOVIIVE 0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

1409 RO 3 PAASTOVIIVE |0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

1410  |RELELAHTO 4 0...44, 46, 47, 52 1 0 (EI KAYTOSSA)

1411 RELELAHTO 5 0...44, 46, 47, 52 1 0 (EI KAYTOSSA)

1412 RELELAHTO 6 0...44, 46, 47, 52 1 0 (EI KAYTOSSA)

1413 RO 4 VETOVIIVE 0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

1414 RO 4 PAASTOVIIVE |0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

1415 RO 5 VETOVIIVE 0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

1416 RO 5 PAASTOVIIVE |0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

1417 RO 6 VETOVIIVE 0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

1418 RO 6 PAASTOVIIVE |0,0...3600,0 s 0,1s 0,0s

Ryhma 15: ANALOGIALAHDOT

1501 AO1 SISALTO 99...178 1 103 (parametri 0103
LAHTOTAAJUUS)

1502  |AO1 SISALTOMIN |- - Maaraytyy parametrilla
1501 valitun signaalin
mukaan

1503  |AO1 SISALTO MAX | - Maaraytyy parametrilla

1501 valitun signaalin
mukaan
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Koodi |Nimi Alue Asett.tarkkuus |Oletusarvo Kayttaja |S
1504 MINIMI AO1 0,0...20,0 mA 0,1 mA 0,0 mA
1505  [MAKSIMI AO1 0,0...20,0 mA 0,1 mA 20,0 mA
1506  |AO1 SUODATUS 0,0...10,0 s 0,1s 0,1s
1507  |AO2 SISALTO 99...178 1 104 (parametri 0104
VIRTA)
1508 |AO2 SISALTO MIN | - Maaraytyy parametrilla
1507 valitun signaalin
mukaan
1509  |AO2 SISALTO MAX |- - Maaraytyy parametrilla
1507 valitun signaalin
mukaan
1510  [MINIMI AO2 0,0...20,0 mA 0,1 mA 0,0 mA
1511 MAKSIMI AO2 0,0...20,0 mA 0,1 mA 20,0 mA
1512  |AO2 SUODATUS 0,0...10,0 s 0,1s 0,1s
Ryhma 16: SYSTEEMIOHJAUS
1601 KAYNNINESTO -6...7 1 0 (EI KAYTOSSA) v
1602  |PARAMETRILUKKO [0 = LUKITTU, 1 = AVOIN, 2 = EI TALLET. 1 1 (AVOIN)
1603  [SALASANA 0...65535 1 0
1604  |VIANKUITTAUS -6...8 1 0 (PANEELI)
1605 KAYTT. PAR VAIHTO |-6...6 1 0 (EI KAYTOSSA)
1606 PAIKALLISLUKKO -6...8 1 0 (EI KAYTOSSA)
1607 PARAM TALLENNUS |0 = VALMIS, 1 = TALLETA... 1 0 (VALMIS)
1608  |KAYNN.ESTO 1 -6...7 1 0 (EI KAYTOSSA) v
1609  |KAYNN.ESTO 2 -6...7 1 0 (EI KAYTOSSA) v
1610  |NAYTA HALYT. 0 =El, 1 = KYLLA 1 0 (EI)
1611 PAR NAYTTO 0 = OLETUSARVO, 1 = FLASHDROP 1 0 (OLETUSARVO)
Ryhma 20: RAJAT
2001 MINIMINOPEUS -30000...30000 rpm 1rpm 0 rpm v
2002 ENIMMAISNOPEUS  (0...30000 rpm 1 rpm -01: 1500 rpm / v
-U1: 1800 rpm
2003  |MAKSIMI VIRTA 0... 1,8 - Iopg 0,1A 1,8 - g v
2005  [YLIJANNITESAATO |0 = POIS, 1 = PAALLA 1 1 (PAALLA)
2006  |ALIJANNITESAATO |0 = POIS, 1 = PAALLA(AIKA), 1 1 [PAALLA(AIKA)]
2 = PAALLA
2007 MINIMITAAJUUS -500,0...500,0 Hz 0,1 Hz 0,0 Hz v
2008 MAKSIMITAAJUUS  (0,0...500,0 Hz 0,1 Hz -01: 50,0 (52,0) Hz / 4
-U1: 60,0 (62,0) Hz
2013 MIN MOMENTIN VAL |-6...7 1 0 (MIN MOMENT 1)
2014 MAX MOMENTIN VAL |-6...7 1 0 (MAX MOMENT 1)
2015  [MIN MOMENTTI 1 -600,0...0,0 % 0,1 % -300,0 %
2016  [MIN MOMENTTI 2 -600,0...0,0 % 0,1 % -300,0 %
2017  |MAX MOMENTTI 1 |0,0...600,0 % 0,1 % 300,0 %
2018  |MAX MOMENTTI2 |0,0...600,0 % 0,1 % 300,0 %
Ryhma 21: KAY/SEIS
2101 KAYNNISTYSTAPA  |Vektorisaadot: 1, 2, 8 1 8 (RAMPPI) v
Skalaarisaatotila: 1...5, 8
2102 PYSAYTYSTAPA 1 = VAPAASTI, 2 = HIDASTAEN 1 1 (VAPAASTI)
2103  |DC MAGN.AIKA 0,00...10,00 s 0,01s 0,30 s
2104 DC-PITO 0 = EI KAYTOSSA, 1 = DC PITO, 2 =DC 1 0 (EI KAYTOSSA) 4
JARRUTUS
2105 DC-PITO NOPEUS  |0...360 rpm 1 rpm 5 rpm
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Koodi [Nimi Alue /Asett.tarkkuus (Oletusarvo Kayttdja
2106 DC PITO VIRTA 0...100 % 1% 30 %
2107  |pC JARRUTUSAIKA [0,0...250,0 s 0,1s 0,0s
2108  |[VAH.KAYNN.ESTO [0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
2109  |HATASEIS VAL -6...6 1 0 (EI KAYTOSSA)
2110 MOM.MAX.VIRTA 15...300 % 1% 100 %
2112 NOLLANOP.VIIVE 0,0 = EI KAYTOSSA, 0,1...60,0 s 0,1s 0,0 s (El KAYTOSSA)
2113 KAYNNISTYSVIIVE ~ 0,00...60,00 s 0,01s 0,00 s
Ryhma 22: KIIHD./HIDASTUS
2201 KIIHD/HID AIKA -6...7 1 5 (DI5)
2202  |[KIHDYTYSAIKA 1 0,0...1800,0 s 0,1s 5,0s
2203 HIDASTUSAIKA 1 0,0...1800,0 s 0,1s 50s
2204 RAMPIN MUOTO 1 |0,0 = LINEAARINEN, 0,1...1000,0 s 0,1s 0,0 s
2205 KIIHDYTYSAIKA 2 0,0...1800,0 s 0,1s 60,0 s
2206  [HIDASTUSAIKA 2 0,0...1800,0 s 0,1s 60,0 s
2207  |RAMPIN MUOTO 2  |0,0 = LINEAARINEN, 0,1...1000,0 s 0,1s 0,0s
2208  |HATASEIS HID.AKK  |0,0...1800,0 s 0,1s 10s
2209 RAMPIN PAKOTUS O |-6...7 1 0 (EI KAYTOSSA)
Ryhmaé 23: NOPEUSSAATO
2301 VAHVISTUS 0,00...200,00 0,01 5,00
2302  |INTEGROINTIAIKA  |0,00...600,00 s 0,01s 0,50 s
2303 DERIVOINTIAIKA 0...10000 ms 1ms 0 ms
2304  |KIIHT.KOMPEN. 0,00...600,00 s 0,01s 0,00 s
2305  |AUTOM.VIRITYS 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
Ryhmaé 24: MOMENTTISAATO
2401 RAMP AIKA YLOS 0,00...120,00 s 0,01s 0,00 s
2402  |RAMP AIKA ALAS 0,00...120,00 s 0,01s 0,00 s
Ryhma 25: KRIITT. NOPEUDET
2501 KRIIT NOP VAL 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
2502  [KRIIT NOP 1 MIN 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |0,0Hz/0 rpm
2503  [KRIT NOP 1 MAX  [0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |0,0 Hz/0 rpm
2504 KRIIT NOP 2 MIN 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |0,0Hz/0rpm
2505 KRIIT NOP 2 MAX 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |0,0Hz/0rpm
2506 KRIIT NOP 3 MIN 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |0,0Hz/0rpm
2507  |KRIT NOP 3 MAX  [0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |0,0 Hz/0 rpm
Ryhma 26: MOOTTORIOHJAUS
2601 VUON OPTIMOINTI |0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
2602  |VUOJARRUTUS 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
2603 IR-KOMP JANNITE  |0,0...100,0 V 0,1V Riippuu koosta
2604  |IR-KOMP TAAJUUS [0...100 % 1% 80 %
2605 U/F SUHDE 1 = LINEAARINEN, 2 = NELIOLLINEN 1 1 (LINEAARINEN)
2606 KYTKENTATAAJUUS (1, 2,4, 8,12 kHz - 4 kHz
2607 KYTK.TAAJ OHJ 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 1 (PAALLA)
2608  [JATTAMAN KOMP. |0...200 % 1% 0 %
2609  [MOT. AANEN VAIMEN [0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
2619  |DC STABLISAATT. [0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
Ryhma 29: HUOLTOLASKURIT
2901 JAAHD. PUH. 0,0...6553,5 kh; 0,0 asettaa pois paaltd |0,1 kh 0.0 kh

LASKURI
2902  |JAAHD.PUH.OLO 0,0...6 553,5 kh 0,1 kh 0,0 kh
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Koodi |Nimi Alue Asett.tarkkuus |Oletusarvo Kayttaja |S
2903  |KIERROSLUKU LASK [0...65 535 Mrev, 0 asettaa pois paalta 1 Mrev 0 Mrev
2904 KIERROSLUKU OLO (0...65 535 Mrev 1 Mrev 0 Mrev
2905  |KAYNTIAIKA LASK  |0,0...6 553,5 kh; 0,0 asettaa pois paaltéd [0,1 kh 0,0 kh
2906  |KAYNTIAIKA OLO 0,0...6 553,5 kh 0,1 kh 0,0 kh
2907  [KAYT.MWh LAsk |0,0...6 553,5 MWh, 0,0 asettaa pois 0,1 MWh 0,0 MWh
paalta
2908  |KAYT.MWh oLO 0,0...6 553,5 MWh 0,1 MWh 0,0 MWh
Ryhma 30: VIKAFUNKTIOT
3001 IAIKMIN FUNKTIO 0...3 1 0 (EI KAYTOSSA)
3002 PANEELI KOM VIKA |1...3 1 1 (VIKA)
3003 |[ULKOINEN VIKA1  |-6...6 1 0 (EI KAYTOSSA)
3004  |ULKOINEN VIKA2  |-6...6 1 0 (EI KAYTOSSA)
3005  [MOOTT.LAMP.VALV |0 = EI KAYTOSSA, 1 = VIKA, 2 = VAROITUS |1 1 (VIKA)
3006  [MOOTT.LAMPOAIKAV [256...9999 s 1s 500 s
3007  [MOOT KUORMITETT. [50...150 % 1% 100 %
3008  [TYHJAKAYN.KUORMA25...150 % 1% 70 %
3009  [RAJATAAJUUS 1...250 Hz 1Hz 35 Hz
3010  [MOOTT.JUMISUOJA |0 = EI KAYTOSSA, 1 = VIKA, 2 = VAROITUS |1 0 (EI KAYTOSSA)
3011 JUMITAAJUUS 0,5...50,0 Hz 0,1 Hz 20,0 Hz
3012  JUMIAIKA 10...400 s 1s 20 s
3017  |[MAASULKU 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 1 (PAALLA) 4
3018 KOMM MOD VIKA 0 = EI KAYTOSSA, 1 = VIKA, 2 = VAKIONOP 7, (1 0 (EI KAYTOSSA)
3 = VANHA NOPEUS
3019  [KOMM VIKA-AIKA 0,0...600,0 s 0,1s 3,0s
3021 A1 VIKARAJA 0,0...100,0 % 0,1 % 0,0 %
3022  |AI2 VIKARAJA 0,0...100,0 % 0,1 % 0,0 %
3023  [KAAPELOINTIVIKA [0 = POIS, 1 = PAALLA 1 1 (PAALLA) v
3024 OHJ K LAMP VIKA |0 = POIS, 1 = PAALLA 1 1 (PAALLA)
Ryhma 31: AUT. VIAN KUITT.
3101 YRITYSTEN LKM 0...5 1 0
3102  |[YRITYSAIKA 1,0...600,0 s 0,1s 30,0 s
3103  |VIIVEAIKA 0,0...120,0 s 0,1s 0,0s
3104  [YLIVIRTA 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
3105  |YLIJANNITE 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
3106  |ALIJANNITE 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
3107 AI<MINIMI 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
3108  |ULKOINEN VIKA 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)

Ryhmaé 32: VALVONNAT

3201 \VALVONTA 1 100 = EI KAYTOSSA, 101...178 1 103 (parametri 0103
LAHTOTAAJUUS)

3202 VALV 1 ALARAJA - - Maaraytyy parametrilla
3201 valitun signaalin
mukaan

3203  |VALV 1 YLARAJA - - Maaraytyy parametrilla
3201 valitun signaalin
mukaan

3204  [VALVONTA 2 100 = EI KAYTOSSA, 101...178 1 104 (parametri 0104
VIRTA)

3205 VALV 2 ALARAJA - - Maaraytyy parametrilla

3204 valitun signaalin
mukaan
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3206  |VALV 2 YLARAJA - - Maaraytyy parametrilla

3204 valitun signaalin

mukaan
3207  [VALVONTA 3 100 = EI KAYTOSSA, 101...178 1 105 (parametri 0105

MOMENTTI)
3208  |VALV 3 ALARAJA - - Maaraytyy parametrilla

3207 valitun signaalin

mukaan
3209 VALV 3 YLARAJA - - Maaraytyy parametrilla

3207 valitun signaalin
mukaan

Ryhma 33: TIEDOTUKSET

3301 OHJELMA 0000...FFFF hex 1 Ohjelmaversio
3302 LATAUSPAK VERSIO [0000...FFFF hex 1 Tyypista riippuva
3303 KOESTUSPAIVA VV.VV 0,01 -

3304  |NIMELLISARVOT - - Tyypisté riippuva
3305 PARAMETRITAULU  [0000...FFFF hex 1 Tyypista riippuva

Ryhm3 34: PANEELINAYTTO

3401

SIGNAL1 PARAM

100 = EI KAYTOSSA, 101...178

103 (parametri 0103
LAHTOTAAJUUS)

3402

SIGNAL 1 MINIMI

Maaraytyy parametrilla
3401 valitun signaalin
mukaan

3403

SIGNAL 1 MAKSIMI

Maaraytyy parametrilla
3401 valitun signaalin
mukaan

3404

NAYTTO 1 MUOTO

9 (SUORA NAYTTO)

3405

NAYTTO 1 YKSIKKO

0...127

Maaraytyy parametrilla
3401 valitun signaalin
mukaan

3406

NAYTTO 1 MINIMI

Maaraytyy parametrilla
3401 valitun signaalin
mukaan

3407

NAYTTO 1 MAKSIMI

Maaraytyy parametrilla
3401 valitun signaalin
mukaan

3408

SIGNAL 2 PARAM

100 = EI KAYTOSSA, 101...178

104 (parametri 0104
VIRTA)

3409

SIGNAL 2 MINIMI

Maaraytyy parametrilla
3408 valitun signaalin
mukaan

3410

SIGNAL 2 MAKSIMI

Maaraytyy parametrilla
3408 valitun signaalin
mukaan

3411

NAYTTO 2 MUOTO

o
©

9 (SUORA NAYTTO)

3412

NAYTTO 2 YKSIKKO

0...127

Maaraytyy parametrilla
3408 valitun signaalin
mukaan

3413

NAYTTO 2 MINIMI

Maaraytyy parametrilla
3408 valitun signaalin
mukaan

3414

NAYTTO 2 MAKSIMI

Maaraytyy parametrilla
3408 valitun signaalin
mukaan
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3415  [SIGNAL 3 PARAM 100 = EI KAYTOSSA, 101...178 1 105 (parametri 0105

MOMENTTI)

3416  [SIGNAL 3 MINIMI - - Maaraytyy parametrilla
3415 valitun signaalin
mukaan

3417 SIGNAL 3 MAKSIMI |- - Maaraytyy parametrilla
3415 valitun signaalin
mukaan

3418 NAYTTO 3 MUuoTO  [0...9 1 9 (SUORA NAYTTO)

3419  INAYTTO 3 YKSIKKO (0...127 1 Maaraytyy parametrilla
3415 valitun signaalin
mukaan

3420 NAYTTO 3 MINIMI - - Maaraytyy parametrilla
3415 valitun signaalin
mukaan

3421 NAYTTO 3 MAKSIMI |- - Maaraytyy parametrilla
3415 valitun signaalin
mukaan

Ryhmé 35: MOOTTORIN LAMPOTILA

3501 IANTURIN TYYPPI 0...6 1 0 (EI KAYTOSSA)

3502  [TULON VALINTA 1...8 1 1 (A1)

3503  [HALYTYSRAJA Par. 3501 =1...3: -10...200 °C 1 110 °C /1500 ohm / 0

Par. 3501 = 4: 0...5000 ohm
Par. 3501 =5...6: 0...1
3504  |VIKARAJA Par. 3501 =1...3: -10...200 °C 1 130 °C /4000 ohm /0
Par. 3501 = 4: 0...5000 ohm
Par. 3501 =5...6: 0...1

Ryhma 36: AJASTINTOIMINNOT

3601 AJASTIMIEN KAYNN  |-6...7 1 0 (EI KAYTOSSA)

3602  [KAYNN.AIKA 1 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3603  [PYSAYTYSAIKA 1 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3604 KAYNN.PAIVA 1 1.7 1 1 (MAANANTAI)

3605 PYSAYTYSPAIVA1 [1...7 1 1 (MAANANTAI)

3606  [KAYNN.AIKA 2 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3607  [PYSAYTYSAIKA 2  |00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3608  [KAYNN.PAIVA 2 1.7 1 1 (MAANANTALI)

3609 PYSAYTYSPAIVA2 [1...7 1 1 (MAANANTAI)

3610  [KAYNN.AIKA 3 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3611 PYSAYTYSAIKA 3 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3612  [KAYNN.PAIVA 3 1.7 1 1 (MAANANTALI)

3613  |PYSAYTYSPAIVA3 [1...7 1 1 (MAANANTALI)

3614  [KAYNN.AIKA 4 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3615  |PYSAYTYSAIKA 4 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3616 KAYNN.PAIVA 4 1.7 1 1 (MAANANTAI)

3617 PYSAYTYSPAIVA4 |1...7 1 1 (MAANANTAI)

3622  [TEHOSTETTU KAYTT |-6...6 1 0 (EI KAYTOSSA)

3623  [TEHOSTETTU AIKA  |00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3626  |AJASTINTOIMINTO 1 (0...31 1 0 (EI KAYTOSSA)

.4

3629

Ryhma 37: KAYT.KUORM.KAYRA

3701

KUORM KAYR MooDI|0...3

1

|0 (EI KAYTOSSA)

Parametrit
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3702 KUORM KAYR FUNKT |1 = VIKA, 2 = VAROITUS 1 1 (VIKA)

3703 KUORM KAYR AIKA [10...400 s 1s 20 s

3704 KUORM TAAJUUS 1 |0...500 Hz 1 Hz 5 Hz

3705 KUORM MOM ALA 1 |0...600 % 1% 10 %

3706 KUORM MOM YLA 1 |0...600 % 1% 300 %

3707 KUORM TAAJUUS 2 |0...500 Hz 1Hz 25 Hz

3708 KUORM MOM ALA 2 |0...600 % 1% 15%

3709 KUORM MOM YLA 2 |0...600 % 1% 300 %

3710 KUORM TAAJUUS 3 |0...500 Hz 1 Hz 43 Hz

3711 KUORM MOM ALA 3 |0...600 % 1% 25%

3712 KUORM MOM YLA 3 [0...600 % 1% 300 %

3713 KUORM TAAJUUS 4 |0...500 Hz 1Hz 50 Hz

3714 KUORM MOM ALA 4 |0...600 % 1% 30 %

3715 KUORM MOM YLA 4 |0...600 % 1% 300 %

3716 KUORM TAAJUUS 5 |0...500 Hz 1 Hz 500 Hz

3717 KUORM MOM ALA 5 |0...600 % 1% 30 %

3718 KUORM MOM YLA 5 |0...600 % 1% 300 %

Ryhma 40: PID SAATO 1

4001 VAHVISTUS 0,1...100,0 0,1 1,0

4002 INTEGROINTIAIKA 0,0 = EI KAYTOSSA, 0,1...3600,0 s 0,1s 60,0 s

4003 DERIVOINTIAIKA 0,0...100 s 0,1s 0,0s

4004 DERIV.SUODATUS  [0,0...10,0 s 0,1s 10s

4005 EROARVON KAANTO (0 = El, 1 = KYLLA 1 0 (EI)

4006  |YKSIKKO 0...127 1 4 (%)

4007  |YKSIKON SKAALA  [0...4 1 1

4008 0 % ARVO Yksikko ja skaala maaritellaan - 0,0
parametreilla 4006 ja 4007

4009 100 % ARVO Yksikko ja skaala maaritellaan - 100,0
parametreilla 4006 ja 4007

4010  |OHJEARVON VALINT [0...2, 8...17, 19...20 1 1 (A1)

4011 SIS.OHJEARVO Yksikko ja skaala maaritellaan - 40,0
parametreilla 4006 ja 4007

4012 OHJEARVO MINIMI  -500,0...500,0 % 0,1 % 0,0 %

4013 OHJEARVO MAKSIMI -500,0...500,0 % 0,1 % 100,0 %

4014  |OLOARVON VALINT [1...13 1 1 (oLo1)

4015  |OLOARVON KERR. [0,000 = EI KAYTOSSA -32,768...32,767 0,001 0,000 (EI KAYTOSSA)

4016 oLO1 TULO 1.7 1 2 (AI2)

4017 OLO2 TULO 1.7 1 2 (AI2)

4018 OLO1 MINIMI -1000...1000 % 1% 0 %

4019 OLO1 MAKSIMI -1000...1000 % 1% 100 %

4020  |OLO2 MINIMI -1000...1000 % 1% 0 %

4021 OLO2 MAKSIMI -1000...1000 % 1% 100 %

4022 NUKKUMISTOIMINTO |-6...7 1 0 (EI KAYTOSSA)

4023 PID NUKK.TASO 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |0,0Hz/0 rpm

4024 PID NUKK.TASO 0,0...3600,0 s 0,1s 60,0 s

4025 HERAAMISTASO Yksikko ja skaala maaritellaan - 0,0
parametreilla 4006 ja 4007

4026 HERAAMISVIIVE 0,00...60,00 s 0,01s 0,50 s

4027  |PID 1 PARAMetRIT |-6...14 1 0 (ASETUKSET 1)
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Ryhma 41: PID SAATO 2
4101 VAHVISTUS 0,1...100,0 0,1 1,0
4102 INTEGROINTIAIKA  |0,0 = EI KAYTOSSA, 0,1...3600,0 s 0,1s 60,0 s
4103 DERIVOINTIAIKA 0,0...10,0 s 0,1s 0,0s
4104 DERIV.SUODATUS  [0,0...10,0 s 0,1s 10s
4105 EROARVON KAANTO |0 = EI, 1 = KYLLA 1 0 (EI)
4106 YKSIKKO 0...127 1 4 (%)
4107  |YKSIKON SKAALA  [0...4 1 1
4108 0 % ARVO 'Yksikkd ja skaala maaritellaan - 0,0
parametreilla 4106 ja 4107
4109 100 % ARVO Yksikko ja skaala maaritellaan - 100,0
parametreilla 4106 ja 4107
4110 OHJEARVON VALINT |0...2, 8...17, 19...20 1 1 (A1) 4
4111 SIS.OHJEARVO Yksikko ja skaala maaritellaan - 40,0
parametreilla 4106 ja 4107
4112 OHJEARVO MINIMI  |-500,0...500,0 % 0,1 % 0,0 %
4113 OHJEARVO MAKSIMI -500,0...500,0 % 0,1 % 100,0 %
4114 OLOARVON VALINT [1...13 1 1 (oLo1)
4115 OLOARVON KERR.  [0,000 = EI KAYTOSSA -32,768...32,767 0,001 0,000 (EI KAYTOSSA)
4116 oLO1 TULO 1.7 1 2 (AI12) 4
4117 OLO2 TULO 1.7 1 2 (AI12) 4
4118 OLO1 MINIMI -1000...1000 % 1% 0 %
4119 OLO1 MAKSIMI -1000...1000 % 1% 100 %
4120 OLO2 MINIMI -1000...1000 % 1% 0 %
4121 OLO2 MAKSIMI -1000...1000 % 1% 100 %
4122 NUKKUMISTOIMINTO |-6...7 1 0 (EI KAYTOSSA)
4123 PID NUKK.TASO 0,0...500,0 Hz / 0...30000 rpm 0,1Hz/1rpm |0,0Hz/0rpm
4124 PID NUKK.TASO 0,0...3600,0 s 0,1s 60,0 s
4125 HERAAMISTASO Yksikko ja skaala maaritellaan - 0,0
parametreilla 4106 ja 4107
4126 HERAAMISVIIVE 0,00...60,00 s 0,01s 0,50 s
Ryhma 42: ULK/ TRIM PID
4201 \VAHVISTUS 0,1...100,0 0,1 1,0
4202 INTEGROINTIAIKA 0,0 = EI KAYTOSSA, 0,1...3600,0 s 0,1s 60,0 s
4203 DERIVOINTIAIKA 0,0...10,0 s 0,1s 0,0s
4204 DERIV.SUODATUS  [0,0...10,0 s 0,1s 10s
4205  |[EROARVON KAANTO |0 = EI, 1 = KYLLA 1 0 (EI)
4206  |YKSIKKO 0...127 1 4 (%)
4207  |YKSIKON SKAALA  [0...4 1 1
4208 |0 % ARVO Yksikko ja skaala maaritellaan - 0,0
parametreilla 4206 ja 4207
4209 100 % ARVO 'Yksikko ja skaala maaritellaan - 100,0
parametreilla 4206 ja 4207
4210  |OHJEARVON VALINT [0...2, 8...17,19...20 1 1 (A1) v
4211 SIS.OHJEARVO 'Yksikkd ja skaala maaritellaan - 40,0
parametreilla 4206 ja 4207
4212 OHJEARVO MINIMI  -500,0...500,0 % 0,1 % 0,0 %
4213 OHJEARVO MAKSIMI -500,0...500,0 % 0,1 % 100,0 %
4214 OLOARVON VALINT (1...13 1 1 (oLo1)
4215 OLOARVON KERR. |0,000 = EI KAYTOSSA -32,768...32,767 0,001 0,000 (EI KAYTOSSA)
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4216  |oLO1 TULO 1.7 1 2 (A12) v
4217  |OLO2 TULO 1.7 1 2 (A12) v
4218  |oLOT MINIMI -1000...1000 % 1% 0 %
4219 OLO1 MAKSIMI -1000...1000 % 1% 100 %
4220 OLO2 MINIMI -1000...1000 % 1% 0 %
4221 OLO2 MAKSIMI -1000...1000 % 1% 100 %
4228 PID KAYNNISTYS -6...12 1 0 (EI KAYTOSSA)
4229 PID ALKUARVO 0,0...100,0 % 0,1 % 0,0 %
4230  |[TRIMMAUS 0 = EI KAYTOSSA, 1 = SUHTEELLINEN, 1 0 (EI KAYTOSSA)
3 = SUORA
4231 TRIMM.KERROIN -100,0...100,0 % 0,1 % 0,0 %
4232 KORJAUKSEN LAHDE |1 = PID20HJE, 2 = PID2LAHTO 1 1 (PID20HJE)
Ryhmi 45: ENERGIANSAASTO
4502 ENERGIA HINTA 0,00...655,35 0,01 0,00
4507  |CO2 MUUNNOS 0,0...10,0 tn/MWh 0,1 tn/MWh 0,5 tn/MWh
4508 PUMPPU TEHO 0,0...1000,0 % 0,1 % 100,0 %
4509 ENERGIA KUITTAUS |0 = VALMIS, 1 = KUITTAUS 1 0 (VALMIS)
Ryhma 50: PULSSIANTURI
5001 PULSSIEN LKM 50...16384 1 1024 v
5002  |ANTURI KAYTOSSA |0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS) v
5003  |PULSSIANT.VIKA 1 = VIKA, 2 = VAROITUS 1 1 (VIKA) v
5010 Z PLS KAYTOSSA 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS) v
5011 IASEMAN ASETUS 0 = POIS, 1 = PAALLA 1 0 (POIS)
Ryhma 51: ULKOINEN KOMMUNIKOINTIMODUULI
5101 FBA TYYPPI - - 0 (EI KAYTOSSA)
5102 ... [FB PAR 2...26 0...65535 1 0
5126
5127 FBA PAR VIRK. 0 = VALMIS, 1 = VIRKISTA 1 0 (VALMIS) v
5128 TIED CPI FW REV 0000...FFFF hex 1 0
5129 TIED ASETUS ID 0000...FFFF hex 1 0
5130  [TIED ASETUS REV  |0000...FFFF hex 1 0
5131 FBA TILA 0...6 1 0 (IDLE)
5132 FBA CPI FW REV 0000...FFFF hex 1 0
5133 FBA SOVEL FW REV (0000...FFFF hex 1 0
Ryhma 52: PANEELIKOMMUNIKOINTI
5201 IASEMANUMERO 1...247 1 1
5202  |VAYLAN NOPEUS 9,6, 19,2, 38,4, 57,6, 115,2 kbittid/s - 9,6 kbittia/s
5203  |PARITEETTI 0=8N1,1=8N2,2=8E1,3=801 |1 0(8N1)
5204  |OIKEITA SANOMIA  |0...65535 1 -
5205 PARITEETTIVIRH. 0...65535 1 -
5206 MUOTOVIRHEET 0...65535 1 -
5207 PUSKURIN YLITYS  |0...65535 1 -
5208  |CRC-VIRHEET 0...65535 1 -
Ryhma 53: EFB PROTOKOLLA
5301 EFB PROTOK.L ID  |0...0 x FFFF 1 0
5302 EFB ASEMANUMERO |0...65535 1 1 v
5303 EFB VAYLAN NOP. [1,2; 2,4; 4,8; 9,6; 19,2; 38,4; 57,6; 76,8 |- 9,6 kbittia/s
kbittia/s
5304 EFB PARITEETTI 0=8N1,1=8N2,2=8E1,3=801 0(8N1)
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5305 EFB OHJ PROFIILI |0 = ABB DRV LIM, 1 = DCU PROFILE, 1 0 (ABB DRV LIM)

2 = ABB DRV FULL

5306 EFB OIKEITA SAN.  |0...65535 1 0

5307 EFB CRC-VIRHEET [0...65535 1 0

5308 EFB UART-VIRHEET [0...65535 1 0

5309  [EFB TILA 0...7 1 0 (IDLE)

5310 EFB PAR 10 0...65535 1 0

5311 EFB PAR 11 0...65535 1 0

5312 EFB PAR 12 0...65535 1 0

5313 EFB PAR 13 0...65535 1 0

5314 EFB PAR 14 0...65535 1 0

5315 EFB PAR 15 0...65535 1 0

5316 EFB PAR 16 0...65535 1 0

5317 EFB PAR 17 0...65535 1 0

5318 EFB PAR 18 0...65535 1 0

5319 EFB PAR 19 0000...FFFF hex 1 0

5320 EFB PAR 20 0000...FFFF hex 1 0

Ryhma 64: KUORMITUSANALYYSI

6401 PVL SIGN. VAL. [100...178 1 103 (parametri 0103
LAHTOTAAJUUS)

6402 PVL SUOD. AIKA |0,0...120,0 s 0,1s 0,1s

6403 |LOGGERS -6...7 1 0 (EI KAYTOSSA)

KUITTAUS

6404  |AL2 SIGNAL 101...178 1 103 (parametri 0103
LAHTOTAAJUUS)

6405  |AL2 SIGN. KANTA |- - Maaraytyy parametrilla
6404 valitun signaalin
mukaan.

6406 HUIPPU ARVO - - -

6407 HUIPPU AIKA 1 |Paivays pp.kk.vv / paallaoloaika paivina |[1d -

6408 HUIPPU AIKA 2 |Aika tt.mm.ss 2s -

6409 HUIPPUVIRTA 0,0...6553,5 A 0,1A -

6410 UDC HUIPPU 0...65535V 1V -

6411 TAAJ. HUIPPU 0,0...6553,5 Hz 0,1 Hz -

6412  |AIKAKUITTAUS 1 |Paivays pp.kk.vv / paéllaoloaika paivind |[1d -

6413  |AIKAKUITTAUS 2 |Aika tt.mm.ss 2s -

6414 AL1RANGEOTO10  |0,0...100,0% 0,1 % -

6415 AL1RANGE10T020 1|0,0...100,0% 0,1 % -

6416  |AL1IRANGE20TO30 1|0,0...100,0% 0,1 % -

6417  |AL1RANGE30T040 [0,0...100,0% 0,1 % -

6418  |AL1RANGE40T050 [0,0...100,0% 0,1 % -

6419  |AL1RANGE50TO60 |0,0...100,0% 0,1 % -

6420 AL1RANGE60TO70 1|0,0...100,0% 0,1 % -

6421 AL1RANGE70TO80 1|0,0...100,0% 0,1 % -

6422 IAL1RANGE80TO90 |0,0...100,0% 0,1 % -

6423  |AL1RANGE9QTO 0,0...100,0% 0,1 % -

6424  |AL2RANGEOTO10 |0,0...100,0% 0,1 % -

6425  |AL2RANGE10T020 [0,0...100,0% 0,1 % -

6426 AL2RANGE20T030 1|0,0...100,0% 0,1 % -

6427 AL2RANGE30T040 1|0,0...100,0% 0,1 % -
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6428 IAL2RANGE40TO50 |0,0...100,0% 0,1 % -
6429  |AL2RANGE50T060 [0,0...100,0% 0,1 % -
6430  |AL2RANGE60TO70 [0,0...100,0% 0,1 % -
6431 AL2RANGE70T080 [0,0...100,0% 0,1 % -
6432  |AL2RANGE80TO90 [0,0...100,0% 0,1 % -
6433  |AL2RANGE90TO 0,0...100,0% 0,1 % -
Ryhma 81: PFC OHJAUS
8103  |OHJEARVOASKEL 1 [0,0...100,0 % 0,1 % 0,0 %
8104  |OHJEARVOASKEL 2 [0,0...100,0 % 0,1 % 0,0 %
8105  |OHJEARVOASKEL 3 [0,0...100,0 % 0,1 % 0,0 %
8109 1.MOOTT.KAYN.T. |0,0...500,0 Hz 0,1 Hz -01: 50,0 Hz /
-U1: 60,0 Hz
8110 2.MOOTT.KAYN.T.  (0,0...500,0 Hz 0,1 Hz -01: 50,0 Hz /
-U1: 60,0 Hz
8111 3.MOOTT.KAYN.T.  |0,0...500,0 Hz 0,1 Hz -01: 50,0 Hz /
-U1: 60,0 Hz
8112 TAAJ 1 KAYN.JJAL  [0,0...500,0 Hz 0,1 Hz -01: 25,0 Hz /
-U1: 30,0 Hz
8113 TAAJ 2 KAYN.JAL  |0,0...500,0 Hz 0,1 Hz -01: 25,0 Hz /
-U1: 30,0 Hz
8114 TAAJ 3 KAYN.JAL  |0,0...500,0 Hz 0,1 Hz -01: 25,0 Hz /
-U1: 30,0 Hz
8115 APU.KAYNN.VIIVE ~ |0,0...3600,0 s 0,1s 5,0s
8116 IAPU.PYS.VIIVE 0,0...3600,0 s 0,1s 3,0s
8117 APUK.LUKUMAARA |0...4 1 1
8118 VUOROTTELUAIKA  |-0,1 = TESTIMOODI, 0,0 = EI KAYTOSSA, 0,1h 0,0 h (EI KAYTOSSA)
0,1...336,0 h
8119 VUOROTTELUTASO (0,0...100,0 % 0,1 % 50,0 %
8120  |LUKITUKSET 0...6 1 4 (D14)
8121 SAATAJAN OHITUS |0 = EI KAYTOSSA, 1 = PAALLA 1 0 (EI KAYTOSSA)
8122 PFC KAYNN.VIIVE ~ |0,00...10,00 s 0,01s 0,50 s
8123 PFC KAYTOSSA 0 = EI KAYTOSSA, 1 = PAALLA 1 0 (EI KAYTOSSA)
8124 KIIHD APUP.PYS 0,0 = EI KAYTOSSA, 0,1...1800,0 s 0,1s 0,0 s (EI KAYTOSSA)
8125  |HID APUP. KAYNN  [0,0 = EI KAYTOSSA, 0,1...1800,0 s 0,1s 0,0 s (EI KAYTOSSA)
8126  |[VUOROTT.AJASTIN [0...4 1 0 (EI KAYTOSSA)
8127  |[MOOTTORIA 1.7 1 2
8128  |AUX KAYNN.JARJ. |1 = TAS KAYN AIK, 2 = RELE JARJ. 1 1 (TAS KAYN AIK)
Ryhma 98: OPTIOT
9802 KOMM PROT VAL 0 = EI KAYTOSSA, 1 = STD MODBUS, 1 0 (EI KAYTOSSA)
4 = ULK FBA

Parametrit
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Parametrien kuvaukset

Téassa luvussa on kuvattu ACS550:n oloarvot ja parametrit.

Ryhmi 99: KAYTTOONOTTOTIEDOT
Tassa ryhmassa maaritetdan kayttdédnottotiedot, joita tarvitaan
+ taajuusmuuttajan kayttéonotossa

* moottorin tietojen syottamisessa.

KoodilKuvaus

9901 |KIELI

Valitsee nayton kielen. Assistant-ohjauspaneeliin on olemassa kaksi eri kieliversiota. (Kielia 0, 2, 11...15 tukeva
ACS-CP-L on integroitu ACS-CP-A:han.)

Assistant-ohjauspaneeli ACS-CP-A:

0 = ENGLISH 1 = ENGLISH (AM) 2 = DEUTSCH 3 = ITALIANO 4 = ESPANOL
5 = PORTUGUES 6 = NEDERLANDS 7 = FRANGAIS 8 = DANSK 9 = suoml
10 = SVENSKA 11 = RUSSKI 12 = POLSKI 13 = TURKGE 14 = CZECH
15 = MAGYAR 16 = ELLINIKA

Assistant-ohjauspaneeli ACS-CP-D (Aasia):

0 = ENGLISH 1 = CHINESE 2 = KOREAN 3 = JAPANESE

9902 |[SOVELLUSMAKRO

Valitsee sovellusmakron. Sovellusmakrot maarittdvat automaattisesti muokkausparametrit, jotka konfiguroituvat
ACS550:n tiettya sovellusta varten.

1 = VAKIO-OHJAUS 2 = PULSSIOHJAUS 3 = VAIHTO-OHJ. 4 = MOOTTORIPOT. 5 = KASI/AUTO
6 = PID-SAATO 7 = PFC-OHJAUS 8 = MOMENTTISAAT 31 = KUOR FD ASET
0 = PAL.MAKRO 1 -1 = TAL.MAKRO 1 -2 = PAL.MAKRO 2 -3 = TAL.MAKRO 2

31 = KUOR FD ASET — FlashDrop-parametriarvot kuten ne on FlashDrop-tiedostossa maaritetty. Parametrinayttod
valitaan parametrilla 1611 PAR NAYTTO.

* FlashDrop on lisdvaruste, jonka avulla voidaan kopioida nopeasti parametreja jannitteettémiin taajuusmuuttajiin.
FlashDropin avulla parametriluetteloa voidaan muokata helposti esim. piilottamalla valitut parametrit. Lisatietoja
on MFDT-01 FlashDrop User’s Manual -oppaassa [3AFE68591074 (englanninkielinen)].

-1 = TAL.MAKRO 1, -3 = TAL.MAKRO 2 — Naiden avulla kaksi eri parametrisarjaa voidaan tallentaa taajuusmuuttajan
haihtumattomaan muistiin myohempaa kayttdéa varten. Kukin sarja sisaltda parametriasetukset, joita ovat Ryhma
99: KAYTTOONOTTOTIEDOT, ja moottorin tunnistusajon tulokset.

0 = PAL.MAKRO 1, -2 = PAL.MAKRO 2 — Naiden avulla kayttajan parametrisarjat voidaan ottaa takaisin kayttéon.

9904 MOOT.OHJAUSTAPA

Valitsee moottorin ohjaustavan.
1 = VEKTORI:NOP — takaisinkytkeméatén vektorisaato.

» Ohje 1 on nopeusohje kierroksina minuutissa, rpm.

* Ohje 2 on nopeusohje prosentteina, % (100 % on absoluuttinen maksiminopeus, joka on yhta suuri kuin
parametrin 2002 MAKSIMINOPEUS tai 2001 MINIMINOPEUS arvo, jos miniminopeuden absoluuttinen arvo on
suurempi kuin maksiminopeus).

2 = VEKTORI:MOM.

* Ohje 1 on nopeusohje kierroksina minuutissa, rpm.

* Ohje 2 on momenttiohje prosentteina, % (100 % on nimellismomentti).
3 = SKALAAR:TAAJ — skalaarisaato.

* Ohje 1 on taajuusohje hertseina, Hz.

* Ohje 2 on taajuusohje prosentteina, % (100 % on absoluuttinen maksimitaajuus, joka on yhta suuri kuin
parametrin 2008 MAKSIMITAAJUUS tai 2007 MINIMITAAJUUS arvo, jos miniminopeuden absoluuttinen arvo on
suurempi kuin maksiminopeus).
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KoodilKuvaus
9905 |MOOTT.NIM.JANN.

Maarittdd moottorin nimellisjannitteen.

+ Oltava yhta suuri kuin moottorin arvokilvessa oleva arvo. Lahtojannite

+ ACS550 ei voi syottda moottoriin verkkojannitettd suurempaa jannitetta. A

9906 [MOOTT.NIM.VIRTA

Maarittdd moottorin nimellisvirran. P9905SF — — —

 Oltava yht& suuri kuin moottorin arvokilvessa oleva arvo. |

« Sallittu alue: 0.2...2.0 - lopq (jossa long ON taajuusmuuttajan virta). |

9907 [MOOTT.NIM.TAAJ. | Output
o i L . . taajuus
Maéarittda moottorin nimellistaajuuden. | o
* Alue: 10...500 Hz (yleensa 50 tai 60 Hz) P 9907 v
+ Asettaa taajuuden, jossa lahtojannite on yhta suuri kuin MOOTT.NIM.JANN.
» Kenténheikennyspiste = Nim.taaj. - Syéttdjannite / Moott.nim.jann.
9908 |MOOTT.NIM.NOP.

Maarittda moottorin nimellisnopeuden.

+ Oltava yht& suuri kuin moottorin arvokilvessa oleva arvo.
9909 |MOOTT.NIM.TEHO

Maarittda moottorin nimellistehon.

+ Oltava yht& suuri kuin moottorin arvokilvessa oleva arvo.
9910 |ID-AJO

Tama parametri ohjaa itsekalibrointiprosessia, jota kutsutaan moottorin ID-ajoksi. Prosessin aikana taajuusmuuttaja

kayttda (pyorittdd) moottoria ja suorittaa mittauksia tunnistaakseen moottorin ominaisuudet ja luo mallin, jota

kaytetaan sisaisiin laskelmiin. ID-ajo on erityisen tehokas, kun

+ vektorisaatoa kaytetdan [parametri 9904 = 1 (VEKTORI:NOP.) tai 2 (VEKTORI:MOM.)].

« toimintapiste on lahella nollanopeutta

« toiminta edellyttda, ettd momenttialue on moottorin nimellismomentin ylapuolella, laajalla nopeusalueella ja ilman
mitattua nopeuden takaisinkytkentaa (eli ilman pulssianturia).

0 = PolIs — Moottorin ID-ajo ei kaytdssa. Tunnistusmagnetointi suoritetaan parametrien 9904 ja 2101 asetusten
mukaan. Tunnistusmagnetoinnissa moottorimalli lasketaan ensimmaisen kaynnistyksen yhteydessa
magnetoimalla moottoria 10—15 sekunnin ajan nollanopeudella (moottori ei pyori). Malli lasketaan aina uudelleen
kaynnistyksen yhteydessa, jos moottoriparametreja on muutettu.

*Parametri 9904 = 1 (VEKTORI:NOP) tai 2 (VEKTORI:MOM): Tunnistusmagnetointi tehdaan.

*Parametri 9904 = 3 (SKALAAR:TAAJ) ja parametri 27107 = 3 (SKALAAR:VAUHTIK) tai 5 (VAUHTI + MOM):
Tunnistusmagnetointi tehdaan.

*Parametrin 9904 = 3 (SKALAAR:TAAJ) ja parametrin 2707 arvo on muu kuin 3 (SKAL.VAUHTIK) tai 5 (VAUHTI + MOM.):
Tunnistusmagnetointia ei tehda.

1 = PAALLA — Moottorin ID-ajo alkaa seuraavan kaynnistyskomennon jalkeen. Kun ajo on tehty, arvo muuttuu

automaattisesti nollaksi.

Huomaa: Moottori on irrotettava kaytettédvasta laitteesta.

Huomaa: Jos moottorin parametreja muutetaan ID-ajon jéalkeen, ID-ajo on suoritettava uudelleen.
VAROITUS! ID-ajon aikana moottori toimii enintdan nopeudella, joka on noin 50...80 % nimellisnopeudesta.
Moottori pyorii eteenpain.
Varmista, ettd moottorin toiminta on turvallista ennen ID-ajoa.

Katso my6s kohta ID-ajon suoritus sivulla 41.

9915 |MOTOR COSPHI

Maarittda moottorin nimellistehokertoimen (cos?). Parametri parantaa erityisesti suuren hyétysuhteen moottoreiden
suorituskykya.

0 = TUNNISTETTU — Taajuusmuuttaja tunnistaa cos?:n automaattisesti.

0.01...0.97 — Annettu arvo on kaytetty cos?.




ACS550-01/U1-kéyttéopas 103

Ryhma 01: KAYTTOTIEDOT

Tama ryhma sisaltaa taajuusmuuttajan kayttétiedot, mukaan lukien oloarvot.
Taajuusmuuttaja asettaa oloarvot laskelmien tai mittausten perusteella. Kayttaja ei
voi asettaa naita arvoja.

Koodil[Kuvaus

0101 [NOPEUS & SUUNTA

Taajuusmuuttajan laskema etumerkilla varustettu moottorin nopeus (rpm). Parametrin 0101 NOPEUS & SUUNTA on
sama kuin parametrin 0102 NOPEUSARVO.

» Parametrin 0101 NOPEUS & SUUNTA -arvo on positiivinen, kun moottori pyorii eteenpain.

» Parametrin 0101 NOPEUS & SUUNTA -arvo on negatiivinen, kun moottori pyorii taaksepain.

0102 |NOPEUS

Taajuusmuuttajan laskema moottorin nopeus (rpm). (Parametri 0102 tai 0103 nakyy oletusarvoisesti ohjauspaneelin
ohjaustilan naytdssa.)

0103 [LAHTOTAAJUUS
Moottorin taajuus (Hz). (Parametri 0102 tai 0103 nakyy oletusarvoisesti ohjauspaneelin ohjaustilan naytossa.)

0104 |VIRTA
ACS550:n mittaama moottorin virta. (Nakyy oletusarvoisesti ohjauspaneelin ohjaustilan naytossa.)

0105 |MOMENTTI

Lahtdbmomentti. Taajuusmuuttajan laskema momentti moottorin akselilla prosentteina moottorin nimellismomentista.
(Nakyy oletusarvoisesti ohjauspaneelin ohjaustilan naytdssa.)

0106 [TEHO
Taajuusmuuttajan mittaama moottoriteho, kW.

0107 |DC JANNITE
ACS550:n mittaama tasajannitevalipiirin jannite, V DC.

0109 |[LAHTOJANNITE
Moottorin jannite.

0110 [KAYTON LAMPOTILA
Taajuusmuuttajan jadhdytyselementin lampédtila celsiusasteina.

0111 |ULKOINEN OHJE 1
Ulkoinen ohje, OHJ1, kierroksina minuutissa (rpm) tai hertseina (Hz) — yksikdt maaritetdan parametrilla 9904.

0112 |ULKOINEN OHJE 2
Ulkoinen ohje, OHJ2, prosentteina.

0113 |OHJAUSPAIKKA

Aktiivinen ohjauspaikka. Vaihtoehdot ovat
0 = LOCAL

1 = ULKOINEN 1

2 = ULKOINEN 2

0114 |KAYNTIAIKA (R)

Taajuusmuuttajan kayntiaika tunteina (h). )
- Voidaan kuitata painamalla ohjauspaneelin parametritilassa YLOS- ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti.

0115 |kWh LASKURI

Taajuusmuuttajan tehonkulutus kilowattitunteina.

* Laskurin arvo kasvaa, kunnes se saavuttaa arvon 65535. Téamén jélkeen laskuri aloittaa uudelleen arvosta 0.
» Voidaan kuitata painamalla ohjauspaneelin parametritilassa YLOS- ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti.

0116 [SOV.ULOSTULO

Sovelluslohkon lahtdsignaali. Arvo tulee joko

» PFC-ohjauksesta, jos PFC-ohjaus on valittuna, tai
* parametrista 0112 ULKOINEN OHJE 2.
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KoodilKuvaus

0118 |DI 1-3 TILA

Kolmen digitaalitulon tila. / /7 /
+ Tila nakyy binaaritulona.
» 1 tarkoittaa, etta tulo on aktiivinen. / L/ /

« 0 tarkoittaa, etta tulo ei ole aktiivinen.

0119 |DI 4-6 TILA DI 1 DI2 DI3

Kolmen digitaalitulon tila.
» Katso parametri 0118 DI 1-3 TILA.

0120 |A1
Analogiatulon 1 suhteellinen arvo prosentteina.

0121 |Al2
Analogiatulon 1 suhteellinen arvo prosentteina.

0122 RO 1-3 TILA

Kolmen relelahdon tila. [ ] ]
» 1 tarkoittaa, etta rele vetaa. / L / /
» 0 tarkoittaa, etta rele ei veda. —

0123 |RO 4-6 TILA RELEEN 1 TILA"
Kolmen relelahdon tila. Kaytettavissa, jos OREL-01- RELEEN 2 TILA
relelahtélaajennusmoduuli on asennettuna. RELEEN 3 TILA
» Katso parametri 0122.

0124 |AO1
Analogialdhddn 1 arvo milliampeereina.

0125 |AO 2
Analogialahddn 2 arvo milliampeereina.

0126 |PID 1 LAHTO
PID-saéatajan 1 Iahtdarvo prosentteina.

0127 |PID 2 LAHTO
PID-saatajan 2 1ahtéarvo prosentteina.

0128 |PID 1 OHJEARVO

PID 1 saatajan ohjearvosignaali.
* Yksikot ja skaala maaritetdan PID-parametreilla.

0129 |PID 2 OHJEARVO

PID 2 saatajan ohjearvosignaali.
* Yksikot ja skaala maaritetdan PID-parametreilla.

0130 [PID 1 OLOARVO

PID 1 s&atajan oloarvosignaali.
* Yksikot ja skaala maaritetdan PID-parametreilla.

0131 |PID 2 OLOARVO

PID 2 saatajan oloarvosignaali.
* Yksikot ja skaala maaritetdan PID-parametreilla.

0132 [PID 1 EROARVO

PID 1 s&atajan ohjearvon ja oloarvon valinen ero.
* Yksikot ja skaala maaritetddn PID-parametreilla.

0133 [PID 2 EROARVO

PID 2 saatajan ohjearvon ja oloarvon valinen ero.
* Yksikot ja skaala maaritetdan PID-parametreilla.

0134 |KOMM RO SANA

\Vapaa paikka, johon voidaan kirjoittaa tietoa sarjalinkin kautta.
« Kaytetty relelahddn ohjaukseen.

» Katso parametri 1401.

0135 |KOMM ARVO 1
\Vapaa paikka, johon voidaan kirjoittaa tietoa sarjalinkin kautta.
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KoodilKuvaus

0136 |[KOMM ARVO 2
\Vapaa paikka, johon voidaan kirjoittaa tietoa sarjalinkin kautta.
0137 |PROSESSI MUUT.1
Prosessimuuttuja 1 . )
* Madaritetdan parametreilla kohdassa Ryhmé 34: PANEELINAYTTO.
0138 |PROSESSI MUUT.2
Prosessimuuttuja 2 . .
* Madaritetdan parametreilla kohdassa Ryhmé 34: PANEELINAYTTO.
0139 |PROSESSI MUUT.2
Prosessimuuttuja 3 ) )
* Madaritetdan parametreilla kohdassa Ryhmé 34: PANEELINAYTTO.
0140 [KAYNTIAIKA
Taajuusmuuttajan kayttéaika tuhansina tunteina (kh).
« Eivoida nollata.
0141 [MWh LASKURI
Taajuusmuuttajan tehonkulutus megawattitunteina.
» Laskurin arvo kasvaa, kunnes se saavuttaa arvon 65535. Taman jalkeen laskuri aloittaa uudelleen arvosta O.
- Ei voida nollata.
0142 |[KIERROSLUKU LASK
Moottorin kierrokset miljoonina kierroksina. )
» Voidaan nollata painamalla ohjauspaneelin parametritilassa YLOS- ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti.
0143 [PAALLAAIKA YL
Taajuusmuuttajan paallaoloaika paivina.
- Ei voida nollata.
0144 [PAALLAAIKA AL
Taajuusmuuttajan paallaoloaika kahden sekunnin osina (30 osaa = 60 sekuntia).
» Nakyy muodossa hh.mm.ss.
- Eivoida nollata.
0145 [MOOTT.LAMPOTILA
Moottorin lampétila celsiusasteina / PTC-resistanssi ohmeina.
» Kaytetdan vain, jos moottorin [dmpétila-anturi on kaytdssa.
» Katso parametri 3501.
0146 [MEK KULMA
Maarittda moottorin akselin kulman asennon arvoon 0,01° (360° 32 768 osaan). Nolla-asento maaritetdan
kaynnistyksen yhteydessa.
Kaytdn aikana nolla-asento voidaan maarittaa
» Z-pulssin tulolla, jos parametri 5010 z PLS KAYTOSSA = 1 (PAALLA)
» parametrilla 5011 ASEMAN ASETUS, jos parametri 5010 z PLS KAYTOSSA = 2 (POIS)
* milld tahansa parametrin 5002 ANTURI KAYTOSSA tilan muutoksella.
0147 |[MEK KIERR
Mekaaniset kierrokset eli anturin laskemat moottorin akselin kierrokset. Arvo:
» kasvaa, kun parametrin 0146 MEK KULMA arvo vaihtuu 32767:sta nollaan.
* pienenee, kun parametrin 0146 MEK KULMA arvo vaihtuu nollasta 32767:aan.
0148 |Z PLS HAVAITTU
Anturin nollapulssin havainnointi. Kun Z-pulssi maarittda nolla-asennon, akselin on mentava nolla-asennon lapi Z-
pulssin laukaisemista varten. Siihen saakka akselin asento ei ole tiedossa (taajuusmuuttaja kayttda akselin asentoa
kaynnistyksen yhteydesséa nollana). Tdma parametri ilmoittaa, kun parametri 0146 MEK KULMA on paalla. Parametri
aloittaa arvosta 0 = EI HAVAITTU kdynnistyksen yhteydessa ja vaihtuu arvoon 1 = HAVAITTU vain, jos
» parametri 5010 zZ PLS KAYTOSSA = 1 (PAALLA)
» anturin Z-pulssi on havaittu.
0150 |OHJ K LAMPOTILA

Taajuusmuuttajan ohjauskortin I1ampétila celsiusasteina.

Huomaa: Joissakin taajuusmuuttajissa on ohjauskortti (OMIO), joka ei tue tata toimintoa. Nama taajuusmuuttajat
nayttavat aina vakioarvon 25,0 °C.
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0153

MOT THERM STRESS

Moottorin lampétilan arvioitu nousu. Arvo vastaa moottorin arvioitua lampdérasitusta prosentteina moottorin
lampétilalaukaisurajasta.

0158

PID KOMM ARVO 1
Kenttavaylasta saatu tieto PID-saatéa varten (PID1 ja PID2).

0159

PID KOMM ARVO 2
Kenttavaylasta saatu tieto PID-sa&téa varten (PID1 ja PID2).

0174

SAASTO KWH

Saastetty energia kilowattitunteina verrattuna suoraan sy6ttoon liitetyn pumpun kayttdmaan energiaan. Katso
huomautus sivulla 774.

+ Laskurin arvo kasvaa, kunnes se saavuttaa arvon 999,9. Taman jalkeen laskuri aloittaa uudelleen arvosta 0,0.
+ Voidaan asettaa parametrilla 4509 ENERGIA KUITTAUS (kuittaa kaikki energialaskurit yhta aikaa).

+ Katso kohta Ryhmé& 45: ENERGIANSAASTO.

0175

SAASTO MWH

Saastetty energia megawattitunteina verrattuna suoraan sy6ttdon liitetyn pumpun kayttdmaan energiaan. Katso
huomautus sivulla 774.

+ Laskurin arvo kasvaa, kunnes se saavuttaa arvon 65535. Taman jalkeen laskuri aloittaa uudelleen arvosta 0.
+ Voidaan asettaa parametrilla 4509 ENERGIA KUITTAUS (kuittaa kaikki energialaskurit yhta aikaa).

+ Katso kohta Ryhmé 45: ENERGIANSAASTO.

0176

SAASTO EURO 1
Energiansaasto paikallisen valuutan mukaan (jakojaannds, kun saastetyn energian kokonaismaara jaetaan 1
000:lla). Katso huomautus sivulla 774.
* Energian kokonaissaasté valuuttana voidaan laskea kertomalla parametrin 0177 arvo 1 000:lla ja lisdamalla se
parametrin 0176 arvoon.
Esimerkki:
0176 SAASTO EURO 1 =123 ,4
0177 SAASTOEURO2=5
Saastetyn energian kokonaismaara = 5 - 1 000 + 123,4 = 5 123,4 valuuttayksikkoa.
+ Laskurin arvo kasvaa, kunnes se saavuttaa arvon 999,9 (arvo ei pydrahda ympari).
» Voidaan asettaa parametrilla 4509 ENERGIA KUITTAUS (kuittaa kaikki energialaskurit yhta aikaa).
* Energian paikallinen hinta maaritetaan parametrilla 4502 ENERGIAN HINTA.
+ Katso kohta Ryhmé& 45: ENERGIANSAASTO.

0177

SAASTO EURO 2

Energiansaasto paikallisen valuutan mukaan tuhansina valuuttayksikdina. Esimerkiksi arvo 5 tarkoittaa 5 000:tta
valuuttayksikk6a. Katso huomautus sivulla 174.

+ Laskurin arvo kasvaa, kunnes se saavuttaa arvon 65535 (arvo ei pyérahda ympari).

» Katso parametri 0176 SAASTO EURO 1.

0178

SAASTO CO2

Hiilidioksidipaastdjen vahentadminen tonneissa. Katso huomautus sivulla 174.

 Laskurin arvo kasvaa, kunnes se saavuttaa arvon 6553.5 (arvo ei pyérahda ympari).

+ Voidaan asettaa parametrilla 4509 ENERGIA KUITTAUS (kuittaa kaikki energialaskurit yhta aikaa).
* CO2-muuntokerroin maaritetdan parametrilla 4507 CO2 MUUNNOS.

« Lisétietoja on kohdassa Ryhmé 45: ENERGIANSAASTO.
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Ryhma 03: FB OLOARVOT

Tama ryhma valvoo kenttavaylatiedonsiirtoa.

107

KoodilKuvaus

0301 [FB CMD SANA 1
Vain luku -kopio kenttavaylan Bitti # 0301, FB CMD SANA 1 0302, FB CMD SANA 2
komentosanasta 1. 0 |sTOP FBLOCAL_CTL
- Taajuusmuuttajaa ohjataan =
kenttavayldohjaimesta pasasiassa 1 [START FBLOCAL_REF
kenttdvaylan komennolla. Komento 2 |REVERSE START DISABLE1
koostuu kahdesta komentosanasta. =
Komentosanojen bittikoodatut ohjeet 3 |LOCAL START_DISABLE2
vgihtavat taajuusmuuttajan tilasta 4 |RESET Ei kaytossa
toiseen. _ _ . 5 |EXT2 Ei kaytossa
. Taajuusmuuttgjan ohjaar.r.lll_nen i A
komentosanoilla edellyttaa, etta 6 |RUN_DISABLE Ei kaytossa
ulkoinen ohjauspaikka (ULK1 tai ULK2) 7 ISTPMODE R Ei kaytossa
on aktiivinen ja etta sen arvoksi on - —
asetettu KOMM. (Katso parametrit 1001 8 |STPMODE_EM Ei kaytossa
ja 1002.) 9 |STPMODE_C Ei kaytdssa
» Ohjauspaneeli ndyttaa sanan R oo
heksalukuna. Esimerkiksi bitissé 0 10 [RAMP_2 Ei kdytossa
kaikki nollat ja 1 naytetdan lukuna 11 |RAMP_OUT_0 REF_CONST
0001. Bitissa 15 kaikki nollat ja 1 12 |RAMP HOLD REF AVE
aytetdan luk . - -
= F;Zy:;a:;::;a 8 000 13 |RAMP_IN_0 LINK_ON
; . I 14 |RREQ_LOCALLOC REQ_STARTINH
Vain luku -kopio kenttavaylan
komentosanasta 2. 15 |TORQLIM2 OFF_INTERLOCK
» Katso parametri 0301.
0303 |FB STS SANA 1
Vain luku -kopio tilasanasta 1. Bitti # 0303, FB STS SANA 1 0304, FB STS SANA 2
» Taajuusmuuttaja Iahettaa tilatiedot 0 |READY HALYTYS
kenttdvaylaohjaimelle. Tila koostuu
kahdesta tilasanasta. 1 |ENABLED NOTICE
. hOhliaulsp;neeliEnéyttéS ;anbatn - 2 [STARTED DIRLOCK
eksalukuna. Esimerkiksi bitissa
kaikki nollat ja 1 naytetaan lukuna 3 |RUNNING LOCALLOCK
0001. Bitissa 15 kaikki nollat ja 1 4 |ZERO_SPEED CTL_MODE
naytetaan lukuna 8 000. 5 |ACCELERATE Ei kaytossa
0304 \F/Bf slTi’ s':Nf‘ "’H oo 6 |DECELERATE Ei kaytossa
ain luku -kopio tilasanasta 2.
» Katso parametri 0303. 7 |AT_SETPOINT CPY_CTL
8 |LIMIT CPY_REF1
9 |SUPERVISION CPY_REF2
10 |REV_REF REQ_CTL
11 |REV_ACT REQ_REF1
12 |PANEL_LOCAL REQ_REF2
13 |FIELDBUS_LOCAL REQ_REF2EXT
14 |[EXT2_ACT ACK_STARTINH
15 |VIKA ACK_OFF_ILCK
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KoodilKuvaus
0305 VIKASANA 1 __
\ain luku -kopio vikasanasta 1. Bitti # 0305, VIKASANA 1 | 0306, VIKASANA 2 0307, VIKASANA 3
+ Kun vika on aktiivinen, vikasanoista 0 |YLIVIRTA Ei kaytossa SKV 1
valitaan aktiivista vikaa vastaava bitti. 1 DC YLIJANNIT LAIT LAMPOMI SKV 2
+ Jokaiselle vialle on osoitettu _
. I\-/iiétlietoja/vioistflal oggghdassa 3 |OIKOSULKU OPEX SYOTTO  [INCOMP SW
ikaluettelo sivulla . Pr— = oo
. Ohjauspaneeli nayttaa sanan 4 |Ei kaytos"sa VIF\"RAI\JHMITT. KAYT.KUORM.KAYRA
heksalukuna. Esimerkiksi bitissa 0 5 |DC ALIJANNIT SYOTTOVAIHE Ei kaytossa
kaikki nollat ja 1 naytetdan lukuna T AACQE
0001. Bitiss 15 kaikki nollat ja 1 6 AN PUUTTUU ENKOODERI Ei kaytossa
naytetaan lukuna 8 000. 7 |AI2 PUUTTUU YLINOPEUS Ei kaytossa
0306 |[VIKASANA 2 8 |MOOTT YLILAMP |Ei kaytossa Ei kaytdssa
Vain luku -kopio vikasanasta 2. 9 |PANEELIVIKA KAYTON ID Ei kaytossa
* Katso parametri 0305. 10 |ID-AJO VIKA CONFIG FILE Jarjestelmavirhe
0307 ‘\;"_‘AISI':\N'E 3 " s 11 |MOOTT. JUMI SERIAL1ERR  |Jarjestelmavirhe
ain luku -kopio vikasanasta 3. ———— — ——
« Katso parametri 0305. 12 |OHJ K LAMPOTILA |SKV ASETUST. Jarjestelmavirhe
13 |ULKOINEN VIKA 1 [FORCE TRIP Jarjestelmavirhe
14 |ULKOINEN VIKA 2 |MOOTT. VAIHE Jarjestelmavirhe
15 |MAASULKU LAHTOJOHD. Virheel.param.asetus
0308 HALYTYSSANA 1
* E‘L'Jlnthalytys ,Ot” akt:!;"”e”'kt" <t Bitti #| 0308, HALYTYSSANA 1 0309, HALYTYSSANA 2
alytyssanoista valitaan aktiivista —
halytysta vastaava bitti, 0 [YLIVIRTA Ei kéytdssa
« Jokaiselle halytykselle on osoitettu 1 [YLIJANNITE PID NUKKUU
halytyssanoissa oma bitti. A .
* Bitit sailyvat asetettuina, kunnes koko 2 ALJANNITE ID_ AJO _
halytyssana kuitataan. (Kuittaa 3 |SUUNTA LUKITTU Ei kaytossa
gﬂplttama"a lS_anljclé;?_ﬂO"a-) 4 IO KOMM KAYNNISTYKSEN ESTO 1 PUUTTUU
 Ohjauspaneeli nayttaa sanan =
heksalukuna. Esimerkiksi bitissd 0 5 |Al1 PUUTTUU KAYNNISTYKSEN ESTO 2 PUUTTUU
kaikki nollat ja 1 naytetaan lukuna 6 |AI2 PUUTTUU HATASEIS
0001. Bitissa 15 kaikid nollat ja 1 7 |PANEELIVIKA PULSSIANTURIVIKA
naytetdan lukuna 8 000. _ _ _ _
0309 IHALYTYSSANA 2 8 YKSIKOIY LAIYIPOTILA E.I\JS"IK,?YI\-I-NISTYS
Katso parametri 0308. 9 MOOT LAMPOT. Elukaytossa _ _
10 |Ei kaytdssa KAYT.KUORM.KAYRA
11 |MOOTT. JUMI KAYNN.VIIVE
12 |[AUTOMAATTINENKUITT. |Ei kaytossa
13 |VUOROTTELU Ei kaytossa
14 |PFC LUKITUS Ei kaytossa
15 |Ei kaytossa Ei kaytossa
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Ryhma 04: VIKAHISTORIA

Tama ryhma tallentaa taajuusmuuttajan raportoimat vikatapahtumat vikamuistiin.

Kood |Kuvaus

0401 |VIIMEISIN VIKA

0 — Tyhjenna vikamuisti (paneelissa = El VIKOJA).

n — Viimeisimman vian vikakoodi. Vikakoodi nékyy nimena. Lisatietoja vikakoodeista ja nimistd on kohdassa
Vikaluettelo, sivulla 252. Kyseisen parametrin vikanimi saattaa olla lyhyempi kuin vastaava nimi vikaluettelossa,
jossa nimet nakyvat kuten ne nakyvat vikanaytossa.

0402 |VIKA-AIKA 1

Viimeisimman vian esiintymispaiva. Joko

* paivamaara — jos reaaliaikakello on kaytdssa

« tai paivien lukumaara jannitteen kytkemisen jalkeen — jos reaaliaikakello ei ole kdytdssa tai sita ei ole asetettu.

0403 |VIKA-AIKA 2

Viimeisimman vian esiintymisaika. Joko

* aika, joka on muodossa: tt:mm:ss — jos reaaliaikakello on kayt6ssa

« tai aika jannitteen kytkemisen jalkeen (védhennettyna parametrilla 0402 ilmoitettujen paivien maaralla), joka on
muodossa: tt:mm:ss — jos reaaliaikakello ei ole kdytdssa tai sita ei ole asetettu.

* Muoto Basic-ohjauspaneelissa: Aika jannitteen kytkemisen jalkeen kahden sekunnin valein kuuluvin merkkidanin
(v@hennettyna parametrilla 0402 ilmoitettujen paivien maaralla). 30 merkkidanta = 60 sekuntia. Esim. arvo 514
vastaa aikaa 17 minuuttia ja 8 sekuntia (= 514/30).

0404 VIKAT. NOPEUS

Moottorin nopeus (rpm) viimeisimman vian esiintyessa.

0405 |VIKAT. TAAJUUS

Taajuus (Hz) viimeisimman vian esiintyessa.

0406 |VIKAT. JANNITE

Tasajannitevalipiirin jannite (V) viimeisimman vian esiintyessa.

0407 |VIKAT. VIRTA

Moottorin virta (A) viimeisimman vian esiintyessa.

0408 |VIKAT. MOMENTTI

Moottorin momentti (%) viimeisimman vian esiintyessa.

0409 |VIKATILA

Taajuusmuuttajan tila (heksakoodisana) viimeisimman vian esiintyessa.

0410 |VIKAT. DI 1-3

Digitaalitulojen 1...3 tila viimeisimman vian esiintyessa.

0411 |VIKAT. DI 4-6

Digitaalitulojen 4...6 tila vimeisimman vian esiintyessa.

0412 [EDELLINEN VIKA 1

Toiseksi viimeisimman vian vikakoodi. Vain luettava parametri.

0413 |[EDELLINEN VIKA 2

Kolmanneksi viimeisimman vian vikakoodi. Vain luettava parametri.
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Ryhmai 10: KAY/SEIS/SUUNTA
Tassa ryhmassa

+ maaritetdan kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomentojen ulkoiset lahteet (ULK1
ja ULK2)

 lukitaan pydrimissuunta tai vaihdetaan sita.

Valinta kahden ulkoisen ohjauspaikan valilla tehdaan seuraavan ryhman avulla
(parametri 1102).

Koodi [Kuvaus

1001 |ULK1 KASKYT

Maarittda ulkoisen ohjauspaikan 1 (ULK1) — kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomentojen konfiguroinnin.
0 = EI KAYTOSSA — Kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomentojen ulkoista Iahdetta ei ole valittu.
1 = DI1 — Kaksijohtiminen Kay/Seis.
» Kay/Seis digitaalitulon DI1 kautta (DI1 aktivoitu = Kay; DI1 ei aktivoitu = Seis).
» Parametri 1003 maarittda suunnan. Parametrin 1003 = 3 (PYYNNOSTA) valinta on sama kuin 1003 = 1 (ETEEN).
2 = DI1,2 — Kaksijohtiminen Kay/Seis, Suunta.
» Kay/Seis digitaalitulon DI1 kautta (DI1 aktivoitu = Kay; DI1 ei aktivoitu = Seis).
» Suunnan vaihto [vaatii, ettd parametri 1003 = 3 (PYYNNOSTA)] digitaalitulon DI2 kautta
(D12 aktivoitu = Taakse; ei aktivoitu = Eteen).
3 = DI1P,2P — Kolmijohtiminen Kay/Seis.
» Kay/Seis-komennot annetaan pulssipainikkeilla (P tarkoittaa pulssia).
» Kay-painike on yleenséa auki ja kytketty digitaalituloon DI1. Taajuusmuuttajan kaynnistys edellyttaa, etta
digitaalitulo DI2 on aktivoitu, ennen kuin kaynnistyspulssi kytketdan digitaalituloon DI1.
» Useat Kay-painikkeet kytketaan rinnan.
» Seis-painike on yleensa suljettu ja kytketty digitaalituloon DI2.
» Useat Seis-painikkeet kytketdan sarjaan.
» Parametri 1003 maarittda suunnan. Parametrin 1003 = 3 (PYYNNOSTA) valinta on sama kuin 1003 = 1 (ETEEN).
4 = DI1P,2P,3 — Kolmijohtiminen Kay/Seis, Suunta.
» Kay/Seis-komennot annetaan pulssipainikkeilla, kuten kohdassa DI1P,2P.
» Suunnan vaihto [vaatii, ettd parametri 1003 = 3 (PYYNNOSTA)] digitaalitulon DI3 kautta
(D13 aktivoitu = Taakse; ei aktivoitu = Eteen).
5 = DI1P,2P,3P — Kay eteen, Kay taakse ja Seis.
» Kay- ja Suunta-komennot annetaan samanaikaisesti kahdella eri pulssipainikkeella (P tarkoittaa pulssia).
» Ky eteen -painike on yleensé auki ja kytketty digitaalituloon DI1. Taajuusmuuttajan kaynnistys edellyttaa, etta
digitaalitulo DI3 on aktivoitu, ennen kuin kaynnistyspulssi kytketédan digitaalituloon DI1.
» Kay taakse -painike on yleensa auki ja kytketty digitaalituloon DI2. Taajuusmuuttajan kaynnistys edellyttaa, etta
digitaalitulo DI3 on aktivoitu, kun kaynnistyspulssi kytketédan digitaalituloon DI2.
» Useat Kay-painikkeet kytketdan rinnan.
* Seis-painike on yleensa suljettu ja kytketty digitaalituloon DI3.
» Useat Seis-painikkeet kytketdan sarjaan.
* Vaatii, ettd parametri 1003 = 3 (PYYNNOSTA).
6 = DI6 — Kaksijohtiminen Kay/Seis.
» Kay/Seis digitaalitulon DI6 kautta (DI6 aktivoitu = Kay; DI6 ei aktivoitu = Seis).
» Parametri 1003 maarittda suunnan. Parametrin 1003 = 3 (PYYNNOSTA) valinta on sama kuin 1003 = 1 (ETEEN).
7 = DI6,5 — Kaksijohtiminen Kay/Seis/Suunta.
» Kay/Seis digitaalitulon DI6 kautta (DI6 aktivoitu = Kay; DI6 ei aktivoitu = Seis).
* Py6rimissuunnan ohjaus [vaatii, ettd parametri 1003 = 3 (PYYNNOSTA)] digitaalitulon DI5 kautta.
(D15 aktivoitu = Taakse; ei aktivoitu = Eteen).
8 = PANEELI — Ohjauspaneeli.
» Kay/Seis ja Suunta-komennot annetaan ohjauspaneelista, kun ULK1 on aktiivinen.
 Py6rimissuunnan ohjaus vaatii, ettd parametri 1003 = 3 (PYYNNOSTA).
9 = DI1F,2R — Kay/Seis/Suunta-komennot digitaalitulojen DI1 ja DI2 yhdistelmina.
» K&y eteen = DI1 aktivoitu ja DI2 ei aktivoitu.
+ Kay taakse = DI1 ei aktivoitu ja DI2 aktivoitu.
« Seis = DI1 ja DI2 aktivoitu tai molemmat ei aktivoituja.
* Vaatii, ettd parametri 1003 = 3 (PYYNNOSTA).
10 = KOMM — Asettaa kenttéavaylan komentosanan kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomentojen lahteeksi.
» Komentosanan 1 bitit 0,1 ja 2 (parametri 0301) aktivoivat kdynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot.
* Yksityiskohtaiset ohjeet 10ytyvat kenttdvaylan kayttdoppaasta.
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Koodi

Kuvaus

11 = AJASTIN 1. — Asettaa Kay/Seis-ohjaukseksi Ajastimen 1 (Ajastin aktivoitu = KAY; Ajastin ei aktivoitu = SEIS). Katso
kohta Ryhma 36: AJASTINTOIMINNOT.
12...14 = AJASTIN 2...4 — Asettaa Kay/Seis-ohjaukseksi Ajastimen 2...4. Katso AJASTIN 1 edella.

1002

ULK2 KASKYT

Maarittda ulkoisen ohjauspaikan 2 (ULK2) — kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomentojen konfiguroinnin.
« Katso parametri 1001 ULK1 KASKYT edella.

1003

SUUNTA

Maarittda moottorin pyérimissuunnan.

1 = ETEEN — Py0rimissuunta on eteen.

2 = TAAKSE — Pydrimissuunta on taakse.

3 = PYYNNOSTA — Pydrimissuuntaa voidaan vaihtaa komennolla.

1004

JOG-VALINTA

Maarittaa signaalin, jolla Jog-toiminto otetaan kayttddn. Jog-toiminto kayttaa vakionopeutta 7 (parametri 1208)

nopeusohjeena ja ramppiparia 2 (parametrit 2205 ja 2206) hidastukseen ja kiihdytykseen. Kun Jog-toiminnon

aktivointisignaali haviaa, taajuusmuuttaja pysahtyy hidastaen nollanopeuteen, myds silloin, kun normaalikaytdssa

pysaytys tehtaisiin vapaasti pydrien (parametri 2102). Jog-tila voidaan parametroida relelahdéiksi (parametri 1401).

Jog-tila nakyy myds DCU-profiilin tilabitissa 21.

0 = EI KAYTOSSA — Jog-toiminto ei ole kaytdssa.

1 = DI1 — Asettaa Jog-toiminnon paélle tai pois paalta digitaalitulon DI1 tilan perusteella (DI1 aktivoitu = Jog-toiminto
kaytossa; DI1 ei aktivoitu = Jog-toiminto ei ole kaytdssa).

2...6 = DI2...DI6 — Asettaa Jog-toiminnon paalle valitun digitaalitulon tilan perusteella. Katso DI1 edella.

-1 = DI1(INV) — Asettaa Jog-toiminnon péaalle digitaalitulon DI1 tilan perusteella (DI1 aktivoitu = Jog-toiminto ei
kaytossa; DI1 ei aktivoitu = Jog-toiminto kaytdssa).

-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — Asettaa Jog-toiminnon paalle valitun digitaalitulon tilan perusteella. Katso DI1(INV)
edella.
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Ryhma 11: OHJEARVON VALINTA
Tassa ryhmassa maaritetaan
* se, miten taajuusmuuttaja valitsee komentolahteiden valilla

» ohjearvojen OHJ1 ja OHJ2 ominaisuudet ja |ahteet.

Koodi |Kuvaus
1101 |PANEELIOHJE
Valitsee ohjearvon paikallisohjauksessa.
1 = OHJ1(Hz/rpm) — Ohjearvon tyyppi riippuu parametrista 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.
» Nopeusohje (rpm), jos 9904 = 1 (VEKTORI:NOP.) tai 2 (VEKTORI:MOM.).
* Taajuusohje (Hz), jos 9904 = 3 (SKALAAR:TAAJ).
2 = OHJ2(%)
1102 |ULK1/ULK2 VAL
Maarittda ulkoisen ohjauspaikan ULK1 tai ULK2 valinnassa kaytettavan lahteen eli maarittéad Kay/Seis/Suunta-
komentojen ja ohjesignaalien lahteen.
0 = ULKOINEN 1 — Valitsee ulkoisen ohjauspaikan 1 (ULK1).
* Ulkoisen ohjauspaikan ulk1 Kay/Seis/Suunta-maaritelmat, katso parametri 1001 ULK1 KASKYT.
* Ulkoisen ohjauspaikan ULK1 MAARITELMAT, KATSO parametrioHJE1 valinta.
1 = DI1 — Asettaa ohjauspaikaksi ULK1 tai ULK2 digitaalitulon DI1 (DI1 aktivoitu = ULK2; DI1 ei aktivoitu = ULK1).
2...6 = DI2...DI6 — Asettaa ohjauspaikaksi ULK1 tai ULK2 valitun digitaalitulon tilan perusteella. Katso DI1 edella.
7 = ULKOINEN 2 — Valitsee ulkoisen ohjauspaikan 2 (ULK2).
* Ulkoisen ohjauspaikan ULK2 Kay/Seis/Suunta-maaritelmat, katso parametri 1002 ULK 2 KASKYT.
+ Ulkoisen ohjauspaikan ULK2 ohjearvojen maaritelmat, katso parametri 1106 OHJE 2 VALINTA.
8 = KOMM — Asettaa taajuusmuuttajan ulkoiseksi ohjauspaikaksi ULK1 tai ULK2 kenttdvaylan ohjaussanan perusteella.
» Komentosanan 1 (parametri 0301) bitti 5 maarittda aktiivisen ulkoisen ohjauspaikan (ULK1 tai ULK2).
* Yksityiskohtaiset ohjeet 16ytyvat kenttavaylan kayttboppaasta.
9 = AJASTIN 1 — Asettaa ohjauspaikaksi ULK1 tai ULK2 ajastimen tilan perusteella (Ajastin aktivoitu = ULK2; Ajastin ei
aktivoitu = ULK1). Katso kohta Ryhmé 36: AJASTINTOIMINNOT.
10...12 = AJASTIN 2...4 — Asettaa ohjauspaikaksi ULK1 tai ULK2 ajastimen tilan perusteella. Katso AJASTIN 1 edella.
-1 = DI1(INV) — Asettaa ohjauspaikaksi ULK1 tai ULK2 digitaalitulon DI1 tilan perusteella (DI1 aktivoitu = ULK1; DI1 ei
aktivoitu = ULK2).
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Asettaa ohjauspaikaksi ULK1 tai ULK2 valitun digitaalitulon tilan perusteella. Katso
DI1(INV) edella.
1103 |OHJE 1 VALINTA

4
Valitsee ulkoisen ohjearvon OHJ1 signaalildhteen. ULK. OHJE 1 MAX 9

0 = PANEELI — Ohjauspaneeli ohjearvon lahteena.
1 = A1 — Analogiatulo 1 (A1) ohjearvon lahteena.
2 = AI2 — Analogiatulo 2 (AI2) ohjearvon l&hteena. ULK. OHJE 1 MIN—
3 = AI1/JOYST — Sauvaohjausta varten konfiguroitu
analogiatulo 1 (A1) ohjearvon Iahteena. - ULK. OHJE 1 MIN—
* Tulon minimisignaalilla taajuusmuuttaja toimii
maksimiohjearvolla taaksepain. Minimi maaritetdan
parametrilla 1104. - ULK. OHJE 1 MAX+
* Tulon maksimisignaalilla taajuusmuuttaja toimii o\ /4 :T'1A
maksimiohjearvolla eteenpain. Maksimi maaritetdan 0V/0mA

parametrilla 1105. ULK. OHJE 1 MIN
* Vaatii, ettd parametri 1003 = 3 (PYYNNOSTA).
VAROITUS! Koska taajuusmuuttaja toimii - ULK. OHJE 1 MIN

ohjealueen alarajalla taaksepain, asetusta O V ei
saa kayttaa ohjealueen alarajana, silla jos
ohjaussignaali haviaa (0 V tulo), taajuusmuuttaja
toimii taaksepain. Sen sijaan kannattaa tehda seuraavat asetukset, jolloin analogiatulon haviaminen
laukaisee vian ja pysayttaa taajuusmuuttajan:

* Aseta parametrin 1301 MINIMI AI1 (1304 MINIMI AI2) arvoksi 20 % (2 V tai 4 mA).

* Aseta parametrin 3021 A1 VIKARAJA arvoksi 5 % tai enemman.

« Aseta parametrin 3001 Al < MIN FUNKTIO arvoksi 1 (VIKA).

4 = AI2/JOYST — Sauvaohjausta varten konfiguroitu analogiatulo 2 (AI2) ohjearvon Iahteena.

Hystereesi 4% of taydesta arvosta

* Katso kuvaus (AI1/JOYST) edella.
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Koodi

Kuvaus

5 = DI3U,4D(R) — Digitaalitulot nopeusohjeen Iahteena (moottorin potentiometrin ohjaus).
« Digitaalitulo DI3 nostaa nopeutta (U tarkoittaa "up”).
« Digitaalitulo DI4 laskee nopeutta (D tarkoittaa "down”).
« Seis-komento palauttaa ohjearvon nollaksi (R tarkoittaa "reset”).
» Parametri 2205 KIIHDYTYSAIKA 2 saataa ohjesignaalin muutosta.

6 = DI3U,4D — Sama kuin edella (DI3U,4D(R)), paitsi etta
« Seis-komento ei palauta ohjearvoa nollaksi. Ohjearvo tallennetaan.
» Kun taajuusmuuttaja kaynnistetaan uudelleen, moottori kiihtyy (valitulla kiihdytysnopeudella) tallennettuun

ohjearvoon.

7 = DI5U,6D — Sama kuin edella (DI3U,4D), paitsi ettd kaytetaan digitaalituloja DI5 ja DI6.

8 = KOMM — Kenttavayla ohjearvon lahteena.

9 = KoMM+AI1 — Kenttavaylan ja analogiatulon 1 (AI1) yhdistelma ohjearvon lahteena. Katso kohta Analogiatulon
ohjearvon korjaus jaljempana.

10 = KOMM=*AI1 — Kenttavaylan ja analogiatulon 1 (A1) yhdistelma ohjearvon Iahteena. Katso kohta Analogiatulon
ohjearvon korjaus jaljempana.

11 = DI3U,4D(RNC) — Sama kuin DI3U,4D(R) edell, paitsi ettd
» ohjauslahteen (ULK1:sta ULK2:een, ULK2:sta ULK1:een, LOC:sta REM:8an) muutos ei kopioi ohjearvoa.

12 = pI3U,4D(NC) — Sama kuin DI3U,4D edell, paitsi ettéd
« ohjauslahteen (ULK1:sta ULK2:een, ULK2:sta ULK1:een, LOC:sta REM:8an) muutos ei kopioi ohjearvoa.

13 = DI5U,6D(NC) — Sama kuin DI5U,6D edella, paitsi etta
« ohjauslahteen (ULK1:std ULK2:een, ULK2:sta ULK1:een, LOC:sta REM:8an) muutos ei kopioi ohjearvoa.

14 = AI1+AI2 — Analogiatulon 1 (AI1) ja analogiatulon 2 (AI12) yhdistelma ohjearvon lahteena. Katso kohta
Analogiatulon ohjearvon korjaus jaliempana.

15 = AI1*AI2 — Analogiatulon 1 (AI1) ja analogiatulon 2 (AI2) yhdistelmé& ohjearvon l&hteend. Katso kohta
Analogiatulon ohjearvon korjaus jaliempana.

16 = AI1-AI2 — Analogiatulon1 (A1) ja analogiatulon 2 (AI2) yhdistelma ohjearvon lahteena. Katso kohta Analogiatulon
ohjearvon korjaus jaljempana.

17 = AI1/A12 — Analogiatulon 1 (AI1) ja analogiatulon 2 (AI12) yhdistelméa ohjearvon lahteena. Katso kohta
Analogiatulon ohjearvon korjaus jaliempana.

20 = PAN. (RNC) — Ohjauspaneeli ohjearvon I&hteena.
« Seis-komento palauttaa ohjearvon nollaksi (R tarkoittaa "reset”).
» Ohjauslahteen (ULK1:std ULK2:een, ULK2:sta ULK1:een) muutos ei kopioi ohjearvoa.

21 = PAN. (NC) — Ohjauspaneeli ohjearvon lahteena.
« Seis-komento ei palauta ohjearvoa nollaksi. Ohjearvo tallennetaan.
» Ohjauslahteen (ULK1:std ULK2:een, ULK2:sta ULK1:een) muutos ei kopioi ohjearvoa.

Analogiatulon ohjearvon korjaus
Parametriarvot 9, 10 ja 14...17 kayttavat taulukossa olevia kaavoja.

Asetus Al ohjearvo lasketaan seuraavasti
C+B C arvo + (B arvo - 50 % ohjearvosta)
C*B C arvo - (B arvo / 50 % ohjearvosta)
C-B (C arvo + 50 % ohjearvosta) - B arvo
C/B (C arvo - 50 % ohjearvosta) / B arvo
Jossa
» C = Paaohjearvo 1204
(= Komm arvoille 9, 10 ja 17 (/)
= A1 arvoille 14...17). 100+— <~ -~~~ ~-------~-
* B = Korjaava ohjearvo
(= A1 arvoille 9, 10 ja 80 - -\
= AI2 arvoille 14...17). P N 29,14 (+)
Esimerkki:
Kuvassa on ohjearvolahteen kayréat arvoille 9, 10 ja 40— - — - - - — = LT =T10,15 (%)
14...17, jossa
« C=25%. 20| - - - - - = N~~~ — -
* P 4012 OHJEARVO MINIMI = 0. «—16()
+ P 4013 OHJEARVO MAKSIMI = 0. 0 0 100% B

* B vaaka-akselilla.
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Koodi

Kuvaus

1104

OHJE 1 MIN A Ulk. ohje

Asettaa ulkoisen ohjearvon 1 minimin.

» Analogiatulon minimisignaali (prosentteina koko
signaalista, voltteina tai ampeereina) on yhta suuri kuin P1105 | _ _ _ ________
OHJE 1 MIN, Hz/rpm. (MAX)

» Parametri 1301 MINIMI AI1 tai 1304 MINIMI AI2 asettaa
analogiatulon minimisignaalin.

» Nama parametrit (ohjearvon ja analogiatulon minimi- ja
maksimiasetukset) saatavat ohjeen skaala- ja alkuarvo-
asetukset. P 1104 |

|
|
|
|
|
: Analogia-
|

1105

OHJE 1 MAX (MIN) [ tulosignaali

Asettaa ulkoisen ohjearvon 1 maksimin. P 1301 P 1302

» Analogiatulon maksimisignaali (prosentteina koko tai 1304 tai 1305
signaalista, voltteina tai ampeereina) on yhta suuri kuin
OHJE 1 MAX, Hz/rpm. Ulk. ohje

» Parametri 1302 MAKSIMI A1 tai 1305 MAKSIMI AI2 asettaa A
analogiatulon maksimisignaalin. P 1104

(MIN) |

P 1105 _
(MAX)

Analogia-

P 1301 P 1302 tulosignaal
tai 1304 tai 1305

1106

OHJE 2 VALINTA

Valitsee ulkoisen ohjearvon OHJE 2 signaalildhteen.

0...17 — Sama kuin parametrissa 1103 OHJE 1 VALINTA.

19 = PID1LAHTO — Ohjearvo otetaan PID1-lahddsta. Katso Ryhmé 40: PID SAATO 1 ja Ryhmé 41: PID SAATO 2.
20...21 — Sama kuin parametrissa 1103 OHJE 1 VALINTA.

+ Jos PFC kaytéssa

19=pPID1 OHJE 2 LIMIT
VALINTA MAX (1107, 1108) : PFC

1...17
20...21 MIN (1107, 1108)

R4

1107

OHJE 2 MIN

Asettaa ulkoisen ohjearvon 2 minimin.

Analogiatulon minimisignaali (voltteina tai ampeereina) on yhta suuri kuin OHJE 2 MIN, prosentteina.
Parametri 1301 MINIMI AI1 tai 1304 MINIMI A2 asettaa analogiatulon minimisignaalin.

Tama parametri asettaa taajuuden minimiohjearvon.

Arvo annetaan prosentteina

— maksimitaajuudesta tai -nopeudesta

— prosessiohjearvon maksimista

— nimellismomentista.

1108

OHJE 2 MAX
Asettaa ulkoisen ohjearvon 2 maksimin.
» Analogiatulon maksimisignaali (voltteina tai ampeereina) on yhta suuri kuin OHJE 2 MAX, prosentteina.
» Parametri 1302 MAKSIMI Al1 tai 1305 MAKSIMI AI2 asettaa analogiatulon maksimisignaalin.
* Tama parametri asettaa taajuuden maksimiohjearvon.
» Arvo annetaan prosentteina
— maksimitaajuudesta tai -nopeudesta
— prosessiohjearvon maksimista
— nimellismomentista.
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Ryhma 12: VAKIONOPEUDET
Tassa ryhmassa maaritetaan vakionopeudet. Yleensa

+ valittavana on seitseman ohjelmoitavaa vakionopeutta valilla 0...500 Hz tai 0...30
000 rpm.

* Arvojen on oltava positiivisia (Vakionopeuksille ei voida antaa negatiivisia
nopeusarvoja).

» Vakionopeusvalintoja ei oteta huomioon,

jos momentinsaato on aktiivinen tai

jos noudatetaan prosessiohjearvoa (PID)

jos taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa tai

jos PFC (pumppu- ja puhallinohjaus) on aktiivinen.
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Huomautus: Parametri 1208 VAKIONOPEUS 7 toimii myds ns. vikanopeutena, joka
saattaa aktivoitua, jos ohjaussignaali haviaa. Katso esimerkit parametreista 3001 Al
< MIN FUNKTIO, 3002 PANEELI KOM VIKA ja 3018 KOMM MOD VIKA.

Koodi |Kuvaus

1201 |[VAKIONOP VALINTA

Maarittaa, mita digitaalituloja kaytetdan vakionopeuksia valittaessa. Katso yleistiedot johdannosta.
0 = EI KAYTOSSA — Vakionopeudet eivat ole kaytossa.
1 = D11 — Valitsee vakionopeuden 1 digitaalitulolla DI1.
* Digitaalitulo aktivoitu = Vakionopeus 1 valittu.
2...6 = DI2...DI6 — Valitsee vakionopeuden 1 digitaalitulolla DI2...DI6. Katso edella.
7 = DI1,2 — Valitsee yhden kolmesta vakionopeudesta (1...3) digitaalituloilla DI1 ja DI2.
» Kayttaa kahta digitaalituloa, kuten alla on kuvattu (0 = DI ei aktivoitu, 1 = DI aktivoitu):

DI1 | DI2 Toiminto
0 0 |Ei vakionopeutta

1 0 [Vakionopeus 1 (1202)
0 1

1 1

Vakionopeus 2 (1203)
Vakionopeus 3 (1204)

* Voidaan asettaa my0s ns. vikanopeudeksi, joka aktivoituu, jos ohjaussignaali haviaa. Katso parametri 3001
AI<MIN funktio ja parametri 3002 PANEELI KOMM VIKA.
8 = DI2,3 — Valitsee yhden kolmesta vakionopeudesta (1...3) digitaalituloilla DI2 ja DI3.
+ Katso koodi edella (D11,2).
9 = DI3,4 — Valitsee yhden kolmesta vakionopeudesta (1...3) digitaalituloilla DI3 ja DI4.
+ Katso koodi edella (DI1,2).
10 = DI4,5 — Valitsee yhden kolmesta vakionopeudesta (1...3) digitaalituloilla DI4 ja DI5.
« Katso koodi edella (DI1,2).
11 = DI5,6 — Valitsee yhden kolmesta vakionopeudesta (1...3) digitaalituloilla DI5 ja DI6.
+ Katso koodi edella (D11,2).
12 = pI1,2,3 — Valitsee yhden seitsemésta vakionopeudesta (1...7) digitaalituloilla DI1, DI2 ja DI3.
» Kayttaa kolmea digitaalituloa, kuten jaljempana on kuvattu (0 = DI ei aktivoitu, 1 = DI aktivoitu):

=4
—

Toiminto

Ei vakionopeutta
\Vakionopeus 1 (1202)
\Vakionopeus 2 (1203)
\Vakionopeus 3 (1204)
VVakionopeus 4 (1205)

( )

( )

( )

\Vakionopeus 5 (1206
VVakionopeus 6 (1207
\Vakionopeus 7 (1208

—\—\OO—\—\OOE
N
_\_\_\_\oooog
(%0

= O = O = O] = O
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Koodi

Kuvaus

13 = DI3,4,5 — Valitsee yhden seitsemasta vakionopeudesta (1...7) digitaalituloilla DI3, DI4 ja DI5.
« Katso koodi edella (D11,2,3).

14 = DI4,5,6 — Valitsee yhden seitsemésta vakionopeudesta (1...7) digitaalituloilla DI4, DI5 ja DI6.
« Katso koodi edella (DI1,2,3).

15...18 = AUASTIN 1...4 — Valitsee vakionopeuden 1, vakionopeuden 2 tai ulkoisen ohjeen ajastimen (1...4) ja
vakionopeustilan mukaan. Katso parametri 1209 AJASTIN TILA VAL ja Ryhmé& 36: AJASTINTOIMINNOT.

19 = AJASTIN 1&2 — Valitsee vakionopeuden tai ulkoisen ohjeen ajastimien 1 ja 2 seka vakionopeuden tilan mukaan.
Katso parametri 1209 AJASTIN TILA VAL ja Ryhmé 36: AJASTINTOIMINNOT.

-1 = DI1(INV) — Valitsee vakionopeuden 1 digitaalitulolla DI1.
» Kaanteinen toiminta: Digitaalitulo ei aktivoitu = Vakionopeus 1 aktivoitu.

-2...- 6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Valitsee vakionopeuden 1 digitaalitulolla. Katso edella.

-7 = DI1,2(INV) — Valitsee yhden kolmesta vakionopeudesta (1...3) digitaalituloilla DI1 ja DI2.
» Kaanteinen toiminta kayttaa kahta digitaalituloa, kuten jaljempana on kuvattu (O = DI ei aktivoitu, 1 = DI aktivoitu):

DI1 | DI2 Toiminto
1 | 1 |Eivakionopeutta
0 | 1 |Vakionopeus 1 (1202)
1 | 0 [Vakionopeus 2 (1203)
0 | 0 |Vakionopeus 3 (1204)

-8 = DI2,3(INV) — Valitsee yhden kolmesta vakionopeudesta (1...3) digitaalituloilla DI2 ja DI3.
« Katso koodi edella (DI1,2(INV)).
-9 = DI3,4(INV) — Valitsee yhden kolmesta vakionopeudesta (1...3) digitaalituloilla DI3 ja DI4.
« Katso koodi edelld (DI1,2(INV)).
-10 = DI4,5(INV) — Valitsee yhden kolmesta vakionopeudesta (1...3) digitaalituloilla DI4 ja DI5.
» Katso koodi edella (DI1,2(INV)).
-11 = DI5,6(INV) — Valitsee yhden kolmesta vakionopeudesta (1...3) digitaalituloilla DI5 ja DI6.
« Katso koodi edella (DI1,2(INV)).
-12 = DI1,2,3(INV) — Valitsee yhden seitsemasta vakionopeudesta (1...7) digitaalituloilla DI1, DI2 ja DI3.
» Kéanteinen toiminta kayttaa kolmea digitaalituloa, kuten jaljempéana on kuvattu (O = DI ei aktivoitu, 1 = DI
aktivoitu):

DI1| DI2 | DI3 Toiminto

111 1 |Ei vakionopeutta

0] 1 1 |Vakionopeus 1 (1202)
110 1 |Vakionopeus 2 (1203)
0| O 1 |Vakionopeus 3 (1204)
111 0 |Vakionopeus 4 (1205)
0] 1 0 |Vakionopeus 5 (1206)
1] 0 | O [Vakionopeus 6 (1207)
0| O | 0O |[Vakionopeus 7 (1208)

-13 = DI3,4,5(INV) — Valitsee yhden seitsemasta vakionopeudesta (1...7) digitaalituloilla DI3, DI4 ja DI5.
* Katso koodi edelld (DI1,2,3(INV)).

-14 = DI4,5,6(INV) — Valitsee yhden seitsemasta vakionopeudesta (1...7) digitaalituloilla DI4, DI5 ja DI6.
« Katso koodi edelld (DI1,2,3(INV)).

1202

VAKIONOPEUS 1

Asettaa vakionopeuden 1 arvon.

* Alue ja yksikoét riippuvat parametrista 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA.

+ Alue: 0...30 000 rpm, kun 9904 = 1 (VEKTORI:NOP.) tai 2 (VEKTORI:MOM).
* Alue: 0...500 Hz, kun 9904 = 3 (SKALAAR:TAAJ).

1203

1208

VAKIONOPEUS 2...VAKIONOPEUS 7
Asettaa vakionopeuden arvon. Katso VAKIONOPEUS 1 edella.

Vakionopeutta 7 kaytetdan myos Jog-toiminnon nopeutena. Katso parametri 1004 JOG-VALINTA.
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Koodi [Kuvaus

1209 |AJASTIN TILA VAL

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Maarittaa ajastimella aktivoidun vakionopeuden. Ajastinta voidaan kayttaa vaihtamaan ulkoisen ohjeen ja

vakionopeuksien valilla, kun parametri 1201 VAKIONOPEUDEN VALINTA = 15...18 (AJASTIN 1...4) tai 19 (AJASTIN 1&2).

1 = ULK/VN1/2/3

* Jos parametri 1201 = 15...18 (AJASTIN 1...4), valitsee ulkoisen nopeuden, kun tdma ajastin (1...4) ei ole aktiivinen
ja valitsee vakionopeuden 1, kun se on aktiivinen.

AJASTIN 1...4 Toiminto
0 Ulkoinen ohje
1 Vakionopeus 1 (1202)

* Jos parametri 1201 = 19 (AJASTIN 1&2), valitsee ulkoisen nopeuden, kun kumpikaan ajastin ei ole aktiivinen,
valitsee vakionopeuden 1, kun ajastin 1 on aktiivinen, valitsee vakionopeuden 2, kun ajastin 2 on aktiivinen, ja
valitsee vakionopeuden 3, kun ajastimet 1 ja 2 ovat akfiivisia.

Toiminto
Ulkoinen ohje
1 0 Vakionopeus 1 (1202)
0 1 Vakionopeus 2 (1203)
1 1 Vakionopeus 3 (1204)

AJASTIN 1 AJASTIN 2
0 0

2 = VN1/2/3/4
+ Jos parametri 1201 = 15...18 (AJASTIN 1...4), valitsee vakionopeuden 1, kun tdma ajastin (1...4) ei ole aktiivinen

ja valitsee vakionopeuden 2, kun se on aktiivinen.

AJASTIN 1...4 Toiminto
0 Vakionopeus 1 (1202)
1 Vakionopeus 2 (1203)

« Jos parametri 1201 = 19 (AJASTIN 1&2), valitsee vakionopeuden, kun kumpikaan ajastin ei ole aktiivinen, valitsee
vakionopeuden 2, kun ajastin 1 on aktiivinen, valitsee vakionopeuden 3, kun ajastin 2 on aktiivinen, ja valitsee
vakionopeuden 4, kun ajastimet 1 ja 2 ovat aktiivisia.

Toiminto
Vakionopeus 1 (1202)
1 0 Vakionopeus 2 (1203)
0 1 Vakionopeus 3 (1204)
1 1 Vakionopeus 4 (1205)

AJASTIN 1 AJASTIN 2
0 0
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Ryhma 13: ANALOGIATULOT

Tassa ryhmassa maaritetaan analogiatulojen rajat ja suodatus.

Koodi|Kuvaus

1301

MINIMI Al

Méaarittda analogiatulon minimiarvon.

» Arvo maaritetdan prosentteina analogiasignaalialueesta. Katso seuraavaa esimerkkia.

= Analogiatulon minimisignaali vastaa parametrilla 1104 oHJE 1 MIN tai 1107 OHJE 2 MIN asetettua arvoa.

* MINIMI Al ei voi olla suurempi kuin MAKSIMI Al.

» Nama parametrit (ohjearvon ja analogiatulon minimi- ja maksimiasetukset) saatavat ohjeen skaala- ja alkuarvo-
asetukset.

* Katso parametrin 1104 kuva.

Esimerkki: Analogiatulon minimiarvoksi asetetaan 4 mA:

» Konfiguroi analogiatulo 0...20 mA virtasignaalille.

» Laske minimi (4 mA) prosentteina koko alueesta (20 mA) =4 mA /20 mA - 100 % =20 %

1302

MAKSIMI Al1

Maarittda analogiatulon maksimiarvon.

» Arvo maaritetdan prosentteina analogiasignaalialueesta.

» Analogiatulon maksimisignaali vastaa parametrilla 1105 OHJE 1 MAX tai 1108 OHJE 2 MAX asetettua arvoa.
- Katso parametrin 1104 kuva.

1303 |Al1 SUODATUS o, 4 Suodattamaton signaali
Maarittaa analogiatulon 1 (Al1) suodatusaikavakion.
» Suodatettu signaali saavuttaa 63 % muutoksesta méaaritetyssa ,/
ajassa. 100 +
63+-- - - -
I Suodatettu signaali
|
|
|
Aikavakio
1304 [MINIMI Al2

Maarittda analogiatulon minimiarvon.
» Katso MINIMI AI1 edella.

1305

MAKSIMI Al2

Maarittda analogiatulon maksimiarvon.
» Katso MAKSIMI Al1 edella.

1306

SUOD. AIKA AI3

Maarittaa analogiatulon 2 (AI2) suodatusaikavakion.
» Katso Al1 SUODATUS edella.
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Ryhmi 14: RELELAHDOT
Tassa ryhmassa maaritetaan olosuhteet, jotka aktivoivat relelahdot. Relelahdot 4...6
ovat kaytettavissa vain, jos OREL-01-relelahtdlaajennusmoduuli on asennettuna.
Koodi |Kuvaus
1401 |RELELAHTO 1

Maarittda tapahtuman tai tilanteen, joka aktivoi releen 1 eli kertoo, mita relelahtd 1 tarkoittaa.
0 = EI KAYTOSSA — Rele ei ole kaytossa eika veda.
1 = VALMIS — Rele vetaa, kun taajuusmuuttaja on kayttévalmis. Edellyttaen, etta
« kdynninestosignaali on paalla
« taajuusmuuttajassa ei ole vikatilannetta
« syéttdjannite on sallitulla alueella
» hatapysaytystoiminto ei ole paalla.
2 = KAY — Rele vetad, kun taajuusmuuttaja on kaynnissa.
3 = VIKA(-1) — Rele vetad, kun jannite on kytkettyna. Rele ei veda, kun taajuusmuuttajassa on vikatilanne.
4 = VIKA — Rele vetaa, kun vika on aktiivinen.
5 = HALYTYS — Rele vetda, kun halytys on aktiivinen.
6 = SUUN.VAIHTO — Rele vetaa, kun moottori pyorii taaksepain.
7 = KAYNNISTETTY — Rele vetaa, kun taajuusmuuttaja saa kadynnistyskomennon (silloinkin, kun Ulkoinen kdynninesto -
signaalia ei ole). Rele ei veda, kun taajuusmuuttaja saa pysaytyskomennon tai muuttajassa on vikatilanne.
8= VALV.1 YLI — Rele vetada, kun ensimmainen valvottu parametri (3201) ylittaa rajan (3203).
» Katso Ryhmé 32: SUPERVISION sivulta 148 alkaen.
9 = VALV.1 ALI — Rele vetaa, kun ensimmainen valvottu parametri (3201) alittaa rajan (3202).
» Katso Ryhmé 32: SUPERVISION sivulta 148 alkaen.
10 = VALV.2 YLI — Rele vetaa, kun toinen valvottu parametri (3204) ylittda rajan (3206).
» Katso Ryhmé 32: SUPERVISION sivulta 148 alkaen.
11 = VALV.2 ALI — Rele vetaa, kun toinen valvottu parametri (3204) alittaa rajan (3205).
» Katso Ryhmé 32: SUPERVISION sivulta 148 alkaen.
12 = vALV.3 YLI — Rele vetaa, kun kolmas valvottu parametri (3207) ylittaa rajan (3209).
» Katso Ryhmé 32: SUPERVISION sivulta 148 alkaen.
13 = VALV.3 ALI — Rele vetaa, kun kolmas valvottu parametri (3207) alittaa rajan (3208).
» Katso Ryhmé 32: SUPERVISION sivulta 148 alkaen.
14 = OHJEARVOSSA — Rele vetaa, kun lahtétaajuus on yhta suuri kuin ohjetaajuus.
15 = VIKA (RST) — Rele vetaa, kun taajuusmuuttaja on vikatilassa, ja vika kuitataan ohjelmoidun itsekuittausajan
kuluttua.
+ Katso parametri 3103 VIIVEAIKA.
16 = VIKA/HALYTYS — Rele vetad, kun vika tai halytys esiintyy.
17 = ULK OHJAUS — Rele vetaa, kun valitaan ulkoinen ohjaus.
18 = ULK 2 VAL — Rele vetaa, kun valitaan ULK2.
19 = VAKIOTAAJUUS — Rele vetaa, kun valitaan vakionopeus.
20 = OHJE PUUTTUU — Rele vetad, kun ohjearvo tai aktiivinen ohjauspaikka on kadonnut.
21 = YLIVIRTA — Rele vetaa, kun ylivirtahalytys tai -vika esiintyy.
22 = YLIUANNITE — Rele vetaa, kun ylijannitehalytys tai -vika esiintyy.
23 = KAYTON LAMP — Rele vetad, kun taajuusmuuttajan tai ohjauskortin ylildmpdhalytys tai -vika esiintyy.
24 = ALIJANNITE — Rele vetaa, kun alijannitehalytys tai -vika esiintyy.
25 = Al1 PUUTTUU — Rele vetaa, kun Al1-signaali on kadonnut.
26 = AI2 PUUTTUU — Rele vetad, kun Ai2-signaali on kadonnut.
27 = MOOTT.LAMP — Rele vetaa, kun moottorin ylilampdhalytys tai -vika esiintyy.
28 = JuMI — Rele vetaa, kun jumihalytys tai -vika esiintyy.
30 = PID NUKKUU — Rele vetaa, kun PID nukkuu -toiminto on aktiivinen.
31 = PFC — Reletta kaytetaan moottorin kaynnistykseen ja pysaytykseen PFC-ohjauksessa (katso Ryhmé 81: PFC-
OHJAUS).
* Tata vaihtoehtoa kaytetdan vain, kun PFC-ohjaus on kaytossa.
« Aktivoitu / ei aktivoitu -valinta, kun taajuusmuuttaja ei ole kaynnissa.
32 = MOOT. VAIHTO — Rele vetaa, kun PFC vuorottelu on kaytossa.
* Tata vaihtoehtoa kaytetdan vain, kun PFC-ohjaus on kaytossa.
33 = VUO VALMIS — Rele vetaa, kun moottori on magnetoitu, ja se voi sy6ttaa nimellismomenttia (moottori on
saavuttanut nimellismagnetoinnin).
34 = KAYT.MAKRO 2 — Rele vetaa, kun kayttajan parametrisarja 2 on aktiivinen.




ACS550-01/U1-kéyttéopas 121

Koodi |Kuvaus
35 = KOMM — Rele vetaa kenttavaylatiedonsiirron tulon perusteella.
» Kenttavayla kirjoittaa bindarikoodin parametrissa 0134, joten rele 1...rele 6 vetaa seuraavasti:
Par. 0134 | Bindari | RO6 |RO5|RO4 | RO3|RO2|RO1
0 000000 0 0 0 0 0 0
1 000001 0 0 0 0 0 1
2 000010 0 0 0 0 1 0
3 000011 0 0 0 0 1 1
4 000100 0 0 0 1 0 0
5...62
63 111111 1 1 1 1 1 1
* 0 = Rele ei veda, 1 = Rele vetaa.
36 = KomMm (-1) — Rele vetaa kenttavaylatiedonsiirron tulon perusteella.
» Kenttavayla kirjoittaa binaarikoodin parametrissa 0134, joten rele 1...rele 6 vetaa seuraavasti:
Par. 0134 [Binaari [RO6 |RO5 |[RO4 |[RO3 |[RO2 [RO1
0 000000 1 1 1 1 1 1
1 000001 1 1 1 1 1 0
2 000010 1 1 1 1 0 1
3 000011 1 1 1 1 0 0
4 000100 1 1 1 0 1 1
63 111111 0 0 0 0 0 0
* 0 = Rele ei veda, 1 = Rele vetaa.
37 = AJASTIN 1 — Rele vetada, kun ajastin 1 on aktiivinen. Katso kohta Ryhmé& 36: AJASTINTOIMINNOT.
38...40 = AJASTIN 2...4 — Rele vetad, kun ajastin 2...4 on aktiivinen. Katso AJASTIN 1 edella.
41 = PUH.LASKURI — Rele vetaa, kun jaahdytyspuhaltimen laskuri on tdynna. Katso kohta Ryhmé 29:
HUOLTOLASKURIT.
42 = KIER.LASKURI — Rele vetaa, kun kierroslaskuri on tdynna. Katso kohta Ryhmé 29: HUOLTOLASKURIT.
43 = KAYN.LASKURI — Rele vetaa, kun kayttdaikalaskuri on tdynna. Katso kohta Ryhmé 29: HUOLTOLASKURIT.
44 = MWH LASKURI — Rele vetaa, kun MWh-laskuri on tdynna. Katso kohta Ryhmé 29: HUOLTOLASKURIT.
46 = KAYNN. VIIVE — Rele vetda, kun kdynnistysviive on aktiivinen.
47 = USER LOAD C — Rele vetaa, kun kayttajan asettaman kuormituskayran vika tai halytys esiintyy.
52 = JOG AKT. — Rele vetaa, kun Jog-toiminto on kaytdssa.
1402 |[RELELAHTO 2
Maarittaa tapahtuman tai tilanteen, joka aktivoi releen 2 eli kertoo, mita relelahtd 2 tarkoittaa.
+ Katso 1401 RELELAHTO 1.
1403 |RELELAHTO 3
Maarittaa tapahtuman tai tilanteen, joka aktivoi releen 3 eli kertoo, mita relelahtd 3 tarkoittaa.
+ Katso 1401 RELELAHTO 1.
1404 |RO 1 VETOVIIVE
Maarittaa releen 1 paalle kytkeytymisen viiveen. Tapahtuma —,—_‘7
» Kytkeytymisviiveita ei oteta huomioon, kun releldhdén 1401
asetus on PFC. | |
1405 |[RO 1 PAASTOVIIVE Releen tila —‘—l—l_l—
Maarittaa releen 1 paalta pois kytkeytymisen viiveen. = —
. KytkeytymisviiveiFt)é ei otpeta hgomii/)(})/n, kun relelahdon 1401 1404 VETOVIIVE 1405 PAASTOVIIVE
asetus on PFC.
1406 |RO 2 VETOVIIVE
Maarittada releen 2 paalle kytkeytymisen viiveen.
+ Katso RO 1 VETOVIIVE.
1407 |RO 2 PAASTOVIIVE
Maarittda releen 2 paalta pois kytkeytymisen viiveen.
+ Katso RO 1 PAASTOVIIVE.
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1408

RO 3 VETOVIIVE

Maarittaa releen 3 paalle kytkeytymisen viiveen.
» Katso RO 1 VETOVIIVE.

1409

RO 3 PAASTOVIIVE
Maarittda releen 3 paalta pois kytkeytymisen viiveen.
» Katso RO 1 PAASTOVIIVE.

1410

1412

RELELAHTO 4...6

Maarittda tapahtuman tai tilanteen, joka aktivoi releen 4...6 eli kertoo, mita releldhtd 4
jos OREL-01-relelahtélaajennusmoduuli on asennettuna.

» Katso 1401 RELELAHTO 1.

...6 tarkoittaa. Kaytettavissa,

1413

RO 4 VETOVIIVE

Maarittaa releen 4 paalle kytkeytymisen viiveen.
» Katso RO 1 VETOVIIVE.

1414

RO 4 PAASTOVIIVE
Maarittaa releen 4 paalta pois kytkeytymisen viiveen.
» Katso RO 1 PAASTOVIIVE.

1415

RO 5 VETOVIIVE

Maarittaa releen 5 paalle kytkeytymisen viiveen.
» Katso RO 1 VETOVIIVE.

1416

RO 5 PAASTOVIIVE
Maarittaa releen 5 paalta pois kytkeytymisen viiveen.
» Katso RO 1 PAASTOVIIVE.

1417

RO 6 VETOVIIVE

Maarittaa releen 6 paalle kytkeytymisen viiveen.
» Katso RO 1 VETOVIIVE.

1418

RO 6 PAASTOVIIVE
Maarittaa releen 6 paalta pois kytkeytymisen viiveen.
» Katso RO 1 PAASTOVIIVE.
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Ryhma 15: ANALOGIALAHDOT

Tassa ryhmassa maaritetdan taajuusmuuttajan analogialahdoét (virtasignaalit).
Taajuusmuuttajan analogialahdoét voivat olla

 mitd tahansa parametriryhman Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT parametreja.
* rajattu I&htdvirran ohjelmoitaviin minimi- ja maksimiarvoihin

* skaalattu (ja/tai kdannetty) maarittamalla 1ahdeparametrin (tai sisallén) minimi- ja
maksimiarvot. Jos sisallon maksimiarvo (parametri 1503 tai 1509) asetetaan
sisallén minimiarvoa (parametri 1502 tai 1508) pienemmaksi, tuloksena on
kaanteinen 1ahto.

* suodatettuja.

Koodil[Kuvaus

1501

AO1 SISALTO
Maarittda analogialahdon AO1 sisallon.

99 = PTC SYOTTO — Virtaldhde anturityypille PTC. Lahtévirta = 1,6 mA. Katso kohta Ryhmé 35: MOOTTORIN
LAMPOTILA.

100 = PT100 sYOTTO — Virtalahde anturityypille Pt100. Lahtovirta = 9.1 mA. Katso kohta Ryhmé 35: MOOTTORIN
LAMPOTILA.

101...178 — Lahtd vastaa Kayttétiedot-ryhmén (Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT) parametria.
» Parametri maaritetty arvolla (arvo 102 = parametri 0102)

1502

AO1 SISALTO MIN AAO (MA)
Asettaa sisallon minimiarvon. P1505/1----------~-
+ Siséaltd on parametrilla 1501 valittu parametri. P 1511

* Minimiarvo viittaa sisallén minimiarvoon, joka muunnetaan
analogialdhdoksi.

» Nama parametrit (siséllén ja virran minimi- ja
maksimiasetukset) saatavat [ahdon skaala- ja alkuarvo-

asetukset. Katso kuva. P 1504 /|
1503 |[AO1 SISALTO MAX P 1510 l AO SISALTO=
Asettaa sisallon maksimiarvon. P 1502 / 1508
» Sisalté on parametrilla 1501 valittu parametri. P 1503 /1509
» Maksimiarvo viittaa sisallébn maksimiarvoon, joka muunnetaan P 1505 /A AO (mA)

analogialdhdoksi. P 1511

1504

MINIMI AO1
Asettaa lahtovirran minimiarvon.

1505

MAKSIMI AO1
Asettaa |ahtovirran maksimiarvon.

1506

P 1504 /.

AO1 SUODATUS P 1510

|
|
Maarittda suodatusaikavakion analogialahddlle A01. : | AO SISALTO
L8

» Suodatettu signaali saavuttaa 63 % muutoksesta maaritetyssa

ajassa. , P 1503 / 1509
» Katso kuva parametrissa 1303.

P 1502 / 1508

1507

AO2 SISALTO
Maarittaa analogialdhddn A02 sisallén. Katso A01 SISALTO edella.

1508

AO2 SISALTO MIN
Asettaa sisallon minimiarvon. Katso A01 SISALTO MIN edella.

1509

AO2 SISALTO MAX
Asettaa sisallon maksimiarvon. Katso A01 SISALTO MAX edella.

1510

MINIMI AO2
Asettaa lahtovirran minimiarvon. Katso MINIMI AO1 edella.
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1511 [MAKSIMI AO2
Asettaa lahtovirran maksimiarvon. Katso MAKSIMI AO1 edella.

1512 |[SUOD AIKA AO2
Maarittda suodatusaikavakion analogialdhdoélle A02. Katso AO1 SUODATUS edella.
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Ryhma 16: SYSTEEMIOHJAUS

Tassa ryhmassa maaritetaan systeemiohjauksen lukitukset, viankuittaus ja
kayttéonotot.

KoodilKuvaus

1601 |[KAYNNINESTO

Valitsee kdynninestosignaalin lahteen.
0 = EI KAYTOSSA — Taajuusmuuttaja on kayttévalmis ilman kaynninestosignaalia.
1 = DI1 — Asettaa digitaalitulon DI1 kdynninestosignaaliksi.
« Digitaalitulon on oltava aktivoitu, jotta moottori voidaan kaynnistaa.
« Jos jannitteen lasku poistaa digitaalitulon aktivoinnin, moottori pysahtyy vapaasti pyorien eikd kdynnisty ennen
kaynninestosignaalin palaamista.
2...6 = DI2...DI6 — Asettaa digitaalitulon DI2...DI6 kdynninestosignaaliksi.
* Katso DI1 edella.
7 = KOMM — Asettaa kenttavaylan komentosanan kaynninestosignaalin lahteeksi.
» Komentosanan 1 (parametri 0301) bitti 6 aktivoi kdynninestosignaalin.
* Yksityiskohtaiset ohjeet 10ytyvat kenttavaylan kayttdoppaasta.
-1 = DIT(INV) — Asettaa kaanteisen digitaalitulon DI1 kdynninestosignaaliksi.
* Digitaalitulo ei saa olla aktivoitu kdynninestoa kaytettaessa.
« Jos digitaalitulo aktivoidaan, moottori pysahtyy vapaasti pydrien eikd kaynnisty ennen kaynninestosignaalin
palaamista.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Asettaa kaanteisen digitaalitulon DI2...DI6 kdynninestosignaaliksi.
+ Katso DI1(INV) edella.

1602 |PARAMETRILUKKO

Maarittda, voidaanko ohjauspaneelin kautta muuttaa parametriarvoja.

* Tama lukko ei rajoita makroilla tehtyja parametrimuutoksia.

- Tama lukko ei rajoita kenttavaylatulojen kautta tehtyja parametrimuutoksia.

» T&ta parametriarvoa voidaan muuttaa vain sy6ttdmalla oikea salasana. Katso parametri 1603 SALASANA.

0 = LUKITTU — Parametriarvoja ei voida muuttaa ohjauspaneelista.
* Lukko voidaan avata sy6ttdmalla voimassa oleva koodi parametriin 1603.

1 = AVOIN — Parametriarvoja voidaan muuttaa ohjauspaneelista.

2 = El TALLET. — Parametriarvoja voidaan muuttaa ohjauspaneelista, mutta niita ei tallenneta haihtumattomaan
muistiin.
* Muutetut parametriarvot tallennetaan muistiin parametrin 1607 PARAM TALLENNUS arvolla 1 (TALLETA...).

1603 [SALASANA

Parametrilukkoa voidaan muuttaa kirjoittamalla oikea salasana.

» Katso parametri 1602 edella.

» Koodin 358 avulla parametrin 1602 arvoa voidaan muuttaa yhden kerran.
» Syoétetty koodi palautuu automaattisesti takaisin nollaksi.

1604 |VIANKUITTAUS

Valitsee viankuittaussignaalin I&hteen. Signaali kuittaa taajuusmuuttajan vikalaukaisun jalkeen, jos vian syyta ei enaa
esiinny.
0 = PANEELI — Asettaa ohjauspaneelin viankuittauksen ainoaksi lahteeksi.
* Viankuittaus voidaan aina tehda ohjauspaneelista.
1 = DI1 — Asettaa digitaalitulon DI1 viankuittauksen lahteeksi.
« Digitaalitulon aktivointi kuittaa taajuusmuuttajan.
2...6 = DI2...DI6 — Asettaa digitaalitulon DI2...DI6 viankuittauksen lahteeksi.
+ Katso DI1 edella.
7 = KAY/SEIS — Asettaa Seis-komennon viankuittauksen lahteeksi.
 Tata vaihtoehtoa ei saa kayttaa, kun kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot annetaan kenttéavaylatiedonsiirron
kautta.
8 = KOMM — Asettaa kenttavaylan viankuittauksen lahteeksi.
» Komentosana annetaan kenttavaylatiedonsiirron kautta.
» Komentosanan 1 (parametri 0301) bitti 4 kuittaa taajuusmuuttajan.
-1 = DIT(INV) — Asettaa kdanteisen digitaalitulon DI1 viankuittauksen l&hteeksi.
« Digitaalitulon aktivoinnin poistaminen kuittaa taajuusmuuttajan.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Asettaa kaanteisen digitaalitulon DI2...DI6 viankuittauksen lahteeksi.
« Katso DI1(INV) edella.
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1605

KAYTT. PAR VAIHTO

Maarittda kayttajan parametrisarjan vaihtamisasetukset.
» Katso parametri 9902 SOVELLUSMAKRO.
« Taajuusmuuttajan on oltava pysahtynyt, jotta kayttajan parametriasetuksia voidaan muuttaa.
* Muutoksen aikana taajuusmuuttaja ei kaynnisty.
Huomaa: Kayttajan parametriasetukset on aina tallennettava, kun niitd on muutettu tai kun moottorin tunnistusajo on
tehty uudelleen.
+ Aina, kun jannite on kytketty pois paalta ja takaisin paalle tai parametria 9902 SOVELLUSMAKRO on muutettu,
taajuusmuuttaja lataa kayttajan viimeksi tallentamat asetukset. Kaikki tallentamattomat muutokset haviavat.
Huomaa: Parametrin (1605) arvo ei sisally kayttdjan parametriasetuksiin, eikd arvo muutu, jos kayttajan
parametriasetuksia muutetaan.
Huomaa: Relelahddn avulla voidaan valvoa parametrisarjan 2 valintaa.
+ Katso parametri 1401.
0 = EI KAYTOSSA — Kayttdjan parametriasetuksia voidaan muuttaa vain ohjauspaneelista (parametrilla 9902).
1 = DI1 — Digitaalitulolla bI1 vaihdetaan parametriasetukset.
» Taajuusmuuttaja lataa kayttajan parametrisarjan 1 digitaalitulon laskevaan reunaan.
 Taajuusmuuttaja lataa kayttdjan parametrisarjan 2 digitaalitulon nousevaan reunaan.
» Kayttajan parametriasetukset muuttuvat vain silloin, kun taajuusmuuttaja on pysahtynyt.
2...6 = DI2...DI6 — Digitaalitulolla DI2...DI6 vaihdetaan parametriasetukset.
« Katso DI1 edell.
-1 = DI1(INV) — Digitaalitulolla DI1 vaihdetaan parametriasetukset kaanteisesti.
» Taajuusmuuttaja lataa kayttdjan parametrisarjan 1 digitaalitulon nousevaan reunaan.
» Taajuusmuuttaja lataa kayttajan parametrisarjan 2 digitaalitulon laskevaan reunaan.
» Kayttajan parametriasetukset muuttuvat vain silloin, kun taajuusmuuttaja on pysahtynyt.
-2...-6 = DI2(INV)...DIG(INV) — Digitaalitulolla DI2...DI6 vaihdetaan parametriasetukset kaanteisesti.
* Katso DI1(INV) edella.

1606

PAIKALLISLUKKO

Saatelee paikallisohjauksen (LOC) kayttda. Paikallisohjauksessa taajuusmuuttajaa voidaan ohjata ohjauspaneelista.
» Kun PAIKALLISLUKKO on aktiivinen, ohjauspaneelista ei voida valita paikallisohjausta.
0 = AVOIN — Lukon kaytto on estetty. Ohjauspaneelista voidaan valita paikallisohjaus ja ohjata taajuusmuuttajaa.
1 = DI1 — Paikallislukko valitaan digitaalitulon DI1 kautta.
« Kun digitaalitulo aktivoidaan, paikallisohjausta ei voida valita.
» Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, paikallisohjaus voidaan valita.
2...6 = DI2...DI6 — Paikallislukko valitaan digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
» Katso DI1 edell.
7 = LUKITTU — Lukitus paalla. Ohjauspaneelista ei voida valita paikallisohjausta eika ohjata taajuusmuuttajaa.
8 = KOMM — Paikallislukko valitaan komentosanan 1 bitin 14 kautta.
» Komentosana annetaan kenttavaylatiedonsiirron kautta.
* Komentosana on 0301.
-1 = DI1(INV) — Asettaa kdanteisen digitaalitulon DI1 paikallislukituksen asettamista varten.
» Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, paikallisohjausta ei voida valita.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, paikallisohjaus voidaan valita.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — Paikallislukko valitaan k&anteisen digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
 Katso DI1(INV) edella.

1607

PARAM TALLENNUS

Tallentaa kaikki muutetut parametrit haihtumattomaan muistiin.

+ Kenttavaylan kautta muutettuja parametreja ei automaattisesti tallenneta haihtumattomaan muistiin. Tallentaminen
tehdaan talla parametrilla.

+ Jos 1602 PARAMETRILUKKO = 2 (El TALLET.), ohjauspaneelin kautta muutettuja parametreja ei tallenneta.
Tallentaminen tehdaan talla parametrilla.

+ Jos 1602 PARAMETRILUKKO = 1 (AVOIN), ohjauspaneelin kautta muutetut parametrit tallennetaan valittdmasti
haihtumattomaan muistiin.

0 = vALMIS — Arvo muuttuu automaattisesti, kun kaikki parametrit on tallennettu.

1 = TALLETA... — Muutetut parametrit tallennetaan haihtumattomaan muistiin.
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1608 [KAYNN. ESTO 1
Valitsee kaynnistyksen esto 1 -signaalin lahteen.
Huomaa: Kaynnistyksen esto ja kdynninesto ovat eri toimintoja.
0 = ElI KAYTOSSA — Mahdollistaa taajuusmuuttajan kadynnistyksen ilman ulkoista kdynnistyksen esto -signaalia.
1 = D1 — Asettaa digitaalitulon DI1 k@ynnistyksen esto 1 -signaaliksi.
« Tdma digitaalitulo on aktivoitava kdynnistyksen esto 1 -signaalia varten.
« Jos jannitteen lasku poistaa digitaalitulon aktivoinnin, moottori pysahtyy vapaasti py6rien ja ohjauspaneelin

2...6 = DI2...DI6 — Asettaa digitaalitulon DI2...DI6 kaynnistyksen esto 1 -signaaliksi.
+ Katso DI1 edella.
7 = KOMM — Asettaa kenttavaylan komentosanan kéynnistyksen esto 1 -signaalin lahteeksi.
» Komentosanan 2 (parametri 0302) bitti 2 aktivoi kaynnistyksen esto 1 -signaalin.
* Yksityiskohtaiset ohjeet 16ytyvat kenttavaylan kayttboppaasta.
-1 = DIT(INV) — Asettaa kdanteisen digitaalitulon DI1 k&ynnistyksen esto 1 -signaaliksi.
-2...-6 = DI2 (INV)...DIB(INV) — Asettaa kaanteisen digitaalitulon DI2...DI6 kdynnistyksen esto 1 -signaaliksi.
+ Katso DI1(INV) edella.

Taajuusmuuttaja kdynnistetty

KAY/SEIS
J KOMENTO

(Ryhma 10)

KAYNNISTYKSEN
ESTO -SIGNAALI

|
|
|
|
J | (Parametrit
: 1608 & 1609)
|
|

Rel Rele vetaa
ele d3 STARTED
€l veda RELEEN TILA

(Ryhma 14)

|
Saatopelti auk?I

I
I
I
Saatopellin | ! ' Saatopellin
suljettu : | suljettu SAATOPELLIN

Saatopellhn . I Saatopellin
ayautumls— | I sulkeutumis-
aika I : aika

|

KAYNNINESTOSIGNAALI

saatopellin puoleisesta kytkimesta, kun
saatopelti on taysin auki
(Parametri 1601)

L MOOTTORIN TILA
| |

4._—> |<—>|
'kiihdytys- , Taajuusmuuttaja
aika pysahtyy vapaasti

(Par 2202) pydrien

naytdssa nakyy halytys 2021. Taajuusmuuttaja ei kdynnisty, ennen kuin kdynnistyksen esto 1 -signaali palaa.
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1609

KAYNN. ESTO 2
Valitsee kdynnistyksen esto 2 -signaalin lahteen.

Huomaa:Kaynnistyksen esto ja kdynninesto ovat eri toimintoja.
0 = EI KAYTOSSA — Mahdollistaa taajuusmuuttajan kdynnistyksen ilman ulkoista kaynnistyksen esto -signaalia.
1 = DI1 — Asettaa digitaalitulon DI1 kdynnistyksen esto 2 -signaaliksi.
« Tdma digitaalitulo on aktivoitava kdynnistyksen esto 2 -signaalia varten.
« Jos jannitteen lasku poistaa digitaalitulon aktivoinnin, moottori pysahtyy vapaasti pyorien ja ohjauspaneelin
naytdssa nakyy halytys 2022. Taajuusmuuttaja ei kdynnisty, ennen kuin kaynnistyksen esto 2 -signaali palaa.
2...6 = DI2...DI6 — Asettaa digitaalitulon DI2...DI6 kaynnistyksen esto 2 -signaaliksi.
* Katso DI1 edella.
7 = KOMM — Asettaa kenttéavaylan komentosanan kaynnistyksen esto 2 -signaalin lahteeksi. Komentosanan 3
(parametri 0302) bitti 2 aktivoi kdynnistyksen esto 2 -signaalin.
« Yksityiskohtaiset ohjeet l16ytyvat kenttavaylan kayttboppaasta.
-1 = DI1(INV) — Asettaa kdanteisen digitaalitulon DI1 k&ynnistyksen esto 2 -signaaliksi.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — Asettaa kaanteisen digitaalitulon DI2...DI6 kaynnistyksen esto 2 -signaaliksi.
» Katso DI1(INV) edella.

1610

NAYTA HALYT.

Ohjaa seuraavien hélytysten nakymista:

2001, Ylivirta

2002, Ylijannite

2003, Alijannite

2009, Yksikon lampétila.

Lisatietoja on kohdassa Hélytysluettelo, sivulla 259.
0 = EI — Edelld mainitut halytykset eivat nay.

1 = KYLLA — Edelld mainitut halytykset nakyvat.

1611

PAR NAYTTO

Valitsee parametrindyton eli parametrit, jotka nakyvat naytolla.

Huomaa: Tama parametri ndkyy vain, kun se on otettu kdyttddn FlashDrop-lisdvarusteella. FlashDropin avulla

parametreja voidaan kopioida nopeasti jannitteettémiin taajuusmuuttajiin. Sen avulla parametriluetteloa voidaan

muokata helposti esim. piilottamalla valitut parametrit. Lisatietoja on MFDT-01 FlashDrop User’s Manual -oppaassa

(BAFE68591074 [englanninkielinen]).

FlashDrop-parametriarvot otetaan kéayttddn asettamalla parametrin 9902 arvoksi 31 (KUOR FD ASET).

0 = OLETUSARVO — Taydelliset laajat ja suppeat parametriluettelot ndkyvissa.

1 = FLASHDROP — FlashDrop-parametriluettelo nakyvissa. Ei sisalla suppeaa parametriluetteloa. FlashDropilla
piilotetut parametrit eivat nay.
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Ryhma 20: RAJAT

Tassa ryhmassa maaritetaan minimi- ja maksimirajat moottorin kaytdlle — nopeus,
taajuus, virta, momentti jne.

Koodi|Kuvaus

2001 MI..N.IMIN.OPE.US . Nopeus 2001 arvoon <0
Maarittda sallitun miniminopeuden (rpm). P 2002
» Positiivinen (tai nolla) miniminopeusarvo asettaa kaksi
nopeusaluetta, yhden positiivisen ja yhden negatiivisen. .
+ Negatiivinen miniminopeusarvo asettaa yhden nopeusalueen. 0 Sallittu nopeusalue _ Aika
» Katso kuva. v
P 2001
2002 [MAKSIMINOPEUS Nopeus 2001 arvoon > 0
Maarittda sallitun maksiminopeuden (rpm). P 2002
Sallittu nopeusalue
P 2001
0 p Aika
-(P 2001)
Sallittu nopeusalue
-(P 2002)

2003 |MAKSIMI VIRTA
Maarittaa 1ahddn maksimivirran (A), jonka taajuusmuuttaja voi sy6ttda moottoriin.

2005 |YLIJANNITESAATO

Asettaa DC-ylijannitesdadon paalle ja pois paalta.

» Suuren hitausmassan nopea jarruttaminen nostaa valipiirin jannitteen raja-arvon yli. Ylijannitesaatt pienentaa
jarrutusmomenttia automaattisesti suurentamalla 1&ht6taajuutta, jotta valipiirin jannite ei ylittaisi laukaisurajaa.

0 = POIS — S&at0 pois paalta.

1 = PAALLA — Saato paalla.

Huomaa: Jos taajuusmuuttajaan on kytketty jarrukatkoja tai jarruvastus, tdman parametrin arvoksi on asetettava
0 (PoIS), jotta katkoja toimii oikein.

2006 |ALIJANNITESAATO

Asettaa DC-alijannitesdadon paalle ja pois paaltd. Kun DC-alijannitesaatd on paalla:

» Jos valipiirin jannite pienenee syoéttétehon puuttumisen vuoksi, alijannitesaaté pienentdd moottorin nopeutta, jotta
jannite pysyisi alarajan ylapuolella.

» Kun moottorin nopeus pienenee, kuorman pyérimisliikkeen hitausmomentissa oleva energia generoituu takaisin
taajuusmuuttajaan. Valipiiri pysyy nain jannitteisena ja alijannitelaukaisulta valtytédan.

» DC-alijannitesaatd parantaa niiden jarjestelmien verkkokatkossietoisuutta, joiden hitausmomentti on suuri (esim.
lingot ja puhaltimet).

0 = POIS — S&at0 pois paalta.

1 = PAALLA AIKA — Saat6 paalla, kayton aikaraja on 500 ms.

2 = PAALLA — S3atd paalla ilman kaytolle annettua maksimiaikarajaa.
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2007

MINIMITAAJUUS Taajuus 2007 arvo on < 0
Maarittda taajuusmuuttajan 1Ahdén minimitaajuuden. P 2008
+ Positiivinen tai nolla minimitaajuusarvo asettaa kaksi
nopeusaluetta, yhden positiivisen ja yhden negatiivisen. . .
+ Negatiivinen minimitaajuusarvo asettaa yhden nopeusalueen. 0 Sallittu taajuusalue . Aika
Katso kuva. "

Huomaa: Pida MINIMITAAJUUS < MAKSIMITAAJUUS.

2008

P 2007

MAKSIMITAAJUUS

Maarittda taajuusmuuttajan 14hdén maksimitaajuuden.
Taajuus 2007 arvoon > 0
P 2008

Sallittu taajuusalue

P 200(7) » Aika

-(P 2007)
Sallittu taajuusalue
-(P 2008)

2013

MIN MOMENTIN VAL

Maarittda minimimomentin (2015 MIN MOMENTTI 1 ja 2016 MIN MOMENTTI 2) valinnan.
0 = MIN MOMENT.1 — Valitsee minimimomentiksi 2015 MIN MOMENTTI 1.
1 = D11 — Minimimomentti valitaan digitaalitulon DI1 kautta.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, valitaan MIN MOMENTTI 2.
» Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, valitaan MIN MOMENTTI 1.
2...6 = DI2...DI6 — Minimimomentti valitaan digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
» Katso DI1 edella.
7 = KOMM — Minimimomentti valitaan komentosanan 1 bitin 15 kautta.
» Komentosana annetaan kenttavaylatiedonsiirron kautta.
* Komentosana on parametri 0301.
-1 = DI1(INV) — Minimimomentti valitaan kaanteisen digitaalitulon DI1 kautta.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, valitaan MIN MOMENTTI 1.
» Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, valitaan MIN MOMENTTI 2.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Minimimomentti valitaan kdanteisen digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
« Katso DI1(INV) edella.

2014

MAX MOMENTIN VAL

Maarittdda maksimimomentin (2017 MAX MOMENTTI 1 ja 2018 MAX MOMENTTI 2) valinnan.
0 = MAX MOMENT.1 — Valitsee maksimimomentiksi 2017 MAX MOMENTTI 1.
1 = DI1 — Maksimimomentti valitaan digitaalitulon DI1 kautta.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, valitaan MAX MOMENTTI 2.
« Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, valitaan MAX MOMENTTI 1.
2...6 = DI2...DI6 — Maksimimomentti valitaan digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
» Katso DI1 edella.
7 = KOMM — Maksimimomentti valitaan komentosanan 1 bitin 15 kautta.
» Komentosana annetaan kenttavaylatiedonsiirron kautta.
» Komentosana on parametri 0301.
-1 = DI1(INV) — Maksimimomentti valitaan kdanteisen digitaalitulon di1 kautta.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, valitaan MAX MOMENTTI 1.
» Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, valitaan MAX MOMENTTI 2.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — Maksimimomentti valitaan kdanteisen digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
» Katso DI1(INV) edella.

2015

MIN MOMENTTI 1
Asettaa momentin ensimmaisen minimirajan (%). Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellismomentista.

2016

MIN MOMENTTI 2
Asettaa momentin toisen minimirajan (%). Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellismomentista.

2017

MAX MOMENTTI 1
Asettaa momentin ensimmaisen maksimirajan (%). Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellismomentista.

2018

MAX MOMENTTI 2
Asettaa momentin toisen maksimirajan (%). Arvo annetaan prosentteina moottorin nimellismomentista.
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Ryhma 21: KAYNNISTYS/PYSAYTYS

Tassa ryhmassa maaritetdan moottorin kaynnistys- ja pysaytystavat. ACS550 tukee
useita eri tapoja.

Koodi

Kuvaus

2101

KAYNNISTYSTAPA

Valitsee moottorin kdynnistystavan. Voimassa olevien vaihtoehtojen maara riippuu parametrin 9904
MOOTT.OHJAUSTAPA arvosta.
1 = AUTO — Valitsee automaattisen kaynnistyksen.

* Vektorisaadot: Optimaalinen kaynnistystapa useimmissa tapauksissa. Taajuusmuuttaja kdynnistaa pyorivan
moottorin valitsemalla oikean laht6taajuuden automaattisesti.

* SKALAAR:TAAJ: Valitdn kaynnistys nollataajuudella. Sama kuin valinta 8 = RAMPPI.

2 = DC MAGN — Valitsee DC-magnetointikdynnistyksen.

Huomaa: DC-magnetointikdynnistys ei voi kdynnistaa pyorivaa moottoria.

Huomaa: Taajuusmuuttaja kaynnistyy, kun asetettu esimagnetointiaika (parametri 2103 DC MAGN.AIKA) on kulunut,
silloinkin, kun moottorin magnetointi ei ole valmis.

* VVektorisdadot: Magnetoi moottorin parametrissa 2103 DC MAGN.AIKA maaritetyssa ajassa tasavirtaa kayttéen.
Normaali ohjaus vapautetaan heti magnetointiajan jalkeen. Tama vaihtoehto varmistaa korkeimman mahdollisen
irrotusmomentin.

* SKALAAR:TAAJ: Magnetoi moottorin parametrissa 2103 DC MAGN.AIKA maaritetyssa ajassa tasavirtaa kayttaen.
Normaali ohjaus vapautetaan heti magnetointiajan jalkeen.

3 = SKAL.VAUHTIK — Valitsee vauhtikdynnistyksen.

* Vektorisaadot: Ei kaytettavissa.

* SKALAAR:TAAJ: Taajuusmuuttaja kdynnistaa pyorivan moottorin valitsemalla oikean Iahtétaajuuden
automaattisesti. Tama on hyoédyllinen vaihtoehto silloin, kun moottori jo pydrii ja kayttd kaynnistyy tasaisesti
nykyisella taajuudella.

« Ei voida kayttaa monimoottorijarjestelmissa

4 = MOM.MAKS. — Valitsee automaattisen momentin maksimoinnin (VAIN skalaar:taaj).

+ Saattaa olla tarpeellinen taajuusmuuttajissa, joissa on korkea kaynnistysmomentti.

* Momentin maksimointia kaytetaan vain kaynnistyksessa. Maksimointi pysaytetaan, kun lahtétaajuus ylittdaa 20 Hz
tai kun lahtétaajuus on yhté suuri kuin ohje.

* Aluksi moottori magnetoidaan parametrissa 2103 DC MAGN.AIKA maaritetyssa ajassa tasavirtaa kayttaen.

+» Katso parametri 2110 MOM.MAX.VIRTA.

5 = VAUHTI + MOM. — Valitsee seka vauhtikdynnistyksen ettd momentin maksimoinnin (vain SKALAAR:TAAJ).

* Vauhtikaynnistys tehddan ensin, minka jalkeen moottori magnetoidaan. Jos nopeus on nolla, suoritetaan
momentin maksimointi.

8 = RAMPPI — Valitdn kaynnistys nollataajuudella.

2102

PYSAYTYSTAPA

Valitsee moottorin pysaytystavan.
1 = VAPAASTI — Valitsee moottorin pysaytystavaksi virrankatkaisun. Moottori pysahtyy vapaasti pyorien.
2 = HIDASTAEN — Moottori pysahtyy hidastusajan mukaisesti.
* Hidastusaika maaritetaan parametrilla 2203 HIDASTUSAIKA 1 tai 2206 HIDASTUSAIKA 2 (kumpi aktiivinen).

2103

DC MAGN.AIKA

Maarittda DC-magnetointikdynnistyksen esimagnetointiajan.

» Valitse kaynnistystapa parametrilla 2101.

- Kéaynnistyskomennon jalkeen taajuusmuuttaja esimagnetoi moottorin talla parametrilla maaritetyssa ajassa ja
kaynnistada moottorin.

- Esimagnetointiajan on oltava tarpeeksi pitka, jotta moottorin magnetointi toteutuu taysin. Liian pitka aika
kuumentaa moottoria kohtuuttomasti.
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Koodi

Kuvaus

2104

DC-PITO Moottori
Valitsee, kaytetaanko jarrutuksessa tai DC-pidossa tasavirtaa (DC). Nopeus
0 = EI KAYTOSSA — DC-jarrutus ei ole kaytossa. | /

-

DC-pito
—

1 = DC PITO — DC-pito on kédytdssa. Katso kaavio.
* Edellyttaa, ettd parametri 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA = 1 (VEKTORI:NOP.) '
* Lopettaa sinimuotoisen virran tuottamisen ja syottaa tasavirtaa moottoriin, |
jos seka ohje ettéd moottorin nopeus laskevat parametrissa 2105 asetetun Ohj |
|

arvon alapuolelle.
» Kun ohje nousee parametrissa 2105 asetetun arvon ylapuolelle,
taajuusmuuttajan toiminta palaa normaaliksi.
2 = DC JARRUTUS — DC-+jarrutusta kaytetaan, kun modulointi on pysahtynyt.
« Jos parametrin 2102 PYSAYTYSTAPA arvo on 1 (VAPAASTI), jarrutusta
kaytetdan, kun pysaytyskomento on annettu.
* Jos parametrin 2102 PYSAYTYSTAPA arvo on 2 (HIDASTAEN), jarrutusta kaytetdan rampin jalkeen.

DC-pito | _™> _
Nopeus >

2105

DC-PITO NOPEUS
Maarittdad DC-pidon nopeuden. Edellyttaa, ettd parametri 2104 DC-PITO = 1 (DC PITO).

2106

DC-PITO VIRTA
Maarittda DC-pidon virtaohjeen prosentteina parametrista 9906 MOOTT.NIM.VIRTA.

2107

DC JARRUTUSAIKA
Maarittda DC-jarrutusajan, kun modulointi on pysahtynyt, jos parametrin 2104 arvo on 2 (DC JARRUTUS).

2108

VAH.KAYNN.ESTO

Ottaa vahinkokaynnistyksen eston kayttdéon tai poistaa sen kdytdsta. Jos taajuusmuuttaja ei ole aktiivisesti
kaynnistettyna, vahinkokaynnistyksen esto ei huomioi kdynnistyskomentoa seuraavissa tilanteissa, vaan tarvitaan
uusi kaynnistyskomento:

* Vika nollataan.

+ Ulkoinen kaynninesto (parametri 1601) aktivoituu, kun kaynnistyskomento on aktiivinen.

* Ohjaustapa vaihtuu paikallisesta ohjauksesta kauko-ohjaukseksi.

« Ohjaus vaihtuu ULK1:sta ULK2:een.

» Ohjaus vaihtuu ULK2:sta ULK1:een.

0 = PoIs — Vahinkokaynnistyksen esto ei ole kaytdssa.

1 = PAALLA — Vahinkokaynnistyksen esto on kaytdssa.

2109

HATASEIS VAL

Maarittda hatapysaytyskomennon toiminnan. Kun komento on aktivoitu:
+ Hatapysaytys hidastaa moottoria hatapysaytysramppia kayttéden (parametri 2208 HATASEIS HID.AIK).
+ Edellyttaa, ettd ulkoinen pysaytyskomento annetaan ja hatapysaytyskomento poistetaan, ennen kuin
taajuusmuuttaja voidaan kdynnistaa uudelleen.
0 = EI KAYTOSSA — Hatapysaytystoiminto digitaalitulojen kautta ei ole kaytossa.
1 = D11 — Hatapysaytyskomento valitaan digitaalitulon DI1 kautta.
» Hatapysaytyskomento annetaan, kun digitaalitulo aktivoidaan.
 Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, hatédpysaytyskomento poistetaan.
2...6 = DI2...DI6 — Hatapysaytyskomento valitaan digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
* Katso DI1 edella.
-1 = DI1(INV) — Hatépysaytyskomento valitaan kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta.
» Hatapysaytyskomento annetaan, kun digitaalitulon aktivointi poistetaan.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, hatédpysaytyskomento poistetaan.
-2...-6 = DI2(INV)...DIG(INV) — Hatapysaytyskomento valitaan kdanteisen digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
* Katso DI1(INV) edella.

2110

MOM.MAX.VIRTA
Asettaa syodtettdvan maksimivirran momentin maksimoinnin aikana.

» Katso parametri 2101 KAYNNISTYSTAPA.
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KoodilKuvaus

2112

NOLLANOP. VIIVE
Maarittda nollanopeuden viiveen. Jos parametrin arvo on nolla, nollanopeuden viive ei ole kdytdssa.

Viivetoiminto on hyddyllinen sovelluksissa, joissa tasainen ja nopea uudelleenkdynnistys on erityisen tarkeaa.
Viiveen aikana taajuusmuuttaja tietda roottorin asennon tarkasti.

Ei nollanopeuden viivetta Nollanopeuden viive kdytossa
Nopeus Nopeus
Nopeussaadin paalla:
Moottori hidastaa todelliseen
nollanopeuteen.

Nopeussaadin pois kaytosta:
Moottori pyséhtyy vapaasti pyorien.

J/ Nollanopeus

=
Viive
Nollanopeuden viivetta voidaan kayttda esim. Jog-toiminnon tai mekaanisen jarrun kanssa.

Ei nollanopeuden viivetta

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa hidastusajan mukaan. Kun moottorin nopeuden
oloarvo alittaa sisaisen rajan (nollanopeus), nopeussaadin kytkeytyy pois paalta. Taajuusmuuttajan modulointi
pysahtyy, ja moottori pysahtyy vapaasti pyérien.

Nollanopeuden viive kdytdossa

Taajuusmuuttaja vastaanottaa pysaytyskomennon ja hidastaa hidastusajan mukaan. Kun moottorin nopeuden
oloarvo alittaa sisaisen rajan (nollanopeus), nollanopeuden viivetoiminto kytkeytyy paalle. Viiveen aikana toiminto
pitda nopeussaatimen kaynnissa: taajuusmuuttaja moduloi, moottori magnetoituu, ja taajuusmuuttaja on valmis
nopeaan uudelleenkdynnistykseen.

Huomaa: Parametrin 2102 PYSAYTYSTAPA arvon on oltava 2 = HIDASTAEN, jotta nollanopeuden viivetta voidaan
kayttaa.

0.0 = EI KAYTOSSA — Nollanopeuden viive ei ole kaytossa.

Nollanopeus

2113

KAYNNISTYS VIIVE

Maarittaa kaynnistysviiveen. Kun kdynnistyksen ehdot on taytetty, taajuusmuuttaja odottaa, kunnes viiveaika on
kulunut, ja kdynnistad moottorin. Kaynnistysviivetta voidaan kayttaa kaikissa kaynnistystiloissa.

» Jos KAYNNISTYS VIIVE = nolla, viive ei ole kaytdssa.

» Kaynnistysviiveen aikana halytys 2028 START DELAY nakyy naytdossa.
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Ryhma 22: KIIHDYTYS/HIDASTUS

Tassa ryhmassa maaritetaan kiihdytys- ja hidastusajat. Ajat maaritetaan pareina,
joista toinen on kiihdytys- ja toinen hidastusaika. Jos kaytetdan kahta aikaparia,
valinta niiden valilld voidaan tehda digitaalitulon avulla.

Koodi

Kuvaus

2201

KIIHD/HID AIKA
Valitsee kiihdytys- ja hidastusajan.
« Ajat maaritetdan pareina, joista toinen on kiihdytys- ja toinen hidastusaika.
» Katso aikojen maarittamiseen kaytettavat parametrit jaljempaa.
0 = NOT SEL — Valinta ei kdytdssa, kaytetddn ensimmaista aikaparia.
1 = DI1 — Aikapari valitaan digitaalitulon DI1 kautta.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, valitaan aikapari 2.
 Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, valitaan aikapari 1.
2...6 = DI2...DI6 — Aikapari valitaan digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
* Katso DI1 edella.
7 = KOMM — Aikapari valitaan komentosanan 1 bitin 10 kautta.
» Komentosana annetaan kenttavaylatiedonsiirron kautta.
» Komentosana on parametri 0301.
-1 = DI1(INV) — Aikapari valitaan kdanteisen digitaalitulon DI1 kautta.
» Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, valitaan aikapari 2.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, valitaan aikapari 1.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — Aikapari valitaan kdanteisen digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
* Katso DI1(INV) edella.

2202

KIIHDYTYSAIKA 1

Asettaa kiihdytysajan nollasta maksimitaajuuteen aikaparille 1. Katso kohta A MAKSIMI- |  Lineaarinen
kuvassa. TAAJUUS '

+ Kiihdytysaika riippuu myOs parametrista 2204 RAMPIN MUOTO 1. |
+ Katso 2008 MAKSIMITAAJUUS. |

2203

HIDASTUSAIKA 1 > B(=0)
Asettaa hidastusajan maksimitaajuudesta nollaan aikaparille 1. |
+ Hidastusaika riippuu myds parametrista 2204 RAMPIN MUOTO 1. '
+ Katso 2008 MAKSIMITAAJUUS. |

2204

MAKSIMIA S_k&vr3
RAMPIN MUOTO 1 TAAJUUS| S-kéyra|
Valitsee kiihdytys- tai hidastusajan muodon aikaparille 1. Katso kohta B kuvassa. |
* Muoto on lineaarinen, ellei maksimitaajuuden saavuttamiseksi ole annettu | |
lisdaikaa. Pidempi aika tuottaa tasaisemman muutoksen kayréan paissa, jolloin |
|
|

tuloksena on s-muotoinen kayra. |
* Yleisohje: Pyoristysajan ja kiihdytysajan sopiva suhde on 1/5. >l g -
0.0 = LINEAARINEN — Maarittaa lineaarisen kiihdytys-/hidastusajan aikaparille 1. i »T
0.1...1000.0 = s-CURVE — M&arittda s-muotoisen kayran kiihdytys-/hidastusajan - A >

aikaparille 1. A = 2202 KIHDYTYSAIKA 1
B = 2204 RAMPIN MUOTO 1

2205

KIIHDYTYSAIKA 2

Asettaa kiihdytysajan nollasta maksimitaajuuteen aikaparille 2.

» Katso 2202 KIIHDYTYSAIKA 1.

« Kaytetdan myds Jog-toiminnon kiihdytysaikana. Katso 1004 JOG-VALINTA.

2206

HIDASTUSAIKA 2

Asettaa hidastusajan maksimitaajuudesta nollaan aikaparille 2.
+ Katso 2203 HIDASTUSAIKA 1.
+ Kaytetdan myds Jog-toiminnon hidastusaikana. Katso 1004 JOG-VALINTA.

2207

RAMPIN MUOTO 2

Valitsee kiihdytys-/hidastusajan muodon aikaparille 2.
+ Katso 2204 RAMPIN MUOTO 1.
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KoodilKuvaus

2208

HATASEIS HID.AIK

Asettaa hidastusajan maksimitaajuudesta nollaan hatapysaytysté varten.
» Katso parametri 2109 HATASEIS VAL.

» Kayran muoto on suora.

2209

RAMPIN PAKOTUS 0

Maarittda ohjauksen, jolla nopeudeksi pakotetaan 0 nykyiselld hidastusrampilla (katso parametrit 2203 HIDASTUSAIKA
1 ja 2206 HIDASTUSAIKA 2).
0 = NOT SEL — Ei kaytossa.
1 = DI1 — Nopeus pakotetaan nollaan digitaalitulon DI1 kautta.
+ Kun digitaalitulo aktivoidaan, nopeus pakotetaan nollaan, minka jalkeen nopeus pysyy nollassa.
 Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, nopeudensdatd palautuu normaaliksi.
2...6 = DI2...DI6 — Nopeus pakotetaan nollaan digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
« Katso DI1 edella.
7 = KOMM — Nopeus pakotetaan nollaan komentosanan 1 bitin 13 kautta.
» Komentosana annetaan kenttavaylatiedonsiirron kautta.
» Komentosana on parametri 0301.
-1 = DI1(INV) — Nopeus pakotetaan nollaan k&anteisen digitaalitulon DI1 kautta.
 Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, nopeus pakotetaan nollaan.
« Kun digitaalitulo aktivoidaan, nopeudensaatd palautuu normaaliksi.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Nopeus pakotetaan nollaan kadanteisen digitaalitulon DI2...DI6 kautta.
+ Katso DI1(INV) edella.
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Tassa ryhmassa maaritetaan nopeudensaaddssa kaytettavat muuttujat.

Koodi

Kuvaus

2301

VAHVISTUS

Asettaa nopeussaatimen suhteellisen

vahvistuksen.

» Suuret arvot voivat aiheuttaa nopeuden
heilahtelua.

» Kuvassa nakyy nopeussaatimen 1ahto
eroaskeleen jalkeen (eroarvo on vakio).

Huomaa: Suhteellinen vahvistus voidaan
asettaa automaattisesti parametrilla 2305
AUTOM. VIRITYS.

% y

Saatimen
lahto =
Kp e

N
Eroarvo

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

|| Séaatimen lahtd

|

e = Eroarvo

t

2302

INTEGROINTIAIKA

Asettaa nopeussaatimen integrointiajan.

« Integrointiaika maarittdd nopeuden, jolla
saatimen |ahté muuttuu eroarvon ollessa
vakio.

» Mitd lyhyempi integrointiaika, sitd nopeammin
pysyva ero korjataan.

» Liian lyhyt integrointiaika tekee saadosta
epavakaan.

» Kuvassa nakyy nopeussaatimen 1ahto
eroaskeleen jalkeen (eroarvo on vakio).

Huomaa: Integrointiaika voidaan asettaa
automaattisesti parametrilla 2305 AuTOM.
VIRITYS.

4
%

A

Saatimen lahto

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

e = Eroarvo

t

2303

DERIVOINTIAIKA
Asettaa nopeussaatimen derivointiajan.

Vahvistus = KP =1

T, = Integrointiaika > 0

Tp= Derivointiaika > 0

Ts= Nayteaika = 2 ms

Ae = Eroarvon muutos kahden naytteen valilla

» Derivointi tekee sdaddn herkemmaksi eroarvon muutoksille.
* Mita pitempi derivointiaika, sitd enemman nopeussaatimen 1ahté vahvistuu muutoksen aikana.
» Jos derivointiajaksi asetetaan nolla, nopeussaadin toimii Pl-sdatimena, muussa tapauksessa PID-saatimena.

Seuraavassa kuvassa nakyy nopeussaatimen 1&htd eroaskeleen jalkeen, kun eroarvo on vakio.

% 4

Saatimen lahto

e = Eroarvo
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Koodi

Kuvaus

2304

KIIHT. KOMPEN.
Asettaa kiihtyvyyden kompensoinnin derivointiajan.

+ Lisddmalla ohjearvon derivaatta nopeussaatimen lahtéén kompensoidaan hitausmomenttia kiihdytyksen aikana.
» 2303 DERIVOINTIAIKA kuvaa derivointiajan kdytén periaatteet.
* Yleisohje: Parametrin arvo asetetaan valille 50 ja 100 % moottorin ja kaytettavan laitteen mekaanisten

aikavakioiden summasta.

« Kuvassa nakyvat nopeusvasteet suurta hitausmassaa kiihdytettdessa.

* Ei kiihtyvyyden kompensointia

\
%

t

Kiihtyvyyden kompensointi

%

[

A

- — - Nopeusohje
—— Nopeuden oloarvo

t

*Huom: Kiihtyvyyden kompensointi voidaan asettaa automaattisesti parametrilla 2305 AUTOM. VIRITYS.

2305

AUTOM. VIRITYS

Kaynnistaa automaattisesti nopeussaatimen virityksen.

0 = PoIs — Automaattinen viritysprosessi ei ole kaytéssa. (Ei esta automaattisen virityksen asetusten tekemista.)
1 = PAALLA — Nopeussaatimen automaattinen viritys kdytéssa. Muuttaa automaattisesti arvoksi PoIS.

Toiminta:
Huomaa: Moottorin kuorman on oltava kytketty.

» Pydrita moottoria vakionopeudella, joka on 20—40 % nimellisnopeudesta.

» Aseta parametrin 2305 arvoksi PAALLA.
Taajuusmuuttaja
« kiihdyttdad moottoria

« laskee arvot suhteelliselle vahvistukselle, integrointiajalle ja kiihtyvyyden kompensoinnille

» muuttaa parametrien 2301, 2302 ja 2304 arvot
« asettaa parametrin 2305 arvoksi POIS.
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Ryhmi 24: MOMENTTISAATO
Tassa ryhmassa maaritetaan momentinsaadossa kaytettavat muuttujat.
Koodi [Kuvaus
2401 [RAMP AIKA YLOS
Maarittdd momenttiohjeen kiihdytysajan — Minimiaika, joka kuluu ohjearvon suurenemiseen nollasta
nimellismomenttiin.
2402 |RAMP AIKA ALAS

Maarittdd momenttiohjeen hidastusajan — Minimiaika, joka kuluu ohjearvon pienenemiseen nimellismomentista
nollaan.
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Ryhma 25: KRIITTISET NOPEUDET

139

Tassa rynmassa maaritetaan kolme kriittista nopeutta tai nopeusaluetta, joita
halutaan valttaa esimerkiksi tietyilld nopeuksilla esiintyvien resonanssiongelmien

Asettaa kriittisen nopeusalueen 3 maksimirajan.

» Katso parametri 2503.

takia.
Koodi|Kuvaus
2501 |KRIIT NOP VAL fiahts
Valitsee kriittiset nopeudet paalle ja pois paalta. Toiminnon
avulla voidaan valttaa tiettyja nopeusalueita.
0 = PoIs — Kriittiset nopeudet eivét ole kaytdssa. 52 | _ _______
1 = PAALLA — Kriittiset nopeudet ovat kdytéssa. 46 |
Esimerkki: Nopeudet, joilla puhallinjarjestelméassa esiintyy [
voimakasta tarinda, voidaan valttaa seuraavasti: 23 | _ _ _ : :
» Maaritd ongelmalliset nopeusalueet. Oletettavasti ne ovat 18 L
18...23 Hz ja 46...52 Hz. 1773 Lo
- Aseta 2501 KRIIT NOP VAL = 1. : : to
+ Aseta 2502 KRIIT NOP 1 MIN = 18 Hz. — . » frer (Hz)
» Aseta 2503 KRIIT NOP 1 MAX = 23 Hz. fiL f1H f2L f2H
> Aseta 2504 KRIIT NOP 2 MIN = 46 Hz. 18 23 46 52
» Aseta 2505 KRIIT NOP 2 MAX = 52 Hz.
2502 |KRIIT NOP 1 MIN
Asettaa kriittisen nopeusalueen 1 minimirajan.
» Arvon on oltava pienempi tai yhta suuri kuin 2503 KRIIT NOP 1 MAX.
» Yksikk6 on rpm, paitsi jos 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA = 3 (SKALAAR:TAAJ), jolloin yksikkd on Hz.
2503 |KRIIT NOP 1 MAX
Asettaa kriittisen nopeusalueen 1 maksimirajan.
= Arvon on oltava suurempi tai yhta suuri kuin 2502 KRIIT NOP 1 MIN.
* Yksikk® on rpm, paitsi jos 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA = 3 (SKALAAR:TAAJ), jolloin yksikk® on Hz.
2504 |KRIIT NOP 2 MIN
Asettaa kriittisen nopeusalueen 2 minimirajan.
» Katso parametri 2502.
2505 |KRIIT NOP 2 MAX
Asettaa kriittisen nopeusalueen 2 maksimirajan.
» Katso parametri 2503.
2506 |KRIIT NOP 3 MIN
Asettaa kriittisen nopeusalueen 3 minimirajan.
» Katso parametri 2502.
2507 |KRIIT NOP 3 MAX
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Ryhma 26: MOTOR CONTROL
Tassa ryhmassa maaritetaan moottorisaadossa kaytettavat muuttujat.
Koodi |Kuvaus
2601 [VUON OPTIMOINTI
Muuttaa vuon suuruutta oloarvon mukaan. Vuon optimointi voi vdhentda kokonaisenergiankulutusta ja melua, ja
toiminnon tulisi olla paalla taajuusmuuttajissa, jotka yleensa toimivat nimelliskuorman alapuolella.
0 = PoIs — Toiminto ei ole kdyt6ssa.
1 = PAALLA — Toiminto on kaytdssa.
2602 [VUOJARRUTUS Jarrutus-
Nopeuttaa hidastusta nostamalla moottorin momentti (%) Moottorin nimellisteho
magnetointitasoa tarvittaessa hidastusrampin 120% a — I . tust 0 2,2 kW
rajoittamisen sijaan. Mekaanisen jarjestelman energia 2 man vuojarrutusta (2) 15 kW
muutetaan moottorissa lampdenergiaksi lisaamalla 9 37 kW
moottorin vuota. 80 1 - - (4) 75 kW
+ Toiminto edellytté&, ettd parametri 9904 MOOTT. (5) 250 kW
OHJAUSTAPA = 1 (VEKTORI:NOP) TAI 2 (VEKTORI:MOM). 40 -
0 = PoIs — Toiminto ei ole kaytossa.
1 = PAALLA — Toiminto on kaytossa.
0 |
5
120% 3
80
40
0 : i >
5 10 20 30 40 50
f(Hz)
2603 |IR-KOMP JANNITE IR-kompensointi
Asettaa |R_kompensointijénnitteen taajuude”a 0 Hz. * KUn |R-k0mpensointi on Valittuna, se tuottaa alhaise”a
- Toiminto edellyttda, ettd parametri 9904 nopeudella toimivalle moottorille lisdjannitteen. IR-
MOOTT.OHJAUSTAPA = 3 (SKALAAR:TAAJ). kompensointia kaytetaan sovelluksissa, joissa tarvitaan
- IR-kompensointi on pidettava mahdollisimman suurta kaynnistysmomenttia.
alhaisena ylikuumenemisen estamiseksi. Moottori
» Tyypilliset IR-kompensointiarvot: A jannite
380...480 V:n taajuusmuuttajat
Pn (kW) 3 | 75| 15 ] 37 [132 A = IR-kompensoitu
IR-komp (V) | 18 | 15 [ 12 | 8 | 3 B = Ei kompensointia
P 2603 |
2604 |IR-KOMP TAAJUUS | f (Hz)
Asettaa taajuuden, jossa IR-kompensointi on 0 V B | -
i ; ; |
(prosentteina moottorin taajuudesta). P 2604
2605 |[U/F SUHDE

1 = LINEAARINEN — Sopii vakiomomenttisovelluksiin.

kayttotaajuuksilla.

Valitsee U/F (jannite/taajuus) -suhteen kentdnheikennyspisteen alapuolella.

2 = NELIOLLINEN — Sopii keskipakopumppu- ja -puhallinsovelluksiin. (NELIOLLINEN on hiljaisempi useimmilla
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Koodi

Kuvaus

2606

KYTKENTATAAJUUS

Asettaa taajuusmuuttajan kytkentataajuuden. Katso myds parametri 2607 KYTK.TAAJ OHJ ja kohta

Kytkentétaajuuskerroin sivulla 274.

« Suurempaa kytkentataajuutta kaytettdessa taajuusmuuttaja toimii hiljaisemmin.

* 12 kHz:n kytkentataajuus on kaytettavissa skalaarisdatotilassa, eli kun parametri 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA = 3
(SKALAAR:TAAJ).

+ Katso kytkentataajuuksien kaytettavyys eri taajuusmuuttajia varten seuraavasta taulukosta.
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1,2,4ja8 kHz 12 kHz

208...240 V |Kaikki tyypit Runkokoot R1...R4 skalaarisdatétilassa

380...480 V |Kaikki tyypit Runkokoot R1...R4 (paitsi ACS550-01-097A-4) skalaarisaatotilassa

500...600 V |Kaikki tyypit Runkokoot R2...R4 skalaarisaatotilassa

2607 |KYTK.TAAJ OHJ o | R1. Ré-ta )

Kytkentataajuutta voidaan pienentda, jos ACS550:n raja \ ---Ré-taajuusmuuttajat, katso par. 2606
sisainen lampdtila nousee yli rajan. Katso kuva. Taman V/Rs___Re-taajuusmuuttajat, katso par. 2606
toiminnon avulla voidaan kayttda mahdollisimman 12 kHz

suurta kytkentataajuutta kayttdolosuhteet huomioon

ottaen. Suurempaa kytkentitaajuutta kaytettdessa 8 kHz Taajuusmuuttajan
taajuusmuuttaja toimii hiljaisemmin. lampatila

0 = PoIS — Toiminto ei ole kéytéssa. 4kHz---5----omaoooo s .

1 = PAALLA — Kytkentataajuutta on rajoitettu kuvan . ' ! o

2608

JATTAMAN KOMP.

Asettaa jattaman kompensoinnin vahvistuksen (prosentteina).

» Oikosulkumoottorissa esiintyy kuormitettuna jattamaa. Jattdma voidaan kompensoida nostamalla taajuutta
moottorin momentin kasvaessa.

+ Toiminto edellyttaa, ettd parametri 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA = 3 (SKALAAR:TAAJ).

0 — Ei jattdman kompensointia.

1...200 — Jattdman kompensointi kasvaa. 100 % tarkoittaa jattdman taytta kompensointia.

2609

MOOT.AANEN VAIMEN

Talla parametrilla asetetaan satunnaiskomponentti kytkentataajuutta varten. Adnenvaimennus jakaa moottorin
aanen usealle taajuudelle yhden taajuuden sijaan, mika vahentda meluhuippujen d&nenvoimakkuutta.
Satunnaiskomponentin taajuus on keskimaarin 0 Hz, ja se lisatdan parametrilla 2606 KYTKENTATAAJUUS. Talla
parametrilla ei ole vaikutusta, jos parametri 2606 = 12 kHz.

0 =PoIs

1 = PAALLA.

2619

DC STABLISAATT.

Ottaa DC-jannitestabilisaattorin kayttoon tai pois kaytosta. DC-stabilisaattoria kaytetdan skalaarisaatétilassa
taajuusmuuttajan tasajannitevalipiirissa mahdollisesti esiintyvien janniteheilahdusten estadmiseksi. Heilahduksia
aiheuttavat moottorin kuormitus tai huono syéttéverkko. Jos janniteheilahduksia esiintyy, taajuusmuuttaja virittaa
taajuusohjeen stabiloimaan tasajannitevalipiirin jannitetta ja kuormitusmomentin heilahtelua.

0 = PoIs — Poistaa DC-stabilisaattorin kaytdsta.

1 = PAALLA — Ottaa DC-stabilisaattorin kayttoon.




142

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Ryhma 29: HUOLTOLASKURIT

Tama ryhma sisaltaa kayttdtasot ja ilmoituspisteet. Kun kaytdssa saavutetaan
asetettu piste, ohjauspaneelin naytdssa nakyva ilmoitus kertoo, etta laite on aika
huoltaa.

Koodi

Kuvaus

2901

JAAHD.PUH.LASK

Asettaa ilmoituspisteen taajuusmuuttajan jaadhdytyspuhaltimen laskurille.
* Arvoa verrataan parametrin 2902 arvoon.

0.0 — Laskuri ei ole kaytdssa.

2902

JAAHD.PUH.OLO

Nayttaa taajuusmuuttajan jadhdytyspuhaltimen laskurin oloarvon.

» Kun parametrin 2901 arvoksi on asetettu muu kuin nolla, laskuri kdynnistyy.

» Kun laskurin oloarvo ylittda parametrilla 2901 asetetun arvon, paneelin naytéssa nakyy huoltoilmoitus.
0.0 — Nollaa parametrin.

2903

KIERROSLUKU LASK

Asettaa ilmoituspisteen moottorin kierroslukulaskurille.
* Arvoa verrataan parametrin 2904 arvoon.

0 — Laskuri ei ole kaytossa.

2904

KIERROSLUKU OLO

Nayttdd moottorin kierroslukulaskurin oloarvon.

» Kun parametrin 2903 arvoksi on asetettu muu kuin nolla, laskuri kdynnistyy.

» Kun laskurin oloarvo ylittda parametrilla 2903 asetetun arvon, paneelin naytéssa nakyy huoltoilmoitus.
0 — Nollaa parametrin.

2905

KAYNTIAIKA LASK

Asettaa taajuusmuuttajan kdyntiaikalaskurin ilmoituspisteen.
* Arvoa verrataan parametrin 2906 arvoon.

0.0 — Laskuri ei ole kaytdssa.

2906

KAYNTIAIKA OLO

Nayttaa taajuusmuuttajan kdyntiaikalaskurin oloarvon.

» Kun parametrin 2905 arvoksi on asetettu muu kuin nolla, laskuri kaynnistyy.

» Kun laskurin oloarvo ylittda parametrilla 2905 asetetun arvon, paneelin naytéssa nakyy huoltoilmoitus.
0.0 — Nollaa parametrin.

2907

KAYT. MWh LASK

Asettaa ilmoituspisteen taajuusmuuttajan tehonkulutuslaskurille (megawattitunteina).
* Arvoa verrataan parametrin 2908 arvoon.

0.0 — Laskuri ei ole kaytossa.

2908

KAYT. MWh OLO

Nayttaa taajuusmuuttajan tehonkulutuslaskurin oloarvon (megawattitunteina).

» Kun parametrin 2907 arvoksi on asetettu muu kuin nolla, laskuri kdynnistyy.

» Kun laskurin oloarvo ylittda parametrilla 2907 asetetun arvon, paneelin naytéssa nakyy huoltoilmoitus.

0.0 — Nollaa parametrin.
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Ryhma 30: FAULT FUNCTIONS

Tassa ryhmassa maaritetaan, mitka tilanteet taajuusmuuttajan tulisi tunnistaa
mahdollisiksi vikatilanteiksi ja miten laitteen tulisi reagoida, kun se havaitsee vian.

KoodilKuvaus

3001

AI<MIN FUNKTIO

Maarittda taajuusmuuttajan toiminnan, jos analogiatulosignaali (Al) laskee vikarajojen alapuolelle, kun

analogiatulosignaalia Al kaytetaan

« aktiivisena ohjearvon lahteena (Ryhmé 11: OHJEARVON VALINTA)

- prosessi- tai ulkoisen PID-s&atajan takaisinkytkenté- tai ohjearvolédhteens (Ryhmé 40: PID SAATO 1, Ryhmé 41:
PID SAATO 2 or Ryhmé 42: ULKOINEN / TRIM PID) ja kun vastaava PID-s&atéjé on aktiivinen.

3021 AI1 VIKARAJA ja 3022 AI2 VIKARAJA asettavat vikarajat.
0 = EI KAYTOSSA — Toiminto ei ole kaytdssa.
1 = VIKA — Nayttdon tulee vikailmoitus (7, ANALOGIATULO 1 tai 8, ANALOGIATULO 2), ja taajuusmuuttaja pysahtyy
vapaasti pyorien.
2 = VAKIONOP 7 — Nayttoon tulee halytys (2006, A1 PUUTTUU tai 2007, AI2 PUUTTUU), ja nopeus asettuu parametrin
1208 VAKIONOPEUS 7 mukaiseksi.
3 = VANHA NOPEUS — Nayttoon tulee halytys (2006, A1 PUUTTUU tai 2007, AI2 PUUTTUU) nopeus asettuu tasolle, jolla
taajuusmuuttaja toimi viimeksi. Tama arvo on 10 viimeisen sekunnin keskinopeus.
VAROITUS! Jos valintasi on VAKIONOP 7 tai VANHA NOPEUS, varmista, etta toiminnan jatkaminen on
turvallista siinakin tapauksessa, ettd analogiatulosignaali katoaa.

3002

PANEELI KOM VIKA

Maarittaa taajuusmuuttajan toiminnan, jos ohjauspaneeliin tulee tiedonsiirtohairio.

1 = VIKA — Nayttéon tulee vikailmoitus (10, PANEELIVIKA) ja kayttd pysahtyy vapaasti pyorien.

2 = VAKIONOP 7 — Nayttoon tulee halytys (2008, PANEELIVIKA) ja nopeus asettuu parametrin 1208 VAKIONOP 7
mukaiseksi.

3 = VANHA NOPEUS — Nayttoon tulee halytys (2008, PANEELIVIKA) ja nopeus asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja toimi
viimeksi. Tama arvo on 10 viimeisen sekunnin keskinopeus.

Huomaa: Kun jompikumpi ulkoisista ohjauspaikoista on aktiivinen ja kaynnistys-, pysaytys- ja suuntakomennot
tehdaan ohjauspaneelista — 1001 ULK1 KASKYT / 1002 ULK2 KASKYT = 8 (PANEELI) — taajuusmuuttaja noudattaa
nopeus-/taajuusohjetta ulkoisten ohjauspaikkojen maarityksen mukaisesti vanhan nopeuden tai parametrin 1208
VAKIONOPEUS 7 sijaan.

VAROITUS! Jos valintasi on VAKIONOP 7 tai VANHA NOPEUS, varmista, etta toiminnan jatkaminen on
turvallista siindkin tapauksessa, ettad paneelin tiedonsiirto katkeaa.

3003

ULKOINEN VIKA 1

Maarittaa ulkoisen vian 1 signaalitulon ja taajuusmuuttajan toiminnan ulkoisen vian esiintyessa.
0 = EI KAYTOSSA — Ulkoinen vikasignaali ei ole kdyttssa.
1 = DI1 — Asettaa digitaalitulon DI1 ulkoisen vian tuloksi.
« Kun digitaalitulo on aktivoitu, kyseessa on vika. Taajuusmuuttajan nayttéon tulee vikailmoitus (14, ULKOINEN VIKA
1), ja taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti pyorien.
2...6 = DI2...DI6 — Asettaa digitaalitulon DI2...DI6 ulkoisen vian tuloksi.
+ Katso DI1 edella.
-1 = DIT(INV) — Asettaa kdanteisen digitaalitulon DI1 ulkoisen vian tuloksi.
+ Kun digitaalitulo ei ole aktivoitu, kyseessa on vika. Taajuusmuuttajan naytt6on tulee vikailmoitus (14, ULKOINEN
VIKA 1), ja taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti pyorien.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Asettaa kdanteisen digitaalitulon DI2...DI6 ulkoisen vian tuloksi.
+ Katso DI1(INV) edella.

3004

ULKOINEN VIKA 2
Maarittda ulkoisen vian 2 signaalitulon ja taajuusmuuttajan toiminnan ulkoisen vian esiintyessa.
» Katso parametri 3003 edella.

3005

MOOTT.LAMP.VALV

Maarittda taajuusmuuttajan toiminnan moottorin ylikuumetessa.

0 = EI KAYTOSSA — Toiminto ei ole kaytdssa, ja/tai moottorin Iampdvalvonta ei ole kaytdssa.

1 = VIKA — Kun moottorin [ampétila on yli 90 °C, taajuusmuuttajan nayttéon tulee halytys (2010, MOOTTORIN
LAMPOTILA). Kun moottorin I&dmpétila on yli 110 °C, nayttdén tulee vikailmoitus (9, MOOTTORIN LAMPOTILA), ja
taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti pyorien.

2 = VAROITUS — Kun moottorin lampétila on yli 90 °C, taajuusmuuttajan nayttoon tulee halytys (2010, MOOTTORIN
LAMPOTILA).
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KoodilKuvaus

3006 [MOOT.LAMPOAIKAV

Moottorink

Asettaa moottorin lampoaikavakion moottorin lampétilamallin kuorma

mukaan.

+ Tama on aika, jonka kuluessa moottori saavuttaa 63 % _t
lopullisesta |[ampétilasta tasaisella kuormituksella. Lampot. | |

* NEMA-luokan moottoreiden UL-vaatimusten mukaisessa nousu | [
lampévalvonnassa on seuraava yleissaantd: MOOT.LAMPOAIKAV 100% - - - -~ e
on yhta suuri kuin 35 kertaa t6, jossa moottorin valmistaja 63% 1L - - - - 1 J
maarittaa t6:n (sekunteina) ajaksi, jonka moottori voi toimia If ¢
turvallisesti kuusinkertaisella nimellisvirralla. HF" >

* Ldmpdaika luokan 10 laukaisukayralle on 350 s, luokan 20 P 3006
laukaisukayralle 700 s ja luokan 30 laukaisukayralle 1050 s.

3007 MOOT KUORMITETT. Lahtdvirta suhteessa para-

Asettaa moottorin maksimikuormituksen. metriin 9906 MOOT.NIM.VIRTA

* Oletusarvolla 100 % moottorin ylikuormitussuojaus kaynnistyy, kun
vakiovirta ylittaa 127 % parametrin 9906 MOOTT.NIM.VIRTA 150 +
arvosta.

 Oletusarvoinen ylikuormitettavuus on samalla tasolla

moottorivalmistajien tyypillisesti hyvaksymien tasojen kanssa, kun P 3007 100: T~~~ |
kayttéymparistdon lampétila on alle 30 °C ja korkeus on alle 1 000 m. 127% |
Kun kayttdymparistdn lampétila on yli 30 °C tai asennuskorkeus on |p 3008 50 I

yli 1 000 m, laske parametrin 3007 arvoa moottorin valmistajan I

suosituksen mukaan. :
Esimerkki: Jos vakiosuojaustason taytyy olla 115 % moottorin T
nimellisvirrasta, aseta parametrin 3007 arvoksi 91 % P 3009
(= 115/127-100 %).

3008 |ZERO SPEED LOAD

Asettaa maksimivirran nollanopeudella.
* Arvo on suhteessa parametriin 9906 MOOTT.NIM.VIRTA.

3009 |RAJATAAJUUS
Asettaa moottorin kuormituskayran rajataajuuden.

Esimerkki: LA&mpdvalvonnan laukaisuajat, kun parametrit 3006 MOOTT.LAMPOAIKAY, 3007 MOOT KUORMITETT. ja 3008
TYHJAKAYN.KUORMA ovat oletusarvoissaan.

A I/ A

35 o/In ¢

3.0 7 60

25 1 lo= Léhtévi.rta S
In = Moottorin nimellisvirta

20 fo = Lahtotaajuus
fark = Rajataajuus

15 1 A = Laukaisuaika

1.0 1

0.5 1

0
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KoodilKuvaus

3010

MOOTT. JUMISUOJA

Talla parametrilla maaritetdan jumisuojan toiminta. Suoja aktivoituu, jos
taajuusmuuttaja toimii jumialueella (katso kuva) parametrilla 3012
JUMIAIKA asetetun ajan. Kayttéraja maaritetdan parametriryhman
Ryhmé 20: RAJAT parametreilla 2017 MAX MOMENTTI 1, ja 2018 MAX

MOMENTTI 2 tai KOMM-tulon rajalla. Momentti/

0 = EI KAYTOSSA — Jumisuoja ei ole kaytossa. Virta

1 = VIKA — Kun taajuusmuuttaja toimii jumialueella parametrilla 3012 )
JUMIAIKA asetetun ajan: Jumialue
* Taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti py6rien. 95%
* Nayttddn tulee vikailmoitus.

2 = VAROITUS — Kun taajuusmuuttaja toimii jumialueella parametrilla
3012 JUMIAIKA asetetun ajan:
* Nayttodn tulee halytys.
» Halytys haviaa, kun on kulunut puolet parametrilla 3012 JUMIAIKA

asetetusta ajasta.

Kayttaja
raja

f

3011

JUMITAAJUUS P 3011
Talla parametrilla asetetaan jumisuojan taajuusarvo. Katso kuva. Jumitaajuus

3012

JUMIAIKA
Talla parametrilla asetetaan jumisuojan aika-arvo.

3017

MAASULKUVIKA

Maarittaa taajuusmuuttajan toiminnan, jos taajuusmuuttaja havaitsee maasulun moottorissa tai moottorikaapeleissa.

Taajuusmuuttaja valvoo maasulkuvikoja sekd kaynnissa ollessaan etta silloin, kun se ei ole kdynnissa. Katso myds

parametri 3023 KAAPELOINTIVIKA.

0 = PoIS — Maasulkuvikojen valvonta ei ole kaytdssa.

Huomaa: Maasulkuvalvonnan poistaminen kaytdsta voi mitatéida takuun.

1 = PAALLA — Maasulkuvian ilmetessa nayttoon tulee vikailmoitus 16 (MAASULKU) ja (kdynnissa oleva) kayttd pysahtyy
vapaasti pyorien.

3018

KOMM MOD VIKA

Maarittaa taajuusmuuttajan toiminnan, jos kenttédvaylan tiedonsiirrossa on hairié.

0 = EI KAYTOSSA — Toiminto ei ole kdytdssa.

1 = VIKA — Nayttéon tulee vikailmoitus (28, SERIAL 1 ERR), ja taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti pyodrien.

2 = VAKIONOP 7 — Nayttoon tulee halytys (2005, /0 KOMM), ja nopeus asettuu parametrin 1208 VAKIONOPEUS 7
mukaiseksi. Tama "halytysnopeus” sailyy, kunnes kenttavayla kirjoittaa uuden ohjearvon.

3 = VANHA NOPEUS — Nayttoon tulee halytys (2005, /0 KOMM), ja nopeus asettuu tasolle, jolla taajuusmuuttaja toimi
viimeksi. Tama arvo on 10 viimeisen sekunnin keskinopeus. Tama "halytysnopeus” sailyy, kunnes kenttavayla
kirjoittaa uuden ohjearvon.

VAROITUS! Jos valintasi on VAKIONOP 7 tai VANHA NOPEUS, varmista, ettd toiminnan jatkaminen on
turvallista siinakin tapauksessa, etta kenttdvaylan tiedonsiirto katkeaa.

3019

KOMM VIKA-AIKA

Asettaa parametrin 3018 KOMM MOD VIKA kanssa kaytetyn tiedonsiirron vika-ajan.
- Kenttavaylan tiedonsiirrossa esiintyvia lyhyita katkoksia ei kasitelld vikoina, jos ne ovat lyhyempia kuin KOMM VIKA-
AIKA arvo.

3021

Al1 VIKARAJA

Asettaa analogiatulon 1 vikarajan.
» Katso 3001 AI<MIN FUNKTIO.

3022

Al2 VIKARAJA

Asettaa analogiatulon 2 vikarajan.
» Katso 3001 AI<MIN FUNKTIO.
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KoodilKuvaus
3023 |KAAPELOINTIVIKA
Maarittda taajuusmuuttajan toiminnan kaapelointivikojen yhteydessa ja niiden maasulkuvikojen yhteydessa, jotka
havaitaan silloin, kun taajuusmuuttaja EI OLE kaynnissa. Kun taajuusmuuttaja ei ole kdynnissa, toiminto valvoo
« virheellisia liitant6ja syotosta taajuusmuuttajan [8ht66n (taajuusmuuttaja saattaa ilmoittaa viasta 35,
LAHTOJOHDOTUS, jos se huomaa virheellisia liitantoja)
» maasulkuvikoja (taajuusmuuttaja saattaa ilmoittaa viasta 16, MAASULKU, jos se huomaa maasulkuvian). Katso
myds parametri 3017 MAASULKUVIKA.
0 = PoIs — Kumpikaan edelld mainittu taajuusmuuttajan toiminto ei ole kaytdssa.
Huomaa: Kaapelointivian (maasulkuvian) valvonnan poistaminen kaytdsta voi mitatéida takuun.
1 = PAALLA — Taajuusmuuttaja ilmoittaa viasta, jos valvonta havaitsee ongelmia.
3024 |OHJ K LAMP VIKA

Maarittaa taajuusmuuttajan toiminnan ohjauskortin ylikuumetessa. Ei pade taajuusmuuttajiin, joissa on OMIO-
ohjauskortti.

0 = polIs — Toiminto ei ole kaytdssa.

1 = PAALLA — Nayttoon tulee vikailmoitus 37 (CB OVERTEMP), ja taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti pyérien.
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Ryhma 31: AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS

Tassa ryhmassa maaritetaan automaattisen viankuittauksen toiminta. Automaattista
viankuittausta kaytetaan, kun laitteessa on havaittu tietty vika. Tall6in
taajuusmuuttaja pysahtyy asetetuksi viiveajaksi ja kaynnistyy sitten uudelleen.
Kayttaja voi asettaa sallittujen automaattisten viankuittausten maaran tietyn ajan
kuluessa ja kayttaa toimintoa useiden eri vikojen kuittaukseen.

KoodiKuvaus

3101 [YRITYSTEN LKM Esimerkki: Yritysajan kuluessa on
Asettaa automaattisten viankuittausten maaran, joka sallitaan esiintynyt kolme vikaa. Viimeinen vika
parametrilla 3102 YRITYSAIKA. kuitataan vain, jos parametrin 3101

- Jos automaattisen viankuittausten maara ylittaa (yritysajan kuluessa) [YRITYSTEN LKM arvo on 3 tai enemman.
taman rajan, taajuusmuuttaja estaa lisayritykset ja pysyy

pysahtyneena. Yritysaika
» Kaynnistys edellyttd, ettd kuittaus onnistuu ohjauspaneelista tai g N Aika
parametrilla 1604 VIANKUITTAUS. X VARV -

3102 |YRITYSAIKA

Asettaa viankuittausajan.
* Katso 3101 YRITYSTEN LKM.

x = Automaattinen viankuittaus

3103 |VIIVEAIKA

Asettaa vian havaitsemisen ja taajuusmuuttajan uudelleenkaynnistymisen valisen viiveajan.
» Jos VIIVEAIKA = nolla, taajuusmuuttaja kuittaa vian heti.

3104 |YLIVIRTA

Asettaa ylivirtatoiminnon automaattisen kuittauksen paalle ja pois paalta.
0 = PoIs — Automaattinen kuittaus ei ole kaytossa.
1 = PAALLA — Automaattinen kuittaus on kéytssa.
+ Kuittaa vian (YLIVIRTA) automaattisesti parametrilla 3103 VIIVEAIKA asetetun viiveen jalkeen, ja taajuusmuuttaja
palaa normaaliin toimintaan.

3105 |YLIJANNITE

Asettaa ylijannitetoiminnon automaattisen kuittauksen paalle ja pois paalta.
0 = pPoIsS — Automaattinen kuittaus ei ole kaytdssa.
1 = PAALLA — Automaattinen kuittaus on kéaytéssa.
+ Kuittaa vian (DC YLIJANNITE) automaattisesti parametrilla 3103 VIIVEAIKA asetetun viiveen jélkeen, ja
taajuusmuuttaja palaa normaaliin toimintaan.

3106 |ALIJANNITE

Asettaa alijannitetoiminnon automaattisen kuittauksen paalle ja pois paalta.
0 = pPoIsS — Automaattinen kuittaus ei ole kaytdssa.
1 = PAALLA — Automaattinen kuittaus on kaytssa.
« Kuittaa vian (DC ALIJANNITE) automaattisesti parametrilla 3103 VIIVEAIKA asetetun viiveen jélkeen, ja
taajuusmuuttaja palaa normaaliin toimintaan.

3107 |AI<MINIMI

Asettaa analogiatulo alle minimiarvon -toiminnon automaattisen kuittauksen paalle ja pois paalta.

0 = poIsS — Automaattinen kuittaus ei ole kaytdssa.

1 = PAALLA — Automaattinen kuittaus on kéaytssa.

+ Kuittaa vian (AI<MIN) automaattisesti parametrilla 3103 VIIVEAIKA asetetun viiveen jalkeen, ja taajuusmuuttaja
palaa normaaliin toimintaan.

VAROITUS! Kun analogiatulosignaali palautuu, taajuusmuuttaja voi kaynnistya uudelleen pitkankin ajan
kuluttua. Varmista, ettd automaattiset, pitkan viiveajan jalkeiset kdynnistymiset eivat aiheuta vaaraa
kayttajille ja/tai vahingoita laitteita.

3108 |ULKOINEN VIKA

Asettaa ulkoisen vikatoiminnon automaattisen kuittauksen paalle ja pois paalta.
0 = PoIS — Automaattinen kuittaus ei ole kaytdssa.
1 = PAALLA — Automaattinen kuittaus on kaytossa.
« Kuittaa vian (ULK VIKA 1 tai ULK VIKA 2) automaattisesti parametrilla 3103 VIIVEAIKA asetetun viiveen jélkeen, ja
taajuusmuuttaja palaa normaaliin toimintaan.
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Ryhma 32: SUPERVISION
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Tassa ryhméassa maaritetdan parametriryhman Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT kolmen
signaalin valvonta. Toiminto valvoo tiettya parametria ja asettaa relelahddn
vetdmaan, jos parametri ylittda tietyn rajan. Parametriryhman Ryhmé 14:
RELELAHDOT parametreilla maaritetdan rele ja sen aktivointi, kun signaali on liian

alhainen tai liian korkea.

Koodi

Kuvaus

3201

VALVONTA 1

Valitsee ensimmaisen valvotun parametrin.

» Oltava jokin parametriryhman Ryhmé 01:
KAYTTOTIEDOT parametri.

100 = EI KAYTOSSA — Parametria ei ole valittu.
101...178 — Valitsee parametrit 0101...0178.

Jos valvottu parametri ohittaa rajan, releldhtd vetaa.
Valvontarajat maaritetaan tdssa ryhmassa.

Relelahddt maaritetdan parametriryhmassa Ryhmé 14:
RELELAHDOT (maaritys maaraa myds, mité valvontarajaa
valvotaan).

ALARAJA < YLARAJA

Kayttotietojen valvonta relelahtdjen avulla, kun ALARAJA <

YLARAJA.

» Tapaus A = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (tai 1402
RELELAHTO 2 jne.) arvo on VALV.1 YLI tai VALV.2 YLI.
Kaytetdaan valvontaan, kun/jos valvottu signaali ylittaa
annetun rajan. Rele pysyy aktiivisena, kunnes valvottu
arvo laskee alarajan alapuolelle.

» Tapaus B = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (tai 1402
RELELAHTO 2 jne.) arvo on VALV.1 ALI tai VALV.2 ALI.
Kéaytetdan valvontaan, kun/jos valvottu signaali alittaa
annetun rajan. Rele pysyy aktiivisena, kunnes valvottu
arvo nousee ylarajan ylapuolelle.

ALARAJA > YLARAJA

Kayttétietojen valvonta relelahtGjen avulla, kun ALARAJA >
YLARAJA.

Alempi raja (YLARAJA 3203) on aluksi aktiivinen ja pysyy
aktiivisena, kunnes valvottu parametri ylittdd ylemman rajan
(ALARAJA 3202) ja tekee siitd aktiivisen rajan. Tama raja
pysyy aktiivisena, kunnes valvottu parametri alittaa alemman
rajan (YLARAJA 3203) ja tekee siita aktiivisen rajan.

» Tapaus A = Parametrin 1401 RELELAHTO 1 (tai 1402
RELELAHTO 2 jne.) arvo on VALV.1 YLI tai VALV.2 YLI. Aluksi
rele paastaa. Rele vetaa aina, kun valvottu parametri
ylittéda aktiivisen rajan.

» Tapaus B = Parametrin 1402 RELELAHTO 1 (tai 1402
RELELAHTO 2 jne.) arvo on VALV.1 ALI tai VALV.2 ALI. Aluksi
rele vetda. Rele paastaa aina, kun valvottu parametri
alittaa aktiivisen rajan.

ALARAJA < YLARAJA )
Huomaa: Tapaus ALARAJA < YLARAJA edustaa
normaalia hystereesia.

Valvotun parametrin arvo

YLARAJA (3203)
ALARAJA (3202)

Tapaus A
Vetaa (1)

Tapaus B
Vetaa

L
illmlin

ALARAJA > YLARAJA )
Huomaa: Tapaus ALARAJA > YLARAJA edustaa
erikoishystereesia, jolla on kaksi eri valvontarajaa.

Aktiivinen raja

Valvotun parametrin arvo

ALARAJA (3202)% - — — -
YLARAJA (3203) ~A

{
H

Y~

Tapaus A
Vetaa (1)
0

Y~

Tapaus B
Vetaa (1)

3202

VALV 1 ALARAJA

Asettaa ensimmaisen valvotun parametrin alarajan. Katso
3201 VALVONTA 1 edella.

Y~

0

3203

VALV 1 YLARAJA

Asettaa ensimmaisen valvotun parametrin ylarajan. Katso
3201 VALVONTA 1 edella.

3204

VALVONTA 2

Valitsee toisen valvotun parametrin. Katso 3201 VALVONTA 1 edella.

3205

VALV 2 ALARAJA

Asettaa toisen valvotun parametrin alarajan. Katso 3204 VALVONTA 2 edella.
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Koodi

Kuvaus

3206

VALV 2 YLARAJA
Asettaa toisen valvotun parametrin ylarajan. Katso 3204 VALVONTA 2 edella.

3207

VALVONTA 3
Valitsee kolmannen valvotun parametrin. Katso 3201 VALVONTA 1 edella.

3208

VALV 3 ALARAJA
Asettaa kolmannen valvotun parametrin alarajan. Katso 3207 VALVONTA 3 edella.

3209

VALV 3 YLARAJA
Asettaa kolmannen valvotun parametrin ylarajan. Katso 3207 VALVONTA 3 edella.
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Ryhma 33: TIEDOTUKSET

Tassa ryhmassa annetaan tiedot taajuusmuuttajan ohjelmista, versioista ja
koestuspaivista.

Kood

Kuvaus

3301

OHJELMAVERSIO
Tuo nayttéon taajuusmuuttajan ohjelmaversion.

3302

LATAUSPAK VERSIO
Tuo nayttdon ohjelman latauspaketin version.

3303

KOESTUSPAIVA
Tuo nayttdon koestuspaivan (vuosi.viikko).

3304

NIMELLISARVOT

Kertoo taajuusmuuttajan virran ja jannitteen. muodossa XXXY, jossa
« XXX =Taajuusmuuttajan nimellisvirta ampeereina. "A” tarkoittaa desimaalipilkkua. Esimerkiksi XXX = 8A8
tarkoittaa, etta nimellisvirta on 8,8 ampeeria.
» Y = Taajuusmuuttajan nimellisjannite, jossa Y =:
« 2 tarkoittaa 208...240 voltin jannitetta.
* 4 tarkoittaa 380...480 voltin jannitetta.
* 6 tarkoittaa 500...600 voltin jannitetta.

3305

PARAMETRITAULU
Tuo nayttdon taajuusmuuttajassa kaytetyn parametritaulun.
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Ryhma 34: PANEELINAYTTO

Tassa ryhmassa maaritetdan ohjauspaneelin naytdssa (keskiosa) nakyva sisalto,
kun ohjauspaneeli on ohjaustilassa.

Koodi|Kuvaus

3401 [SIGNAL 1 PARAM = 3404 P 3405

Valitsee ensimmaisen ohjauspaneelin ndytdssa nakyvan parametrin

(numero). LOC U $ ﬁ 49 1HZ

* Taman ryhman asetuksilla maaritetdan nayton sisaltd, kun P 3401 (=137)—» 49
ohjauspaneeli on ohjaustilassa. —

+ Miké tahansa parametriryhman Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT P 3408 (=138} 0.5 o
parametrinumero voidaan valita. P3415(=139—=10.7 %

+ Seuraavien parametrien avulla naytdssa nakyvaa arvoa voidaan SUUNTA | 00:00 [VALIKKO
skaalata, sen yksikk6a muuttaa ja/tai nayttaa arvo pylvasnaytossa.

+ Luku kertoo tdméan ryhman parametreilla tehdyt asetukset. Loc &

» Jos vain yksi tai kaksi parametria on valittu naytettavaksi eli jos HZ _ A
vain yksi tai kaksi parametrien 3401 SIGNAL1 PARAM, 3408 SIGNAL2 P 3404 — 0 . 4 A
PARAM ja 3415 SIGNAL3 PARAM arvoista on muita kuin 100 (EI 2 4 4 %
g@(gﬁﬁggl)(,slﬁunkm nayttavan parametrin numero ja nimi naytetaan SUUNTA] 00:00 [VALTKKG

100 = EI KAYTOSSA — Ensimmainen parametri ei ndy naytossa.

101...178 — Naytossa nakyy parametri 0101...0178. Jos parametria
ei ole, naytdssa nakyy "n.a

3402 [SIGNAL1 MINIMI

Maarittda ensimmaisen naytdssa nakyvan parametrin minimiarvon.
Parametreilla 3402, 3403, 3406 ja 3407 voidaan esimerkiksi muuttaa
parametriryhman Ryhmé& 01: KAYTTOTIEDOT parametri, kuten 0102 P3407 | — — — — — —
NOPEUS (rpm), moottorilla kdyvan kuljettimen nopeudeksi m/min.
Kuvassa lahdearvoja ovat moottorin minimi- ja maksiminopeus ja
nayton arvoja kuljettimen vastaava minimi- ja maksiminopeus.
Sopivat yksikét valitaan parametrilla 3405. P 3406-| — —
Huomaa: Yksikkdjen valitseminen ei muuta arvoja. Parametri ei ole
voimassa, jos parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO = 9 (SUORA NAYTTO).

3403 [SIGNAL 1 MAKSIMI

Nayttd
arvo A

P 3402 P 3403

s i , - Lahdearvo
Maarittaa ensimmaisen naytdéssa nakyvan parametrin maksimiarvon.
Huomaa: Parametri ei ole voimassa, jos parametri 3404 NAYTTO 1
MUOTO = 9 (SUORA NAYTTO).
3404 NAYTTO ! MUOTO T . 3404 Arvo | Naytto Alue
gﬂaarlttaa ensimmaisen naytdssa nakyvan parametrin 0 3 30768, +30767
esimaalipilkun paikan. tumerkki)
0...7 — Maarittaa desimaalipilkun paikan. 1 + 3.1 (etu
» Aseta naytettavien desimaalien maara. 2 +3.14
+ Katso taulukon esimerkki piin (3,14159) kaytosta. 3 +3.142
8 = PYLVASNAYTTO — Maarittaa pylvasnayton. 4 3 0...65 535 (ei
9 = SUORA NAYTTO — Desimaalipilkun paikka ja mittayksikot ovat 5 31 etumerkkia)
samat kuin lahdesignaalissa. Asettelutarkkuus (joka kertoo 5 314
desimaalipilkun paikan) ja mittayksikét on lueteltu 7 3'142
parametriryhman Ryhméa 01: KAYTTOTIEDOT B
parametritaulukossa luvussa T&ydellinen parametriluettelo sivulla 8 Pylvasnaytto nakyy.
87. 9 Desimaalipilkun paikka ja
mittayksikét samat kuin
|ahdesignaalissa.
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KoodiKuvaus

3405 [NAYTTO 1 YKSIKKO
Valitsee ensimmaisen ndytdssa nakyvan parametrin yksikon.
Huomaa: Parametri ei ole voimassa, jos parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO = 9 (SUORA NAYTTO).

0 = El YKSIKKOA 9 = °C 18=MWh 27 =ft 36=lls 45=Pa  54=Ib/m  63=Mrev
1=A 10 = Ib ft 19 = m/s 28=MGD 37=I/min 46=GPS 55=Ib/t 64=d
2=V 11 =mA 20=m%h 29=inHg 38=lh 47=galls 56=FPS  65=inWC
3=Hz 12=mV 21=dm%s 30=FPM 39=m¥s 48= gal/m 57 =ft/s 66 = m/min
4= 13 = kW 22 = bar 31=kbls 40=m’m 49=galt 58=inH,0 67 =Nm
5=s 14=W 23 =kPa 32=kHz 41=kg/s 50=ft%s 59=inwg 68=km3h
6=h 15=kWh 24=GPM 33=ohm 42=kg/m 51=f3m 60=ftwg

7 =rpm 16 = °F 25 = PS| 34=ppm  43=kgt 52=ft%t 61=lbsi

8 =kh 17 = hv 26 = CFM 35 = pps 44 = mbar 53 =Ib/s 62 =ms

Seuraavat yksikot ovat kaytdssa pylvasnaytossa.
117 = %ref 119 = %dev 121 =% SP 123 = lout 125 = Fout 127 =Vdc
118 = %act 120=%LD 122 =%FBK 124 =Vout 126 = Tout

3406 [NAYTTO 1 MINIMI
Asettaa ensimmaisen naytdssa nakyvan parametrin minimiarvon.
Huomaa: Parametri ei ole voimassa, jos parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO = 9 (SUORA NAYTTO).

3407 [NAYTTO 1 MAKSIMI
Asettaa ensimmaisen naytdssa nakyvan parametrin maksimiarvon.
Huomaa: Parametri ei ole voimassa, jos parametri 3404 NAYTTO 1 MUOTO = 9 (SUORA NAYTTO).

3408 [SIGNAL 2 PARAM
Valitsee toisen ohjauspaneelin ndytdssa nakyvan parametrin (numero). Katso parametri 3401.

3409 [SIGNAL 2 MINIMI
Maarittaa toisen ohjauspaneelin ndytdssa nakyvan parametrin minimiarvon. Katso parametri 3402.

3410 [SIGNAL 2 MAKSIMI
Maarittaa toisen ohjauspaneelin naytdssa nakyvan parametrin maksimiarvon. Katso parametri 3403.

3411 [NAYTTO 2 MUOTO
Maarittaa toisen naytdssa nakyvan parametrin desimaalipilkun paikan. Katso parametri 3404.

3412 [NAYTTO 2 YKSIKKO
Valitsee toisen naytéssa nakyvan parametrin yksikon. Katso parametri 3405.

3413 [NAYTTO 2 MINIMI
Asettaa toisen ndytdssa nakyvan parametrin minimiarvon. Katso parametri 3406.

3414 [NAYTTO 2 MAKSIMI
Asettaa toisen naytdssa nakyvan parametrin maksimiarvon. Katso parametri 3407.

3415 |SIGNAL 3 PARAM
Valitsee kolmannen ohjauspaneelin naytdssa nakyvan parametrin (numero). Katso parametri 3401.

3416 [SIGNAL 3 MINIMI
Maérittda kolmannen naytéssa nakyvan parametrin minimiarvon. Katso parametri 3402.

3417 |SIGNAL 3 MAKSIMI
Maarittda kolmannen naytdssa nakyvan parametrin maksimiarvon. Katso parametri 3403.

3418 [NAYTTO 3 MUOTO
Maarittda kolmannen naytdssa nakyvan parametrin desimaalipilkun paikan. Katso parametri 3404.

3419 |[NAYTTO 3 YKSIKKO
Valitsee kolmannen naytdssa nakyvan parametrin yksikon. Katso parametri 3405.

3420 [NAYTTO 3 MINIMI
Asettaa kolmannen naytdssa nakyvan parametrin minimiarvon. Katso parametri 3406.

3421 [NAYTTO 3 MAKSIMI
Asettaa kolmannen naytéssa nakyvan parametrin maksimiarvon. Katso parametri 3407.
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Ryhma 35: MOOTTORIN LAMPOTILA

Tassa ryhmassa maaritetaan, miten moottorin ylikuumeneminen havaitaan
l[@mpdtila-anturilla ja miten siitd ilmoitetaan. Seuraavassa on kuvattu tyypilliset

kytkennat.
Yksi anturi Kolme anturia
A1
i Al1 ‘ -
oottori Moottori L " |aGND
AGND '
) L L . | A01
- ] Aot o L
! R ¥ . |aND
X "+_|aGND y ¥
33nF - ] 33nF ?

VAROITUS! IEC 60664 edellyttaa kaksinkertaista tai vahvistettua eristysta
sahkolaitteiden jannitteisten osien ja niiden johtamattomien tai johtavien osien
pintojen valilla, joita ei ole maadoitettu.

Tama vaatimus taytetdan kytkemalla termistori (ja muut vastaavat komponentit)
taajuusmuuttajan ohjausliittimiin jollakin seuraavista tavoista:

» Termistorin ja moottorin jannitteisten osien valissa on kaksinkertainen vahvistettu
eristys.

» Kaikki taajuusmuuttajan digitaali- ja analogiatuloihin kytketyt piirit ovat
kosketussuojattuja ja peruseristettyja (sama jannitetaso kuin taajuusmuuttajan
paapiirissd) muista pienjannitepiireista.

» Kaytetdan ulkoista termistorireletta. Releen eristyksen on oltava samalla
jannitetasolla kuin taajuusmuuttajan paapiiri.

Seuraavassa kuvassa on termistorirele- ja PTC-anturilitdnnat, jotka kayttavat
digitaalituloa. Moottorin paassa kaapelin suojavaippa on maadoitettava esim.
3,3 nF:n kondensaattorin kautta. Jos se ei ole mahdollista, jata suojavaippa

kytkematta.
Termistorirele: PTC-anturi

3501 ANTURIN TYYPPI = 5 (TERMIST.(Q)) tai 6 3501 ANTURIN TYYPPI = 5 (TERMIST.(0))
Termistori-
rele Ohjauskortti

. Ohjauskortti
- DI6
- —— +24V DC ~— DI6

! .. [+2avDC
7 T N ‘
% Moottopl =23 "F @
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Muut viat tai moottorin ylikuumenemisen ennakointi mallin avulla, katso Ryhmé 30:
FAULT FUNCTIONS.

KoodiKuvaus

3501 |ANTURIN TYYPPI
Tunnistaa moottorin [dmpdtilan mittauksessa kaytetyn anturityypin, PT100 (°C), PTC (ohm) tai termistori.

Katso parametrit 1501 A01 SISALTO ja 1507 AO2 SISALTO.
0 = EI KAYTOSSA
1 =1 x PT100 — Lampétila mitataan yhdella PT100-anturilla.
» Analogialahté A01 tai A0O2 sy6ttaad vakiovirtaa anturin kautta.
 Anturin resistanssi kasvaa, kun moottorin Iampdtila nousee. Myds anturin yli meneva jannite nousee.
» Lampdatilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulon Al1 tai AI2 kautta ja muuntaa sen celsiusasteiksi.
2 = 2 x PT100 —Lampdtila mitataan kahdella PT100-anturilla.
* Toiminto on sama kuin kohdassa 1 x PT100.
3 =3 x PT100 — Lampdtila mitataan kolmella PT100-anturilla.
« Toiminto on sama kuin kohdassa 1 x PT100.
4 = PTC — Lampdtila mitataan PTC-anturilla.
* Analogialahto syoéttaa vakiovirtaa anturin kautta.
 Anturin resistanssi kasvaa voimakkaasti, kun moottorin lampétila
ylittdd PTC-ohjelampétilan (T,ef). Myds vastuksen yli meneva jannite
nousee. Lampétilan mittaustoiminto lukee jannitteen analogiatulon Ylildmpd
Al1 kautta ja muuntaa sen ohmeiksi.
» Seuraavassa taulukossa ja kuvassa on tyypillisia PTC-anturin
resitanssiarvoja moottorin kayttélampdtilan funktiona.

lampotilan Resistanssi
Normaali <1,5 kohm Normaali
Ylilampo >4 kohm

5 = TERMIST. (0) — Lampdtila mitataan termistorilla.
» Moottorin lampd&suojaus aktivoidaan digitaalitulon kautta. PTC-anturi
tai yleensa suljettuna oleva termistorirele kytketaan digitaalituloon. ‘ ‘ ‘
» Kun digitaalitulo on ’0’, moottori on ylikuumentunut. ! ! j T
« Katso kytkentékaavio sivulla 753.
» Seuraavassa taulukossa ja kuvassa on resistanssivaatimukset PTC-anturille, joka on kytketty 24 voltin ja
digitaalitulon valiin moottorin kayttdlampdétilan funktiona.

lampotilan Resistanssi
Normaali < 3 kohm
Ylilampo > 28 kohm

6 = TERMIST. (1) — La&mpdotila mitataan termistorilla.
» Moottorin lampdsuojaus aktivoidaan digitaalitulon kautta. Yleensa auki oleva termistorirele kytketaan
digitaalituloon.
» Kun digitaalitulo on ’1’, moottori on ylikuumentunut.
« Katso kytkentékaavio sivulla 753.

3502 [TULON VALINTA

Maarittda lampdtila-anturin kdyttdman tulon.
1=A11-PT100 ja PTC.

2 =A2-PT100 ja PTC.

3...8 = DI1...DI6 — Termistori ja PTC

3503 [HALYTYSRAJA

Maarittda moottorin ldmpédtilan mittauksen héalytysrajan.
+ Jos moottorin [ampdtila ylittda taman rajan, taajuusmuuttajan naytéssa nakyy halytys (2010, MOOTTORIN
LAMPOTILA)

Digitaalituloon kytketyt termistorit tai PTC:
0 — pois paalta
1 - paalla
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KoodilKuvaus

3504 |VIKARAJA

Maarittdd moottorin [dmpétilan mittauksen vikarajan.

» Jos moottorin [ampdtila ylittda taman rajan, taajuusmuuttajan naytdéssa nakyy vikailmoitus (9, MOOTTORIN
LAMPOTILA) ja moottori pysaytetaan.

Digitaalituloon kytketyt termistorit tai PTC:
0 — pois paalta
1 —paalla
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Ryhma 36: AJASTINTOIMINNOT
Tassa ryhmassa maaritetaan ajastintoiminnot. Ajastintoimintoihin sisaltyy
* nelja paivittaistd kaynnistys- ja pysaytysaikaa
* nelja viikoittaista kdynnistys- ja pysaytysaikaa ja tehostetun kayton aikaa
* nelja ajastinta valittujen aikajaksojen kokoamiseksi.

Ajastin voidaan liittda useisiin aikajaksoihin, ja yksi aikajakso voi huolehtia useista
ajastimista.

Aikajakso 1

3602 KAYNN. AIKA 1
3603 PYSAYTYSAIKA 1
3604 KAYNN.PAIVA 1
3605 PYSAYTYSPAIVA 1

Aikajakso 2

3606 KAYNN. AIKA 2
3607 PYSAYTYSAIKA 2
3608 KAYNN.PAIVA 2
3609 PYSAYTYSPAIVA 2

Aikajakso 3

3610 KAYNN. AIKA 3
3611 PYSAYTYSAIKA 3
3612 KAYNN.PAIVA 3
3613 PYSAYTYSPAIVA 3

Aikajakso 4

3614 KAYNN. AIKA 4
3615 PYSAYTYSAIKA 4
3616 KAYNN.PAIVA 4
3617 PYSAYTYSPAIVA 4

Tehostettu

3622 TEHOSTETTU KAYTT
3623 TEHOSTETTU AIKA

Ajastin 1
3626 AJASTINTOIMINTO1

Ajastin 2
3627 AJASTINTOIMINTO2

Ajastin 3
3628 AJASTINTOIMINTO3

Ajastin 4
3629 AJASTINTOIMINTO4

Parametri voidaan liittda vain yhteen ajastimeen.

Ajastin 1
3626 AJASTINTOIMINTO

1001 ULK1 KASKYT
1002 ULK2 KASKYT

Ajastin 2
3627 AJASTINTOIMINTO 2

1102 ULK1/ULK2 VAL

1201 VAKIONOP VALINTA

1401 RELELAHTO 1...1403 RELELAHTO 3
1410 RELELAHTO 4...1412 RELELAHTO 6

(Kaytettavissa, jos OREL-01 on asennettuna.)
4027 PID 1 PARAMETRIT

4228 PID KAYNNISTYS

8126 VUOROTT.AJASTIN

Ajastintoimintojen Assistantin avulla asetusten maarittdminen on helppoa. Lisatietoja
Assistanteista on kohdassa Assistant-tila sivulla 53.
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Koodi

Kuvaus

3601

AJASTIMIEN KAYNN

Valitsee ajastimen kdynnistyssignaalin lahteen.
0 = EI KAYTOSSA — Ajastintoiminnot eivat ole kaytossa.
1 = DI1 — Asettaa digitaalitulon DI1 ajastimen kaynnistyssignaaliksi.
« Digitaalitulon on oltava aktivoitu, jotta ajastin voidaan ottaa kaytt66n.
2...6 = DI2...DI6 — Asettaa digitaalitulon DI2...DI6 ajastimen kaynnistyssignaaliksi.
7 = PAALLA — Ajastintoiminnot kaytossa.
-1 = DI1(INV) — Asettaa kaanteisen digitaalitulon DI1 ajastimen kaynnistyssignaaliksi.
« Digitaalitulon aktivoinnin on oltava pois paalta, jotta ajastin voidaan ottaa kayttoon.
+ -2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Asettaa kdanteisen digitaalitulon DI2...DI6 ajastimen kaynnistyssignaaliksi.

3602

KAYNN. AIKA 1
Maarittaa paivittdisen kaynnistysajan. 20:30:00 —
« Aikaa voidaan muuttaa kahden sekunnin askelissa. Aikajakso 2
* Jos parametriarvo on 07.00.00, ajastin aktivoituu klo 17:00:00 ..
Aikajakso 4 I:l

7 aamulla. -00-
» Kuvassa on useita ajastimia viikon eri paivina. 15:00:00
13:00:00

12:00:00 Aikajakso 3 I:l

10:30:00

Aikajakso 1

09:00:00
00:00:00

Ma Ti Ke To Pe La Su

3603

PYSAYTYSAIKA 1
Maarittda paivittadisen pysaytysajan.
« Aikaa voidaan muuttaa kahden sekunnin askelissa.
» Jos parametriarvo on 09.00.00, ajastimen aktivointi paattyy klo 9 aamulla.

3604

KAYNN.PAIVA 1
Maarittaa viikoittaisen kaynnistyspaivan.
1 = MAANANTAL...7 = SUNNUNTAI
+ Jos parametriarvo on 1, aikajakso 1 on aktiivinen maanantaista keskiydsta lahtien (00.00.00).

3605

PYSAYTYSPAIVA 1
Maarittaa viikoittaisen pysaytyspaivan.
1 = MAANANTAI...7 = SUNNUNTAI
« Jos parametriarvo on 5, aikajakson 1 aktivointi paattyy perjantaina keskiy6lla (23.59.58).

3606

KAYNN.AIKA 2
Maarittda aikajakson 2 paivittaisen kéynnistysajan.
» Katso parametri 3602.

3607

PYSAYTYSAIKA 2
Maarittda ajastimen 2 paivittaisen pysaytysajan.
» Katso parametri 3603.

3608

KAYNN.PAIVA 2
Maarittaa aikajakson 2 viikoittaisen kaynnistyspaivan.
» Katso parametri 3604.

3609

PYSAYTYSPAIVA 2
Maarittda aikajakson 2 viikoittaisen pysaytyspaivan.
» Katso parametri 3605.

3610

KAYNN.AIKA 3
Maarittda aikajakson 3 paivittdisen kdynnistysajan.
» Katso parametri 3602.

3611

PYSAYTYSAIKA 3
Maarittaa ajastimen 3 paivittaisen pysaytysajan.

» Katso parametri 3603.




158 ACS550-01/U1-kéyttéopas

Koodi [Kuvaus

3612 |KAYNN.PAIVA 3
Maarittaa aikajakson 3 viikoittaisen kaynnistyspaivan.
» Katso parametri 3604.

3613 [PYSAYTYSPAIVA 3
Maarittaa aikajakson 3 viikoittaisen pysaytyspaivan.
» Katso parametri 3605.

3614 |[KAYNN.AIKA 4
Maarittaa aikajakson 4 paivittdisen kaynnistysajan.
« Katso parametri 3602.

3615 |PYSAYTYSAIKA 4
Maarittaa ajastimen 4 paivittdisen pysaytysajan.
» Katso parametri 3603.

3616 |[KAYNN.PAIVA 4
Maarittaa aikajakson 4 viikoittaisen kdynnistyspaivan.
» Katso parametri 3604.

3617 [PYSAYTYSPAIVA 4
Maarittaa aikajakson 4 viikoittaisen pysaytyspaivan.
+ Katso parametri 3605.

3622 [TEHOSTETTU KAYTT

Valitsee tehostetun kayton signaalin l1ahteen.

0 = EI KAYTOSSA — Signaali ei ole kaytdssa.

1 = DI1 — M&arittaa digitaalitulon DI1 tehostetun kayton signaaliksi.

2...6 = DI2...DI6 — Maarittaa digitaalitulon DI2...DI6 tehostetun kayton signaaliksi.

-1 = DIT(INV) — Maarittaad kaanteisen digitaalitulon DI1 tehostetun kaytdn signaaliksi.

-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — Maéarittad kaanteisen digitaalitulon DI2...DI6 tehostetun kayton signaaliksi.

3623 |[TEHOSTETTU AIKA

|
Maarittaa tehostetun paalldoloajan. Aika alkaa, kun tehostetun |
kayton signaali vapautetaan. Jos parametriarvo on 01.30.00, Tehostus _ 1
tehostus on aktiivinen 1 tunnin ja 30 minuuttia sen jalkeen, kun  gxiiivinen |
digitaalitulon aktivointi on vapautettu. |

Digitaalitulon —

aktivointi

! Tehostettu aika I

3626 |AJASTINTOIMINTOA

Maarittaa ajastimen kayttdmat aikajaksot.

0 = EI KAYTOSSA — Aikajaksoa ei ole valittu.

1 =11 — Aikajakso 1 on valittu ajastimeen.

2 = T2 — Aikajakso 2 on valittu ajastimeen.

3 = T14T2 — Aikajaksot 1 ja 2 on valittu ajastimeen.

4 = T3 — Aikajakso 3 on valittu ajastimeen.

5 = 71473 — Aikajaksot 1 ja 3 on valittu ajastimeen.

6 = T2+T3 — Aikajaksot 2 ja 3 on valittu ajastimeen.

7 = 71472473 — Aikajaksot 1, 2 ja 3 on valittu ajastimeen.
8 = T4 — Aikajakso 4 on valittu ajastimeen.

9 = T1+T4 — Aikajaksot 1 ja 4 on valittu ajastimeen.

10 = T2+74 — Aikajaksot 2 ja 4 on valittu ajastimeen.

11 = T1+72+74 — Aikajaksot 1, 2 ja 4 on valittu ajastimeen.
12 = 13+74 — Aikajaksot 3 ja 4 on valittu ajastimeen.

13 = T1+73+74 — Aikajaksot 1, 3 ja 4 on valittu ajastimeen.
14 = T2+T3+T4 — Aikajaksot 2, 3 ja 4 on valittu ajastimeen.
15 = T1472+73+74 — Aikajaksot 1, 2, 3 ja 4 on valittu ajastimeen.
16 = TEHOSTUS — Tehostus on valittu ajastimeen.

17 = T1+B — Tehostus ja aikajakso 1 on valittu ajastimeen.
18 = T2+B — Tehostus ja aikajakso 2 on valittu ajastimeen.
19 = T1+72+B — Tehostus ja aikajaksot 1 ja 2 on valittu ajastimeen.
20 = T3+B — Tehostus ja aikajakso 3 on valittu ajastimeen.
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21 = T1473+B — Tehostus ja aikajaksot 1 ja 3 on valittu ajastimeen.
22 = T2+T3+B — Tehostus ja aikajaksot 2 ja 3 on valittu ajastimeen.
23 = T1+472+73+B — Tehostus ja aikajaksot 1, 2 ja 3 on valittu ajastimeen.
24 = T4+B — Tehostus ja aikajakso 4 on valittu ajastimeen.
25 = T1+T4+B — Tehostus ja aikajaksot 1 ja 4 on valittu ajastimeen.
26 = T2+T4+B — Tehostus ja aikajaksot 2 ja 4 on valittu ajastimeen.
27 = T1+4T2+T4+4B — Tehostus ja aikajaksot 1, 2 ja 4 on valittu ajastimeen.
28 = T3+T4+B — Tehostus ja aikajaksot 3 ja 4 on valittu ajastimeen.
29 = T1+73+74+B — Tehostus ja aikajaksot 1, 3 ja 4 on valittu ajastimeen.
30 = 12+73+74+B — Tehostus ja aikajaksot 2, 3 ja 4 on valittu ajastimeen.
31 = T1+2+3+4+B — Tehostus ja aikajaksot 1, 2, 3 ja 4 on valittu ajastimeen.
3627 |AJASTINTOIMINTO2
» Katso parametri 3626.
3628 |AJASTINTOIMINTO3
» Katso parametri 3626.
3629 |AJASTINTOIMINTO4
» Katso parametri 3626.
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Ryhmi 37: KUORMITUSKAYRA

Tassa ryhmassa maaritetaan kayttajan asettamien kuormituskayrien valvonta
(moottorin momentti taajuuden funktiona). Kayra maaritetaan viiden pisteen avulla.

Koodi

Kuvaus

3701

KUORM KAYR MOODI Moottorin momentti (%)
Kayttajan asettamien kuormituskayrien -

valvontatila. A

Tama toiminto korvaa aikaisemman ]
alikuormitusvalvonnan Ryhmé 30: FAULT P3M
FUNCTIONS. Toiminnon jaljittely, katso kohta P371 253775 Pa718
Yhteensopivuus kdytosté pois jaédneen P3714 P3717
alikuormitusvalvonnan kanssa, sivulla 161.

0 = El KAYTOSSA — Valvonta ei ole kdytdssa.
1 = ALIKUORMITUS — Alikuormituskayran alle

laskevan momentin valvonta. |
2 = YLIKUORMITUS — Ylikuormituskayran yli P3705 :
f

Ylikuormitusalue |

Sallittu kayttéalue

nousevan momentin valvonta.
3 = MOLEMMAT — Alikuormituskayran alle laskevan ]
tai ylikuormituskayrén yli nousevan momentin ] P3708 L >
valvonta. P3%04 P3|707 P37I10 lP3713 P3716

Laht6taajuus (Hz)

Alikuormitusalue

3702

KUORM KAYR FUNKT

Kuormituksen valvonnan aikainen toiminto.

1 = VIKA — Vika syntyy, kun parametrilla 3701 KUORM KAYR MOODI maéritetty tila on kestényt pitempaan kuin
parametrilla 3703 KUORM KAYR AIKA asetettu aika.

2 = VAROITUS — Halytys syntyy, kun parametrilla 3701 KUORM KAYR MOODI maaritetty tila on kestanyt yli puolet
parametrilla 3703 KUORM KAYR AIKA asetetusta ajasta.

3703

KUORM KAYR AIKA

Asettaa vikatilanteen syntymisen aikarajan.
» Halytyksen syntymisen aikaraja on puolet tasta ajasta.

3704

KUORM TAAJUUS 1

Maarittda kuormituskdyran ensimmaisen pisteen taajuusarvon.
* Arvon on oltava pienempi kuin 3707 KUORM TAAJUUS 2.

3705

KUORM MOM ALA 1

Maarittda alikuormituskdyran ensimmaisen pisteen momenttiarvon.
* Arvon on oltava pienempi kuin 3706 KUORM MOM YLA 1.

3706

KUORM MOM YLA 1
Maarittda ylikuormituskdyran ensimmaisen pisteen momenttiarvon.

3707

KUORM TAAJUUS 2

Maarittda kuormituskayran toisen pisteen taajuusarvon.
» Arvon on oltava pienempi kuin 3710 KUORM TAAJUUS 3.

3708

KUORM MOM ALA 2

Maarittda alikuormituskdyran toisen pisteen momenttiarvon.
* Arvon on oltava pienempi kuin 3709 KUORM MOM YLA 2.

3709

KUORM MOM YLA 2
Maarittaa ylikuormituskayran toisen pisteen momenttiarvon.

3710

KUORM TAAJUUS 3

Maarittda kuormituskayran kolmannen pisteen taajuusarvon.
» Arvon on oltava pienempi kuin 3713 KUORM TAAJUUS 4.

3711

KUORM MOM ALA 3

Maarittda alikuormituskayran kolmannen pisteen momenttiarvon.
+ Arvon on oltava pienempi kuin 3712 KUORM MOM YLA 3.

3712

KUORM MOM YLA 3

Maarittaa ylikuormituskayran kolmannen pisteen momenttiarvon.
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3713 |KUORM TAAJUUS 4
Maarittda kuormituskayran neljdnnen pisteen taajuusarvon.
» Arvon on oltava pienempi kuin 3716 KUORM TAAJUUS 5.
3714 |KUORM MOM ALA 4
Maarittaa alikuormituskayran neljannen pisteen momenttiarvon.
» Arvon on oltava pienempi kuin 3715 KUORM MOM YLA 4.
3715 |KUORM MOM YLA 4
Maarittda ylikuormituskayran neljannen pisteen momenttiarvon.
3716 |KUORM TAAJUUS 5
Maarittda kuormituskéayran viidennen pisteen taajuusarvon.
3717 |KUORM MOM ALA 5
Maarittaa alikuormituskayran viidennen pisteen momenttiarvon.
= Arvon on oltava pienempi kuin 3718 KUORM MOM YLA 5.
3718 |[KUORM MOM YLA 5

Maarittaa ylikuormituskayran viidennen pisteen momenttiarvon.

Yhteensopivuus kéytdsté pois jééneen alikuormitusvalvonnan kanssa

Kaytosta pois jaaneella parametrilla 3015 ALIKUORM. KAYRA voitiin valita jokin
kuvassa ndkyvasta viidesta kayrasta. Parametrin ominaisuudet on kuvattu seuraa-

vassa.

» Jos kuorma putoaa valitun
kayran alapuolelle para-
metrilla 3014 ALIKUORMI-
TUSAIKA (jdanyt pois
kaytosta) asetettua aikaa
pitemmaksi ajaksi, alikuor-
mitusvalvonta aktivoituu. .

v
(%) A
80

+ Kayrat 1...3 saavuttavat
maksiminsa parametrilla .
9907 MOOTT.NIM.TAAJ
asetetulla moottorin
nimellistaajuudella.

Alikuormituskayrat

70%

50%

30%

f

* Ty = moottorin
nimellismomentti.

* fn = moottorin nimellistaajuus.

>
24 fN

Jos vanhaa alikuormituskayraa halutaan jaljitelld parametreilla varjostettujen
sarakkeiden mukaisesti, aseta uudet parametrit kuten seuraavien kahden taulukon

valkoisissa sarakkeissa on kuvattu:

Kéaytosta pois jadneet

Uudet parametrit

parametrit

Alikuormituksen valvonta
par_‘am_(_atrtla.illg_ 3013...3015 (jadneet 3013 3014 K3U700F:M K?J7OOR‘2M 3703
pois kaytosta) ALIKUORMIT | ALIKUORMIT KAYR KAYR KUORM

USVALV USAIKA MOODI FUNKT KAYR AIKA
Ei alikuormitustoimintoa 0 - 0 - -
Alikuormituskayra, vika luodaan 1 t 1 1 t
Alikuormituskayra, halytys luodaan 2 t 1 2 2-t
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Param.
jaanyt .
pois Uudet parametrit
kaytosta
3015 3704 3705 3707 3708 3710 3711 3713 3714 3716 3717
ALIKUORM. | _ KUORM KUORM KUORM | KUORM| KUORM |KUORM| KUORM |KUORM| KUORM | KUORM
KAYRA | TAAJUUS 1 |MOMALA| TAAJUUS 2| MOM | TAAJUUS 3| MOM | TAAJUUS 4| MOM | TAAJUUS 5| MOM
1 ALA 2 ALA 3 ALA 4 ALA 5
(Hz) (%) (Hz) (%) (Hz) (%) (Hz) (%) (Hz) (%)
EU | US EU | US EU | US EU | US EU | US
1 5 6 10 32 | 38 17 41 | 50 23 50 | 60 30 |[500|500| 30
2 5 6 20 31| 37 30 42 | 50 40 50 | 60 50 |[500|500| 50
3 5 6 30 31| 37 43 42 | 50 57 50 | 60 70 |500|500| 70
4 5 6 10 73 | 88 17 98 | 117| 23 120144 | 30 |500|500| 30
5 5 6 20 71 | 86 30 99 [119| 40 |[120|144| 50 |500|500| 50
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Ryhmi 40: PID SAATO 1

Tassa ryhmassa maaritetdan taajuusmuuttajan PID-saadon (PID1) yhteydessa
kaytettavat parametrit.

Yleensa tarvitaan vain taman ryhman parametreja.
PID-sé&étéajéa - Peruskokoonpano

PID-sadaddssa taajuusmuuttaja vertaa ohjesignaalia (ohjearvoa) olosignaaliin
(takaisinkytkentd) ja saataa taajuusmuuttajan nopeuden automaattisesti naita kahta
signaalia vastaavaksi. Naiden kahden signaalin valinen ero on eroarvo.

Tavallisesti PID-saatéa kaytetaan, kun moottorin nopeutta on saadettava paineen,
virtauksen tai lampétilan perusteella. Useimmissa tapauksissa, kun ACS550:aan on
kytketty vain yksi takaisinkytkentasignaali, tarvitaan vain parametriryhmaa 40.

Kaaviossa on kuvattu ohjearvo-/takaisinkytkentasignaalit kaytettaessa
parametriryhmaa 40.

P1101

Paneeli OHJ1 —L
REF1

Paneeli OHJ2 P1106 L
10...17, s REF2
. 500% |PID-ohjearvo  |20...21
Paneeli OHJ2 — o
-500% 19
AlHP4016 G40
Virta— PID1 PANEELI
Momentti LOC/
Teho— REM-
Vir/g:P4017_l_P4o14 P4015 LlLoc
Momentti | PID oloarvo — REM
Teho —|
DI — \C/;‘;lio P1104 ULK 1
Al — Nopeus P1105 L]
Komm OHJ 1 — —ULK 2
Paneeli OHJ2—
ol P1106 G12
— Vakio-
Al — Nopeus
Komm OHJ 2 —
P1106
Paneeli OHJ2—p4010]  PID-ohjearvo ‘8"'15‘1 P1107
Al2— P4013 19
Komm—
Internal — G40
Al—P4016 PID1 e
Virta— — PID1 Lahto
lomentti —| —L
Teho— P4014—P4015
Vir’fg:P"'OWJ PID oloarvo
lomentti —|
Teho—

Huomaa: Ennen kuin PID-s&at4ja voidaan aktivoida ja ottaa kayttdon, parametrin
1106 arvoksi on asetettava 19.
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PID-s&éatéjé - Kehittynyt
ACS550:ssa on kaksi erillistd PID-saatajaa:
* Prosessi-PID (PID1) ja
» Ulkoinen PID (PID2)
Prosessi-PID-saatajassa (PID1) on kaksi erillista parametrisarjaa:
+ PID-s34t6 1 (PID1), maaritetty parametrirynmassa Ryhmé 40: PID SAATO 1
+ PID-sa4t6 2 (PID1), méaritetty parametriryhmassa Ryhmé 41: PID SAATO 2.
Kayttaja voi valita toisen sarjoista kayttodon parametrilla 4027.

Yleensa kaytetaan kahta erillista PID-saatdsarjaa, jos moottorin kuorma vaihtelee
huomattavasti tilanteesta toiseen.

Ulkoista PID-saatajaa (P1D2), joka maaritetdadn parametriryhmassa Ryhmé 42:
ULKOINEN / TRIM PID, voidaan kayttaa kahdella eri tavalla:

* Ylimaaraisen PID-saatolaitteiston sijaan ACS550:n [8hdot voidaan asettaa
saatamaan kenttalaitetta, kuten saatopeltia tai venttiilia. Talléin parametrin 4230
arvoksi on asetettava 0. (0 on oletusarvo.)

» Ulkoista PID-saatajaa (PID2) voidaan kayttda prosessi-PID-saatajan (PID1)
apuna ACS550:n nopeuden trimmaukseen tai hienosaatoon.

Koodi

Kuvaus

4001

VAHVISTUS

Maarittaa PID-saatajan vahvistuksen.

« Asetusalue on 0,1... 100.

» PID-saatajan lahté muuttuu 1/10 eroarvon muutoksesta, jos vahvistus on 0,1.

+ Jos vahvistus on 100, PID-saatajan lahtd muuttuu 100 kertaa eroarvon muutoksesta.

Jarjestelman vastetta saadetaan suhteellisen vahvistuksen ja integrointiajan arvoilla.
+ Asettamalla suhteelliselle vahvistukselle pieni arvo ja integrointiajalle suuri arvo varmistetaan jarjestelman vakaa
toiminta, mutta vasteesta tulee hidas.

Jos suhteellisen vahvistuksen arvo on liian suuri tai integrointiaika liian lyhyt, jarjestelmasta voi tulla epavakaa.

Toiminta:

« Alkuperaiset asetukset:

* 4001 VAHVISTUS = 0.1.
» 4002 INTEGROINTIAIKA = 20 sekuntia.

« Kaynnista jarjestelma ja varmista, saavuttaako se asetuspisteen nopeasti toimien samalla vakaasti. Jos nain ei ole,
lisdd VAHVISTUSTA (4001), kunnes oloarvo (tai taajuusmuuttajan nopeus) varahtelee taukoamatta. Varahtelyn
aikaansaamiseksi taajuusmuuttaja voidaan joutua kaynnistmaan ja pysayttamaan.

« Vahenna VAHVISTUSTA (4001), kunnes varahtely loppuu.

» Aseta VAHVISTUKSEKSI (4001) 0,4-0,6 kertaa ylla annettua arvoa suurempi arvo.

» Vahenna INTEGROINTIAIKAA (4002), kunnes takaisinkytkentasignaali (tai taajuusmuuttajan nopeus) varahtelee
taukoamatta. Varahtelyn aikaansaamiseksi taajuusmuuttaja voidaan joutua kdynnistdmaan ja pysayttdmaan.

+ Lisaa INTEGROINTIAIKAA (4002), kunnes varahtely loppuu.

+ Aseta INTEGROINTIAJAKSI (4002) 1,15-1,5 kertaa ylla annettua arvoa suurempi arvo.

 Jos takaisinkytkentasignaali siséltda suurtaajuista melua, lisda parametrin 1303 AI1 SUODATUS tai 1306 AI2
SUODATUS arvoa, kunnes melu suodatetaan signaalista.
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4002 |INTEGRATION TIME A
Maarittaa PID-s&atajan integrointiajan. / A\
Integrointiaika on aika, jonka aikana laht6 kasvaa eroarvolla: B -
« Eroarvo on vakio ja 100 %. D (P 4001 =10} L |
» Vahvistus = 1. |
 Yhden sekunnin integrointiaika tarkoittaa, ettd 100 prosentin C (P 4001 =1){ |
muutos saavutetaan yhdessa sekunnissa. |
0.0 = EI KAYTOSSA — Integrointi ei ole kdytossa (saatajan l-osa). | t
0.1...3600.0 — Integrointiaika (sekuntia). >
« Katso saatdmenetelma kohdasta 4001. 4 P 4002 —»,
A=Ero
B = Eroarvoaskel
C = Saatajan 1ahto, kun vahvistus = 1
D = Saatajan 1ahto, kun vahvistus = 10
4003 [DERIVOINTIAIKA Virhe & Prosessin eroarvo
Maarittaa PID-saatajan derivointiajan.
» PID-saatajan 1ahtdon voidaan lisata eron derivaatta. Derivaatta 100% |-—- - - - - - - -
on eroarvon muutoskerroin. Jos esimerkiksi prosessin eroarvo
muuttuu lineaarisesti, derivaatta on vakio, joka lisatéan PID- |
saatajan lahtoon. |
» Eron derivaatta suodatetaan yksinapaisella suotimella. I
Suodatusaikavakio maaritetdan parametrilla 4004 PID
DERIV.SUODATUS. |
0.0...10.0 — Derivointiaika (sekuntia). 0% |
i >
i
PID-lahto i L
i Saatajan 1ahdon D-osa
Vahvistus )/ '
P 4001
-
— P 4003 —»
4004 |DERIV.SUODATUS
Maarittaa PID-saatajan lahdon eron derivaattaosan suodatusaikavakion.
* Ennen PID-saatajan lahtoon lisdamista eron derivaatta suodatetaan yksinapaisella suotimella.
» Suodatusajan lisddminen tasoittaa eron derivaattaa ja vahentaa melua.
0,0...10,0 — Suodatusaikavakio (sekuntia).
4005 |EROARVON KAANTO
Valitsee joko normaalin tai k&danteisen suhteen takaisinkytkentasignaalin ja taajuusmuuttajan nopeuden valille.
0 = El — Normaali, takaisinkytkentasignaalin pieneneminen lisda taajuusmuuttajan nopeutta. Eroarvo = Ohjearvo -
Takaisinkytkenta
1 = KYLLA — K&anteinen, takaisinkytkentasignaalin pieneneminen laskee taajuusmuuttajan nopeutta. Eroarvo =
Takaisinkytkenta - Ohjearvo
4006 |[YKSIKKO
Valitsee yksikon PID-saatajan oloarvoille. (PID1 parametrit 0128, 0130 ja 0132.)
» Valittavissa olevat yksikot, katso parametri 3405.
4007 |[YKSIKON SKAALA
o ey . . - . 4007 Arvo Syotto Naytto
Maarittaa PID-saatajan oloarvojen desimaalipilkun paikan. 0 00003 13
» Aseta naytettavien desimaalien maara.
- Katso taulukon esimerkki piin (3,14159) kaytosta. 1 00031 3.1
2 00314 (3.14
3 03142 (3.142
4 31416 |3.1416
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4008 10 % ARVO . , o Yksikst (P4006)
Maarittad (yhdessé seuraavan parametrin kanssa) PID-s&at4jan Skaala (P4007) +1000.0%
oloarvoille (PID1 parametrit 0128, 0130 ja 0132) kaytetyn skaalan. A e
* Yksikot ja skaala maaritetdadn parametreilla 4006 ja 4007. -
4009 [100% ARVO P 4009 - w
Maarittaa (yhdessa edellisen parametrin kanssa) PID-saatajan |
oloarvoille kdytetyn skaalan. |
* Yksikét ja skaala maaritetdan parametreilla 4006 ja 4007. P 4008 -
|
| ‘ >
o 0% 100%
-1000,0%

Sis. skaala (%)

4010

OHJEARVON VALINT

Maarittda PID-saatajan ohjesignaalin lahteen.
» Parametrilla ei ole merkitysta, jos PID-s&aataja ohitetaan (katso 8121 SAATAJAN OHITUS).

0 = PANEELI — Ohjauspaneeli ohjearvon lahteena.

1 = AI1 — Analogiatulo 1 ohjearvon lahteena.

2 = AI2 — Analogiatulo 2 ohjearvon lahteena.

8 = KOMM — Kenttavayla ohjearvon lahteena.

9 = KOMM + AI1 — Kenttdvaylan ja analogiatulon 1 (A1) yhdistelma ohjearvon lahteena. Katso kohta Analogiatulon
ohjearvon korjaus jaljempana.

10 = KOMM*AI1 — Kenttavaylan ja analogiatulon 1 (A1) yhdistelma ohjearvon lahteena. Katso kohta Analogiatulon
ohjearvon korjaus jaljempana.

11 = DI3U,4D(RNC) — Digitaalitulot toimivat kuten moottoripotentiometrin saato, ohjearvon lahteena.
* DI3 nostaa nopeutta (U tarkoittaa "up”).
* DI4 laskee ohjetta (D tarkoittaa "down”).
» Parametri 2205 KIIHDYTYSAIKA 2 sdatada ohjesignaalin muutosta.
* R = Seis-komento palauttaa ohjearvon nollaksi.
* NC = Ohjearvoa ei tallenneta.

12 = DI3U,4D(NC) — Sama kuin DI3U,4D(RNC) edella, paitsi etta
« Seis-komento ei palauta ohjearvoa nollaksi. Kun taajuusmuuttaja kdynnistetaan uudelleen, moottori kiihdyttaa

(valitulla kiihdytysnopeudella) tallennettuun ohjearvoon.

13 = DI5U,6D(NC) — Sama kuin DI3U,4D(NC) edella, paitsi etta
« kayttaa digitaalituloja DI5 ja DI6.

14 = AI1+AI2 — Analogiatulon 1 (AI1) ja analogiatulon 2 (AI2) yhdistelm& ohjearvon lahteena. Katso kohta
Analogiatulon ohjearvon korjaus jaliempana.

15 = AI1*AI12 — Analogiatulon 1 (AI1) ja analogiatulon 2 (AI2) yhdistelma ohjearvon lahteena. Katso kohta Analogiatulon
ohjearvon korjaus jaljempana.

16 = AI1-AI2 — Analogiatulon 1 (A1) ja analogiatulon 2 (AI2) yhdistelma ohjearvon Iahteena. Katso kohta Analogiatulon
ohjearvon korjaus jaljempana.

17 = AI1/A12 — Analogiatulon 1 (AI1) ja analogiatulon 2 (AI2) yhdistelma ohjearvon lahteend. Katso kohta Analogiatulon
ohjearvon korjaus jaljempana.

19 = SISAINEN — Parametrilla 4011 asetettu vakioarvo ohjearvon lahteena.

20 = PID2LAHTO — PID-s&atajan 2 1ahtd (parametri 0127 PID 2 LAHTO) ohjearvon lahteena.
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Analogiatulon ohjearvon korjaus
Parametriarvot 9, 10 ja 14...17 kayttavat taulukossa olevia kaavoja.
Asetus Al ohjearvo lasketaan seuraavasti
C+B C arvo + (B arvo - 50 % ohjearvosta)
C+B C arvo - (B arvo / 50 % ohjearvosta)
C-B (C arvo + 50 % ohjearvosta) - B arvo
C/B (C arvo - 50 % ohjearvosta) / B arvo
Jossa A
. C = Pagohjearvo 120-F
(=Komm arvoille 9, 10 ja 17.0)
= Al1 arvoille 14...17) 100+ Y ol
» B = Korjaava ohjearvo
(= A1 arvoille 9, 10 ja 80 - - - y\—--—"-"-"-"—"—"—"-"—“"————————-
= A2 arvoille 14...17).
Esimerkki: Yo T EE N =——9, 14 (+)
Kuvassa on ohjearvolahteen kayrat arvoille 9, 10 ja
14...17, jossa
. C=25%. e N - 10, 15 (*)
» P 4012 OHJEARVO MINIMI = 0.
+ P 4013 OHJEARVO MAKSIMI = 0. Y == "
+ B vaaka-akselilla. - 16()
0 i >
0 100% B
4011 (SIS. OHJEARVO
Asettaa vakioarvon prosessiohjetta varten.
* Yksikoét ja skaala maaritetdadn parametreilla 4006 ja 4007.
4012 |OHJEARVO MINIMI
Asettaa ohjesignaalin lahteen minimiarvon.
« Katso parametri 4010.
4013 |OHJEARVO MAKSIMI
Asettaa ohjesignaalin lahteen maksimiarvon.
» Katso parametri 4010.
4014 |OLOARVON VALINT
Maarittaa PID-saatajan takaisinkytkentasignaalin (olosignaali).
» Takaisinkytkentasignaali voi olla kahden oloarvon (0LO1 ja 0L02) yhdistelma.
» Oloarvon 1 (0LO1) lahde valitaan parametrilla 4016.
» Oloarvon 2 (0L02) lahde valitaan parametrilla 4017.
1 = 0L01 - Oloarvo 1 (0LO1) takaisinkytkentasignaalin l1&hteena.
2 = Oloarvojen 0OLO1 ja 0LO2 erotus takaisinkytkentasignaalin I&hteena.
3 = 0L01 + 0L02 — Oloarvojen olo1 ja 0LO2 summa takaisinkytkentasignaalin Idhteena.
4 = 0LO1*0LO2 — Oloarvojen 0LO1 ja OLO2 kaytto takaisinkytkentasignaalin l1&ahteena.
5 = 0L01/0L02 — Oloarvojen olo1 ja OLO2 osamaéara takaisinkytkentasignaalin lahteena.
6 = MIN(A1,2) — Pienempi oloarvosta 0LO1 tai 0LO2 takaisinkytkentésignaalin lahteena.
7 = MAX(A1,2) — Suurempi oloarvosta OLO1 tai O0LO2 takaisinkytkentasignaalin l1&hteena.
8 = sqrt(A1-A2) — Oloarvojen 0LO1 ja OLO2 nelidjuurien erotus takaisinkytkentasignaalin lahteena.
9 = sqA1+sqA2 — Oloarvojen 0LO1 ja OLO2 nelidjuurien summa takaisinkytkentéasignaalin lahteena.
10 = sqrt(AcT1) — Oloarvon oLO1 nelidjuuri takaisinkytkentasignaalin |1&hteena.
11 = KOMM FBK 1 — Signaali 0158 PID KOMM ARVO 1 takaisinkytkentasignaalin l1ahteena.
12 = KOMM FBK 2 — Signaali 0159 PID KOMM ARVO 2 takaisinkytkentasignaalin |&hteena.
13 = KESKIARVO() — Oloarvojen 0LO1 ja OLO2 keskiarvo takaisinkytkentasignaalin lahteena.
4015 |OLOARVON KERR.

Esimerkki: FBK = Multiplier x /A1 - A2

Maarittaa lisdkertoimen parametrilla 4014 valitulle PID-takaisinkytkentaarvolle (OLOARVO).
- Kaytetdan padasiassa sovelluksissa, joissa virtaus lasketaan paine-erosta.
0.000 = EI KAYTOSSA — Talla parametrilla ei ole vaikutusta (kerroin on 1,000).
-32,768...32,767 — Kerrointa kaytetty parametrilla 4014 OLOARVON VALINT valittuun signaaliin
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4016

OLO1 TULO

Maarittaa oloarvon 1 (0LO1) l&hteen. Katso myds parametri 4018 OLO1 MINIMI.

1 = AI1 — Oloarvona oLO1 kaytetaan analogiatuloa 1.

2 = A2 — Oloarvona 0LO2 kaytetdan analogiatuloa 1.

3 = VIRTA — Oloarvona OLO1 kaytetaan virtaa.

4 = MOMENTTI — Oloarvona oLO1 kaytetaan momenttia.

5 = TEHO — Oloarvona oLO1 kdytetdan tehoa.

6 = KOMM AKT 1 — Oloarvona 0oLO1 kaytetdan signaalin 0158 PID KOMM ARVO 1 arvoa.
7 = KOMM AKT 2 — Oloarvona oLO1 kaytetdan signaalin 0159 PID KOMM ARVO 2 arvoa.

4017

OLO2 TULO

Maarittaa oloarvon 2 (0L02) ldhteen. Katso myds parametri 4020 OLO2 MINIMI.

1 = AI1 — Oloarvona 0LO2 kaytetaan analogiatuloa 1.

2 = AI2 — Oloarvona 0LO2 kaytetdan analogiatuloa 2.

3 = VIRTA — Oloarvona 0LO2 kaytetaan virtaa.

4 = MOMENTTI — Oloarvona 0L02 kaytetaan momenttia.

5 = TEHO — Oloarvona 0L02 kaytetdan tehoa.

6 = KOMM AKT 1 — Oloarvona 0oLO1 kaytetdan signaalin 0158 PID KOMM ARVO 2 arvoa.
7 = KOMM AKT 2 — Oloarvona OLO2 kaytetdan signaalin 0159 PID KOMM ARVO 2 arvoa.

4018 |OLO1 MINIMI o oLo1 (%), A
Asettaa oloarvon oLO1 minimiarvon.
+ Skaalaa oloarvona 0L01 kiytetyn ldhdesignaalin (mééritetaan P4019 - -------- -~
parametrilla 4016 oLO1 TULO). Parametrin 4016 arvoja 6 (KOMM :
AKT 1) ja 7 (KOMM AKT 2) ei skaalata. |
Par 4016 Lahde Lahteen min. Lahteen maks. P 4018 :
1 Analogiatulo 1{1301 MINIMI Al1 1302 MAKSIMI AI1 I I
2 |Analogiatulo 2[1304 MINIMI A2 [1305 MAKSIMI AI2 Lahteen min. _ Lahteen maks.
3 Virta 0 2 - nimellisvirta Lahdesignaali
4 Momentti -2 - nimel.momentti|2 - nimel.momentti
5 Teho -2 - nimellisteho 2 - nimellisteho oLo1 (%), B
+ Katso kuva: A = normaali; B = kdanteinen (OLO1 MINIMI > OLO1 P 4018 1
MAKSIMI) [
4019 |OLO1 MAKSIMI :
Asettaa oloarvon oLO1 maksimiarvon. :
* Katso 4018 OLO1 MINIMI. P 4019 = = — == — — — — = =
4020 |[OLOARV 2 MIN : I
e |
Asettaa oloarvon OLO2 minimiarvon. = — - >
+ Katso 4018 OLO1 MINIMI. Lahtefhh?'n: Lﬁzhteeh maKs.
4021 |OLOARV 2 MAX andesignaat
Asettaa oloarvon 0LO2 maksimiarvon.
+ Katso 4018 oLO1 MINIMI.

4022

NUKKUMISTOIMINTO

Maarittaa PID-nukkumistoiminnon toiminnan.
0 = EI KAYTOSSA — PID-nukkumistoiminto ei ole kdytossa.
1 = DI1 — Digitaalitulo DI1 valitsee PID-nukkumistoiminnon.
* Kun digitaalitulo aktivoidaan, nukkumistoiminto aktivoituu.
« Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, PID-s&atd palautuu.
2...6 = DI2...DI6 — Digitaalitulo DI2...DI6 valitsee PID-nukkumistoiminnon.
* Katso DI1 edella.
7 = SISAINEN — L&htbtaajuus, prosessin ohjearvo ja prosessin oloarvo valitsevat PID-nukkumistoiminnon. Katso
parametrit 4025 HERAAMISTASO ja 4023 PID NUKK.TASO.
-1 = DI1(INV) — K&anteinen digitaalitulo DI1 valitsee PID-nukkumistoiminnon.
 Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, nukkumistoiminto aktivoituu.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, PID-saaté palautuu.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — K&anteinen digitaalitulo DI2...DI6 valitsee PID-nukkumistoiminnon.

« Katso DI1(INV) edella.
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4023

PID NUKK.TASO

Asettaa moottorin nopeus- ja taajuusrajan, joka aktivoi PID-

nukkumistoiminnon — moottorin nopeuden tai taajuuden on oltava

taman rajan alapuolella vahintaan parametrilla 4024 PID NUKK.VIIVE

asetetun ajan, jotta PID-nukkumistoiminto kaynnistyy

(taajuusmuuttaja pysahtyy).

- Edellyttda, ettd 4022 = 7 (SISAINEN).

» Katso kuva: A = PID-laht6taso; B = PID-prosessin
takaisinkytkenta.

4024

PID NUKK.VIIVE

Asettaa PID-nukkumistoiminnon alkamisviiveen — moottorin
nopeuden/ taajuuden on oltava parametrilla 4023 PID NUKK.TASO
maaritetyssa arvossa vahintdan taman ajan, jotta PID-
nukkumistoiminto kaynnistyy (taajuusmuuttaja pysahtyy).

» Katso 4023 PID NUKK.TASO edella.

4025

HERAAMISTASO

Maarittda herddmistason — kun ero ohjearvosta on suurempi kuin
tama arvo vahintaan parametrilla 4026 HERAAMISVIIVE asetetun
ajan, PID-saataja kaynnistyy uudelleen.
» Parametreilla 4006 ja 4007 maaritetdan yksikot ja skaala.
» Parametri 4005 = 0,
Heraamisraja = Ohjearvo - Heradmistaso.
* Parametri 4005 =1,
Heraamisraja = Ohjearvo + Heraamistaso.
- Heradamisraja voi olla ohjearvon yla- tai alapuolella.
Katso kuvat:
» C = Heraamisraja, kun parametri 4005 = 1
* D = Heraamisraja, kun parametri 4005 = 0
« E = Takaisinkytkentd on herdamisrajan ylapuolella ja kestaa
kauemmin kuin 4026 HERAAMISVIIVE — PID-toiminto kaynnistyy.
» F = Takaisinkytkentd on herdamisrajan alapuolella ja kestaa
kauemmin kuin 4026 HERAAMISVIIVE — PID-toiminto kdynnistyy.

4026

HERAAMISVIIVE

Maarittda herdamisviiveen — kun ero ohjearvosta on suurempi kuin
4025 HERAAMISTASO vahintdan tdman ajan, PID-saataja kaynnistyy
uudelleen.

A

t<P

—»

4024 A
| —

t>P 4024 \‘

||

P 4023 ~+ — /-
1 {—»t
A B | |
. O | k=P 4026
Ohjearvo I
¢P 4025 '\/
_____ |_
. } »
Pyséayta
Kaynnista
! N
P 4025 }4005 =1
Ohjearv
;P 4025 }4005 =0
S e e D
»
A E
— — —|= = — — -C
P 32_25 - P 4026
-1 —Ohjearv
P 4025 /
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4027

PID 1 PARAMETRIT

PID-saadolla (PID1) on kaksi erillista parametrisarjaa, PID-sarja 1 ja PID-sarja 2.
* PID-sarja 1 kayttaa parametreja 4001...4026.
* PID-sarja 2 kayttaa parametreja 4101...4126.

PID 1 PARAMETRIT maarittavat, kumpi sarja valitaan.

0 = ASETUKSET 1 — PID-sarja 1 (parametrit 4001...4026) on valittuna.

1 = DI1 — Digitaalitulo DI1 valitsee PID-sarjan.

« Kun digitaalitulo aktivoidaan, valitaan PID-sarja 2.
» Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, valitaan PID-sarja 1.

2...6 = DI2...DI6 — Digitaalitulo DI2...DI6 valitsee PID-sarjan.

« Katso DI1 edella.

7 = ASETUKSET 2 — PID-sarja 2 (parametrit 4101...4126) on valittuna.

8...11 = AJASTIN 1...4 — Maarittda ajastintoiminnon PID-sarjan valitsijaksi (Ajastintoiminto ei aktivoitu = PID-sarja 1;
Ajastintoiminto aktivoitu = PID-sarja 2)

« Katso kohta Ryhmé& 36: AJASTINTOIMINNOT.

12 = 2-ALUE MIN — Taajuusmuuttaja laskee ohjearvon 1 ja takaisinkytkennan 1 seka ohjearvon 2 ja takaisinkytkennan
2 erotuksen. Taajuusmuuttaja ohjaa aluetta (ja valitsee sarjan), jonka erotus on suurempi.

« Positiivinen erotus (ohjearvo suurempi kuin takaisinkytkentd) on aina suurempi kuin negatiivinen erotus. Tama
pitaa takaisinkytkentaarvot ohjearvossa tai sen ylapuolella.

» Saato ei reagoi ohjearvon ylittadvaan takaisinkytkentatilanteeseen, jos toisen alueen takaisinkytkenta on
ldhempand sen ohjearvoa.

13 = 2-ALUE MAX — Taajuusmuuttaja laskee ohjearvon 1 ja takaisinkytkennan 1 seka ohjearvon 2 ja takaisinkytkennan
2 erotuksen. Taajuusmuuttaja ohjaa aluetta (ja valitsee sarjan), jonka erotus on pienempi.

* Negatiivinen erotus (ohjearvo pienempi kuin takaisinkytkenta) on aina pienempi kuin positiivinen erotus. Tama
pitaa takaisinkytkentaarvot ohjearvossa tai sen alapuolella.

» Saato ei reagoi ohjearvon alittavaan takaisinkytkentatilanteeseen, jos toisen alueen takaisinkytkenta on
ldhempana sen ohjearvoa.

14 = 2-ALUE KA — Taajuusmuuttaja laskee ohjearvon 1 ja takaisinkytkennan 1 seka ohjearvon 2 ja takaisinkytkennan 2
erotuksen. Lisaksi se laskee eroarvojen keskiarvon ja kayttaa sité alueen 1 ohjaukseen. Siksi yksi takaisinkytkenta
pidetdan ohjearvonsa ylapuolella ja toinen saman verran ohjearvonsa alapuolella.

-1 = DI1(INV) — K&anteinen digitaalitulo DI1 valitsee PID-sarjan.

« Kun digitaalitulo aktivoidaan, valitaan PID-sarja 1.
» Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, valitaan PID-sarja 2.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — K&anteinen digitaalitulo DI2...DI6 valitsee PID-sarjan.

 Katso DI1(INV) edella.
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Ryhma 41: PID SAATO 2

Taman ryhman parametrit kuuluvat PID-parametrisarjaan 2. Parametrit 4101...4126
toimivat samalla tavalla kuin sarjan 1 parametrit 4001...4026.

PID-parametrisarja 2 voidaan valita parametrilla 4027 PID 1 PARAMETRIT.

Koodi [Kuvaus
4101 |Katso 4001...4026

4126
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Ryhma 42: ULKOINEN / TRIM PID

Tassa ryhmassa maaritetaan parametrit, joita kaytetaan ulkoiseen PID-saatdon ja
trimmaukseen kaytettavassa toisessa PID-saatajassa (P1D2).

Parametrit 4201...4221 toimivat samalla tavalla kuin prosessi-PID-sarjan 1 (PID1)
parametrit 4001...4021.

KoodiKuvaus

4201 |Katso 4001...4021

4221

4228 |PID KAYNNISTYS

Maarittd& ulkoisen PID-s&&don lahteen.
* Vaatii, ettd 4230 TRIMMAUS = 0 (EI KAYTOSSA).
0 = EI KAYTOSSA — Ulkoinen PID-saato ei ole kaytossa.
1 = D11 — Digitaalitulo DI1 valitsee ulkoisen PID-s&adon.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, ulkoista PID-s&at6a voidaan kayttaa.
» Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, ulkoista PID-saatoa ei voida kayttaa.
2...6 = DI2...DI6 — Digitaalitulo DI2...DI6 valitsee ulkoisen PID-s&adon.
» Katso DI1 edella.
7 = KAYNN.AIKANA — Kaynnistyskomento valitsee ulkoisen PID-sdadon.
» Kun kaynnistyskomento aktivoidaan (taajuusmuuttaja on kdynnissa), ulkoista PID-s3at6a voidaan kayttaa.
8 = PAALLA — Jannitteen kytkenta valitsee ulkoisen PID-saadon.
 Kun jannite kytketaan taajuusmuuttajaan, valitaan ulkoinen PID-saaté.
9...12 = AJASTIN 1...4 — Maarittda ajastintoiminnon ulkoisen PID-sdadon valitsijaksi (Aktiivinen ajastintoiminto
mahdollistaa ulkoisen PID-saadon).
» Katso kohta Ryhmé& 36: AJASTINTOIMINNOT.
-1 = DI1(INV) — K&anteinen digitaalitulo DI1 valitsee ulkoisen PID-s&adon.
» Kun digitaalitulo aktivoidaan, ulkoista PID-s&at6a ei voida kayttaa.
» Kun digitaalitulon aktivointi poistetaan, ulkoista PID-saatda voidaan kayttaa.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — K&anteinen digitaalitulo DI2...DI6 valitsee ulkoisen PID-s&adon.
» Katso DI1(INV) edella.

4229 |PID ALKUARVO

Asettaa PID-1ahdon alkuarvon.

« Kun PID on aktivoitu, l1ahto aloittaa tasta arvosta.

* Kun PID ei ole aktivoitu, 1&htd palautuu tahan arvoon.

» Parametri ei ole valittuna, kun 4230 TRIMMAUS = 0 (trimmaus ei ole kaytdssa).

4230 [TRIMMAUS

Valitsee trimmaustyypin. Trimmausta kaytettaessa taajuusmuuttajan ohjeeseen voidaan liittda korjauskerroin.
0 = ElI KAYTOSSA — Trimmaus ei ole kaytossa.

1 = SUHTEELLINEN — Lisaa trimmauskertoimen, joka on suhteessa rpm/Hz-ohjeeseen.

2 = SUORA — Lisaa trimmauskertoimen, joka perustuu saatopiirin maksimirajaan.

4231 |TRIMM.KERROIN
Valitsee trimmauksessa kaytettdvan kertoimen (prosentteina, plus tai miinus).
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Koodi

Kuvaus

4232

KORJAUKSEN LAHDE

Ohje rampin jalkeen

Maarittda korjauslahteen trimmausohjeen.
1 = PID2 OHJE — Kayttda sopivaa OHJE MAX (KYTKIN A TAI B):
* 1105 OHJE 1 MAX, kun OHJ1 on aktiivinen (A).

* 1108 OHJE 2 MAX, kun OHJ2 on aktiivinen (B).

2 = PID2 LAHTO — Kayttaa absoluuttista maksiminopeutta tai taajuutta (kytkin C):

* 2002 MAKSIMINOPEUS, jos 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA = 1 (VEKTORI:nop.) tai 2 (VEKTORI:MOM.).
+ 2008 MAKSIMITAAJUUS, jos 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA = 3 (SKALAAR:TAAJ).

Lis&é4

Trimmattu ohje
—

Valitse
Kytke
y (par. 4230) trim.skaala| Mul. Mul.
— ] ulk ohje 1 max (A)| | —p| ©ikéytossa | x X
—»| ulk ohje 2 max (B) » suhteellinen
—> Abg. maks. nopeus/ suora Valitse
taajuus (C) (par. 4232)
p PID2-ohje
PID2-ohje » PID2 » PID2-13ht
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Ryhmai 45: ENERGIANSAASTO
Tama ryhma maarittaa energiansaastolaskennan ja optimoinnin asetukset.
Huomaa: Energiansaastoparametrien 0174 SAASTO KWH, 0175 SAASTO MWH, 0176
SAASTO EURO 1, 0177 SAASTO EURO 2 ja 0178 SAASTO c02 arvot saadaan
vahentamalla taajuusmuuttajan kuluttama energia suorasta verkkovirtakulutuksesta,
joka on laskettu parametrin 4508 PUMPPU TEHO perusteella. Arvojen tarkkuus
vaihtelee parametriin syotetyn tehoarvion tarkkuuden mukaan.
KoodiKuvaus
4502 [ENERGIA HINTA
Energian hinta kilowattituntia kohden.
» Kaytetdan apuna energiasaastojen laskennassa.
+ Katso parametrit 0174 SAASTO KWH, 0175 SAASTO MWH, 0176 SAASTO EURO 1, 0177 SAASTO EURO 2 ja 0178 SAASTO
€02 (hiilidioksidipaastdjen vahentaminen tonneissa).
4507 |[CO2 MUUNNOS
Energian muuntamisessa CO2-paastoiksi kaytetty kerroin (kg/kWh tai t/MWh). Kaytetdaan kerrottaessa saastettya
energiaa (MWh), kun parametrin 0178 SAASTO co2 (hiilidioksidipaastdjen vahentaminen tonneissa) arvoa lasketaan.
4508 |PUMPPU TEHO
Pumpun teho (prosentteina moottorin nimellistehosta), kun se on kytketty suoraan sy6ttéon (DOL).
+ Kaytetdan apuna energiasaastojen laskennassa.
+ Katso parametrit 0174 SAASTO KWH, 0175 SAASTO MWH, 0176 SAASTO EURO 1, 0177 SAASTO EURO 2 ja 0178 SAASTO
Co2.
« Tata parametria voidaan kayttaa ohjetehona myds muita sovelluksia kuin pumppuja varten. Téma ohjeteho voi olla
myds jokin muu vakioteho kuin suoraan syo6ttéon kytketty moottori.
4509 [ENERGIA KUITTAUS

Nollaa energiamittarit 0174 SAASTO KWH, 0175 SAASTO MWH, 0176 SAASTO EURO 1, 0177 SAASTO EURO 2 ja 0178
SAASTO CO2.
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Ryhma 50: ENCODER
Tassa ryhmassa maaritetaan pulssianturin kayttoonotto:
* llmoitetaan pulssianturin pulssien lukumaara yhta akselin kierrosta kohden.
+ Otetaan pulssianturi kayttoon.
+ Maaritetdan, kuinka mekaaninen kulma ja kierrostiedot nollataan.

Katso myds User’s Manual for Pulse Encoder Interface Module OTAC-01 -opas
(3AUA0000001938 [englanninkielinen]).

Koodi

Kuvaus

5001

PULSSIEN LKM
limoittaa pulssianturin pulssien lukumaaran yhta kierrosta kohden.

5002

ANTURI KAYTOSSA

Ottaa lisdvarusteena saatavan pulssianturin kayttoon tai poistaa sen kaytosta.

0 = poIs — Taajuusmuuttaja kayttaa sisaisestd moottorimallista saatua nopeuden takaisinkytkentda (mika tahansa
parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetus).

1 = PAALLA — Taajuusmuuttaja kayttaa lisdvarusteena saatavan pulssianturin nopeuden takaisinkytkentda. Tama
toiminto edellyttda Pulse Encoder Interface Module -moduulia (OTAC-01) ja pulssianturia. Toiminta riippuu
parametrin 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA asetuksesta:

* 9904 = 1 (VEKTORI:NOP.): Pulssianturi antaa paremman nopeuden takaisinkytkennan ja paremman momentin
tarkkuuden alhaisella nopeudella.

* 9904 = 2 (VEKTORI:MOM.): Pulssianturi antaa paremman nopeuden takaisinkytkennan ja paremman momentin
tarkkuuden alhaisella nopeudella.

* 9904 = 3 (SKALAAR:TAAJ): Pulssianturi antaa nopeuden takaisinkytkennan. (Tama ei ole takaisinkytketty
nopeussaatd. Parametrin 2608 JATTAMAN KOMP. ja pulssianturin kayttd kuitenkin parantavat pysyvaa
nopeustarkkuutta.)

5003

PULSSIANT. VIKA

Maarittaa, miten taajuusmuuttaja toimii, jos pulssianturin ja pulssianturiliitantamoduulin tai moduulin ja

taajuusmuuttajan valisessa tiedonsiirrossa havaitaan vika.

1 = VIKA — Taajuusmuuttaja antaa vian PULSSIANTURI VIRHE, ja moottori pysahtyy vapaasti pyorien.

2 = VAROITUS — Taajuusmuuttaja antaa halytyksen PULSSIANTURIVIKA ja toimii kuten parametri 5002 ANTURI KAYTOSSA
= 0 (PoIs) eli nopeuden takaisinkytkentd saadaan sisdisestd moottorimallista.

5010

Z PLS KAYTOSSA

Asettaa pulssianturin nollapulssin (Z) kayttoon tai pois kaytdstéd moottorin akselin nolla-asennon maarittamista
varten. Kun toiminto on kdytdssa, nollapulssin tulo nollaa parametrin 0146 MEK KULMA akselin nolla-asennon
maarittdmiseksi. Tdma toiminto edellyttda pulssianturia, joka antaa nollapulssisignaaleja.

0 = polis — Nollapulssin tuloa ei ole, tai sitd ei huomioida.

1 = PAALLA — Nollapulssin tulo nollaa parametrin 0146 MEK KULMA.

5011

ASEMAN ASETUS

Nollaa pulssianturin aseman takaisinkytkennan. Parametri on itsepuhdistuva.

0 = PoIs — Ei kaytdssa.

1 = PAALLA — Nollaa pulssianturin aseman takaisinkytkennan. Parametrit nollataan parametrin 5010 z PLS KAYTOSSA
tilan mukaan:
* 5010 = 0 (PoIS) — Kuittaus koskee parametreja 0147 MEK KIERR ja 0146 MEK KULMA.
* 5010 = 1 (PAALLA) — Kuittaus koskee vain parametria 0147 MEK KIERR.
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Ryhma 51: ULKOINEN KOMMUNIKOINTIMODUULI

Tassa ryhmassa maaritetdan kenttavaylatiedonsiirtomoduulin (FBA) kayttéonotto-
muuttujat. Lisatietoja naistd parametreista on kenttavaylatiedonsiirtomoduulin
oppaassa.

Koodi

Kuvaus

5101

FBA TYYPPI

Tuo kytketyn kenttavaylasovitinmoduulin tyypin nayttéén.
0 = EI MAAR — Moduulia ei ole, tai sita ei ole kytketty oikein tai parametrin 9802 arvoksi ei ole asetettu 4 (ULK FBA).
1 = PROFIBUS-DP

21 = LONWORKS

32 = CANopen

37 = DEVICENET

101 = CONTROLNET

128 = ETHERNET

132 = PROFINET

135 = EthercaT

136 = EPL — Ethernet POWERLINK

144 = CC-Link

5102

5126

FB PAR 2...FB PAR 26
Lisatietoja naista parametreista on tiedonsiirtomoduulin oppaassa.

5127

FBA PAR VIRK.

Vahvistaa kaikki kenttavaylan parametriasetuksiin tehdyt muutokset.
0 = VALMIS — Paivitys on valmis.

1 = VIRKISTA — Paivitys kaynnissa.

« Paivityksen jalkeen arvoksi palautuu automaattisesti VALMIS.

5128

TIED CPI FW REV

Tuo nayttdon taajuusmuuttajan kenttavaylasovittimen konfigurointitiedoston CPI-ohjelmistoversion. Versio on muotoa
Xyz, jossa

* X = ensimmainen versionumero

- y = toinen versionumero

* z = korjausnumero.

Esimerkki: 107 = versio 1.07

5129

TIED ASETUS ID

Tuo nayttdon taajuusmuuttajan kenttavaylasovitinmoduulin konfigurointitiedoston tunnistetiedot.
» Konfigurointitiedoston tiedot riippuvat taajuusmuuttajan sovellusohjelmasta.

5130

TIED ASETUS REV
Sisaltda taajuusmuuttajan kenttavaylasovitinmoduulin konfigurointitiedoston version.
Esimerkki: 1 = versio 1

5131

FBA TILA

Sisaltéda sovitinmoduulin tilan.
0 = IDLE — Sovitinta ei ole konfiguroitu.
1 = EXECUT.INIT — Sovitin on alustustilassa.
2 = TIME OUT — Katkos sovittimen ja taajuusmuuttajan valisessa tiedonsiirrossa.
3 = CONFIG ERROR — Sovittimessa on konfigurointivirhe.
« Sovittimen CPIl-ohjelmistoversion versionumero on vanhempi kuin taajuusmuuttajan konfigurointitiedostossa
oleva CPI-versionumero (parametri 5132 < 5128).
4 = OFF-LINE — Sovitinta ei ole kytketty verkkoon.
5 = ON-LINE — Sovitin on kytketty verkkoon.
6 = RESET — Sovitin on kuittaustilassa.

5132

FBA CPI FW REV

Sisaltda moduulin CPI-ohjelmiston version. Versio on muotoa xyz, jossa
* X = ensimmainen versionumero

» y = toinen versionumero

» z = Korjausnumero.

Esimerkki: 107 = versio 1.07

5133

FBA SOVEL FW REV
Sisaltdd moduulin sovellusohjelman version. Versio on muotoa xyz (katso parametri 5132).
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Ryhma 52: PANEELIKOMMUNIKOINTI

Tassa ryhmassa maaritetaan tiedonsiirtoasetukset taajuusmuuttajan ohjauspaneelin
portille. Jos kaytetaan laitteen mukana toimitettua ohjauspaneelia, tdman ryhman
asetuksia ei yleensa tarvitse muuttaa.

Taman ryhman parametreihin tehdyt muutokset ovat voimassa, kun taajuusmuuttaja
kaynnistetdan seuraavan kerran.

KoodiKuvaus

5201 |JASEMANUMERO
Maarittaa taajuusmuuttajan osoitteen.
- Kahta laitetta, joilla on sama osoite, ei voida kayttda yhta aikaa.
e Alue: 1...247
5202 [VAYLAN NOPEUS
Maarittaa taajuusmuuttajan tiedonsiirtonopeuden kilobitteind sekunnissa (kb/s).
9,6 kb/s
19,2 kb/s
38,4 kb/s
57,6 kb/s
115,2 kb/s
5203 |PARITEETTI
Valitsee paneelitiedonsiirron kanssa kaytettdvan merkkimuodon.
0 = 8N1 — 8 databittia, ei pariteettia, yksi stop-bitti.
1 = 8N2 — 8 databittia, ei pariteettia, kaksi stop-bittia.
2 = 8e1 — 8 databittia, parillinen pariteetti, yksi stop-bitti.
3 = 801 — 8 databittia, pariton pariteetti, yksi stop-bitti.
5204 |OIKEITA SANOMIA
Sisaltda taajuusmuuttajan vastaanottamien voimassa olevien Modbus-viestien maaran.
» Normaalin toiminnan aikana tdma laskuri kasvaa jatkuvasti.
5205 [PARITEETTIVIRH.
Sisaltda vaylasta vastaanotettujen pariteettivirheellisten merkkien maaran. Jos maara on suuri, tarkista seuraavat
asiat:
- Vaylaan liitettyjen laitteiden pariteettiasetukset — ne eivat saa vaihdella.
* Ympariston sdhkémagneettinen hairidtaso — korkea hairiétaso aiheuttaa virheita.
5206 [MUOTOVIRHEET
Sisaltaa vaylan vastaanottamien muotovirheellisten merkkien maaran. Jos maara on korkea, tarkista seuraavat asiat:
- Vaylaan liitettyjen laitteiden tiedonsiirtonopeusasetukset — ne eivat saa vaihdella.
* Ympariston sdhkdmagneettinen hairidtaso — korkea hairidtaso aiheuttaa virheita.
5207 |[PUSKURIN YLITYS
Sisaltda niiden vastaanotettujen merkkien maaran, joita ei voida sijoittaa puskuriin.
» Taajuusmuuttajan viestin suurin mahdollinen pituus on 128 tavua.
- Viestit, joiden pituus on yli 128 tavua, ylittdvat puskurin. Ylimaaraiset merkit lasketaan.
5208 |[CRC-VIRHEET

Sisaltda taajuusmuuttajan vastaanottamien CRC-virheellisten viestien maaran. Jos maara on korkea, tarkista
seuraavat asiat:

* Ympariston sdhkémagneettinen hairidtaso — korkea hairidtaso aiheuttaa virheité.

* Onko CRC-laskelmissa virheita.
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Ryhma 53: EFB PROTOKOLLA

Tassa ryhmassa maaritetaan EFB-tiedonsiirtoprotokollan kayttdonottomuuttujat.
ACS550:n vakio-EFB-protokolla on Modbus. Lisatietoja on kohdassa
Siséénrakennettu kenttdvéyla sivulla 197.

Koodi

Kuvaus

5301

EFB PROTOK. ID

Sisaltda protokollan tunnistetiedot ja ohjelmaversion.
* Muoto: XXYY, jossa xx = protokollan ID ja YY = ohjelmaversio.

5302

EFB ASEMANUMERO

Maarittaa RS485-liitannan asemaosoitteen.
« Jokaisella laitteella on oltava oma osoite.

5303

EFB VAYLAN NOP.

Maarittdd RS485-liitdnnan tiedonsiirtonopeuden kilobitteind sekunnissa (kb/s).
1,2 kb/s

2,4 kb/s

4,8 kb/s

9,6 kb/s

19,2 kb/s

38,4 kb/s

57,6 kb/s

76,8 kb/s

5304

EFB PARITEETTI

Maarittda RS485-liitdnnan tiedonsiirrossa kaytettédvan pariteetin ja stop-bittien maaran.
- Kaikissa asemissa on kaytettava samoja asetuksia.

0 = 8N1 — 8 databittid, ei pariteettia, yksi stop-bitti.

1 = 8N2 — 8 databittia, ei pariteettia, kaksi stop-bittia.

2 = 8e1 — 8 databittia, parillinen pariteetti, yksi stop-bitti.

3 = 801 — 8 databittia, pariton pariteetti, yksi stop-bitti.

5305

EFB OHJ PROFIILI

Valitsee EFB-protokollan kayttdaman tiedonsiirtoprofiilin.

0 = ABB DRV LIM — Ohjaus-/tilasanojen toiminta noudattaa ABB Drives -profiilia, kuten ACS400:ssa.

1 = DCU PROFILE — Ohjaus-/tilasanojen toiminta noudattaa 32-bittistd DCU-profiilia.

2 = ABB DRV FULL — Ohjaus-/tilasanojen toiminta noudattaa ABB Drives -profiilia, kuten ACS600/800:ssa.

5306

EFB OIKEITA SAN.

Sisaltda taajuusmuuttajan vastaanottamien voimassa olevien viestien maaran.
* Normaalin toiminnan aikana tama laskuri kasvaa jatkuvasti.

5307

EFB CRC-VIRHEET

Sisaltda taajuusmuuttajan vastaanottamien CRC-virheellisten viestien maaran. Jos maara on korkea, tarkista
seuraavat asiat:

» Ympariston sdhkémagneettinen hairiétaso — korkea hairitaso aiheuttaa virheita.

* Onko CRC-laskelmissa virheita.

5308

EFB UART-VIRHEET
Sisaltaa taajuusmuuttajan vastaanottamien merkkivirheellisten viestien maaran.

5309

EFB TILA

Sisaltaa EFB-protokollan tilan.

0 = IDLE — EFB-protokolla on konfiguroitu, mutta ei vastaanota viesteja.

1 = EXECUT INIT — EFB-protokolla on alustustilassa.

2 = TIME OUT — Katkos verkkoisdnnan ja EFB-protokollan vélisessa tiedonsiirrossa.

3 = CONFIG ERROR — EFB-protokollassa on konfigurointivirhe.

4 = OFF-LINE — EFB-protokolla ottaa vastaan viesteja, joita El ole osoitettu talle taajuusmuuttajalle.
5 = ON-LINE — EFB-protokolla ottaa vastaan viesteja, jotka on osoitettu télle taajuusmuuttajalle.

6 = RESET — EFB-protokolla on kuittaustilassa.

7 = LISTEN ONLY — EFB-protokolla on Vain kuuntelu -tilassa.

5310

EFB PAR 10
Maarittdd Modbus Register 40005:n parametrin.
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Koodi

Kuvaus

5311

EFB PAR 11
Maarittdd Modbus Register 40006:n parametrin.

5312

EFB PAR 12
Maarittda Modbus Register 40007:n parametrin.

5313

EFB PAR 13
Maarittda Modbus Register 40008:n parametrin.

5314

EFB PAR 14
Maarittdd Modbus Register 40009:n parametrin.

5315

EFB PAR 15
Maarittdd Modbus Register 40010:n parametrin.

5316

EFB PAR 16
Maarittda Modbus Register 40011:n parametrin.

5317

EFB PAR 17
Maarittdd Modbus Register 40012:n parametrin.

5318

EFB PAR 18

Modbusia kaytettdessa: Maarittaa lisaviiveen millisekunteina ennen kuin ACS550 alkaa lahettaa vastausta isannan
pyyntodn.

5319

EFB PAR 19
ABB Drives -profiilin (ABB DRV LIM tai ABB DRV FULL) ohjaussana. Vain luku -kopio kenttavaylan ohjaussanasta.

5320

EFB PAR 20
ABB Drives -profiilin (ABB DRV LIM tai ABB DRV FULL) tilasana. Kenttavaylan tilasanan Vain luku -kopio.
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Ryhma 64: KUORMITUSANALYYSI
Tama ryhma maarittaa kuormitusanalyysin, jonka avulla voidaan analysoida
asiakkaan prosesseja sekd mitoittaa taajuusmuuttaja ja moottori.
Huippuarvo kirjataan 2 ms:n tasolla, ja jakauman kirjaustoiminnot paivitetdan 0,2 s:n
(200 ms) aikatasolla. Kolmea eri arvoa voidaan kirjata.
1.Amplitudin kirjaustoiminto 1: Mitattu virta kirjataan jatkuvasti. Jakauma
prosentteina nimellisvirrasta /o naytetaan kymmenessa luokassa.
2.Huippuarvon kirjaus: Yhta arvoa ryhmasta 1 voidaan kirjata huippuarvoa (maksimi)
varten. Signaalin huippuarvo ja huippuaika (aika, jolloin huippuarvo havaittiin)
seka taajuus, virta ja DC-jannite huippuaikana naytetaan.
3.Amplitudin kirjaustoiminto 2: Yhta signaalia (parametri)ryhmasta 1 voidaan kirjata
amplitudin jakaumaa varten. Kayttaja voi maarittaa perusarvon (100 %:n arvo).
Ensimmaista kirjaustoimintoa ei voi nollata. Kaksi muuta kirjaustoimintoa voidaan
nollata kayttajan maarittamalla tavalla. Ne nollataan myds, jos jompikumpi signaali
tai huippuarvon suodatusaika muuttuu.
Koodi |Kuvaus
6401 |PVL SIGNAL
Maarittaé (numerona) huippuarvoa varten kirjatun signaalin.
» Mika tahansa parametriryhman Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT parametrinumero voidaan valita.
Esim. 102 = parametri 0102 NOPEUS.
100 = EI KAYTOSSA — Signaalia (parametria) ei ole kirjattu huippuarvoa varten.
101...178 — Kirjaa parametrin 0101...0178.
6402 |PVL SUOD. AIKA
Maarittda suodatusajan huippuarvon kirjaamista varten.
* 0.0...120.0 — Suodatusaika (sekuntia).
6403 |LOGGERS KUITTAUS
M&aarittda huippuarvojen kirjaustoiminnon ja amplitudin kirjaustoiminnon 2 kuittauksen lahteen.
0 = El KAYTOSSA — Kuittausta ei ole valittu.
1 = D11 — Kirjaustoiminnot nollataan digitaalitulon DI1 nousevalla reunalla.
2...6 = DI2...DI6 — Kirjaustoiminnot nollataan digitaalitulon DI2...DI6 nousevalla reunalla.
7 = KUITTAUS — Kirjaustoimintojen kuittaus. Parametrin arvo on EI KAYTOSSA.
-1 = DI1(INV) — Kirjaustoiminnot nollataan digitaalitulon DI1 laskevalla reunalla.
-2...-6 = DI2(INV) ...DI6(INV) — Kirjaustoiminnot nollataan digitaalitulon DI2...DI6 laskevalla reunalla.
6404 |AL2 SIGNAL
Maérittad amplitudin kirjaustoimintoa 2 varten kirjatun signaalin.
» Mika tahansa parametriryhman Ryhmé 01: KAYTTOTIEDOT parametrinumero voidaan valita.
Esim. 102 = parametri 0102 NOPEUS.
100 = EI KAYTOSSA — Signaalia (parametria) ei ole kirjattu amplitudin jakamista (amplitudin kirjaustoiminto 2) varten.
101...178 — Kirjaa parametrin 0101...0178.
6405 |AL2 SIGN. KANTA
Maarittaa perusarvon, jonka perusteella prosenttijakautuma lasketaan.
» Kuvaus ja oletusarvo vaihtelevat parametrilla 6404 AL2 SIGNAL valitun signaalin mukaan.
6406 |HUIPPU ARVO
Parametrilla 6401 PVL SIGNAL valitun signaalin havaittu huippuarvo.
6407 |HUIPPU AIKA 1

Paivamaara, jolloin huippuarvo on havaittu.
» Muoto: Paivamaara, jos reaaliaikakello on kaytdssa (pp.kk.yy). / Paivien lukumaara jannitteen kytkemisen jalkeen,
jos reaaliaikakello ei ole kaytdssa tai sita ei ole asetettu (xx d).
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Koodi [Kuvaus
6408 |HUIPPU AIKA 2

Aika, jolloin huippuarvo on havaittu.

* Muoto: tunnit:minuutit:sekunnit.
6409 |HUIPPUVIRTA

Huippuarvon aikainen virta (ampeeria).
6410 |UDC HUIPPU

Huippuarvon aikainen jannite (volttia).
6411 |[TAAJ. HUIPPU

Huippuarvon aikainen taajuus (hertsia).
6412 |AIKAKUITTAUS 1

Paivamaara, jolloin huippuarvon kirjaustoiminto ja amplitudin kirjaustoiminto 2 on edellisen kerran nollattu.

* Muoto: Paivamaara, jos reaaliaikakello on kaytdssa (pp.kk.yy). / Paivien lukumé&ara jannitteen kytkemisen jalkeen,

jos reaaliaikakello ei ole kaytdssa tai sita ei ole asetettu (xx d).

6413 |AIKAKUITTAUS 2

Kelloaika, jolloin huippuarvon kirjaustoiminto ja amplitudin kirjaustoiminto 2 on edellisen kerran nollattu.

* Muoto: tunnit:minuutit:sekunnit.
6414 |AL1RANGEOTO10

Amplitudin kirjaustoiminto 1 (virta prosentteina nimellisvirrasta /5y) 0...10%:n jakautuminen.
6415 |[AL1RANGE10TO20

Amplitudin kirjaustoiminto 1 (virta prosentteina nimellisvirrasta /o) 10...20%:n jakautuminen.
6416 |AL1RANGE20TO30

Amplitudin kirjaustoiminto 1 (virta prosentteina nimellisvirrasta /) 20...30%:n jakautuminen.
6417 |AL1RANGE30TO40

Amplitudin kirjaustoiminto 1 (virta prosentteina nimellisvirrasta /) 30...40%:n jakautuminen.
6418 |AL1RANGE40TO50

Amplitudin kirjaustoiminto 1 (virta prosentteina nimellisvirrasta /o) 40...50%:n jakautuminen.
6419 |AL1RANGES50TO60

Amplitudin kirjaustoiminto 1 (virta prosentteina nimellisvirrasta /) 50...60%:n jakautuminen.
6420 |AL1RANGE60TO70

Amplitudin kirjaustoiminto 1 (virta prosentteina nimellisvirrasta /5y) 60...70%:n jakautuminen.
6421 |AL1RANGE70TO80

Amplitudin kirjaustoiminto 1 (virta prosentteina nimellisvirrasta /o) 70...80%:n jakautuminen.
6422 |AL1RANGES8S0TO90

Amplitudin kirjaustoiminto 1 (virta prosentteina nimellisvirrasta /) 80...90 %:n jakautuminen.
6423 |AL1RANGE90TO

Amplitudin kirjaustoiminto 1 (virta prosentteina nimellisvirrasta /o) yli 90 %:n jakautuminen.
6424 |AL2RANGEOTO10

Amplitudin kirjaustoiminto 2 (signaalin valinta parametrilla 6404) 0...10%:n jakautuminen.
6425 |AL2RANGE10TO20

Amplitudin kirjaustoiminto 2 (signaalin valinta parametrilla 6404) 10...20%:n jakautuminen.
6426 |AL2RANGE20TO30

Amplitudin kirjaustoiminto 2 (signaalin valinta parametrilla 6404) 20...30%:n jakautuminen.
6427 |AL2RANGE30TO40

Amplitudin kirjaustoiminto 2 (signaalin valinta parametrilla 6404) 30...40%:n jakautuminen.
6428 |AL2RANGE40TO50

Amplitudin kirjaustoiminto 2 (signaalin valinta parametrilla 6404) 40...50%:n jakautuminen.
6429 |AL2RANGES0TO60

Amplitudin kirjaustoiminto 2 (signaalin valinta parametrilla 6404) 50...60%:n jakautuminen.
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6430 |AL2RANGEG60TO70
Amplitudin kirjaustoiminto 2 (signaalin valinta parametrilla 6404) 60...70%:n jakautuminen.

6431 |AL2RANGE70TO80
Amplitudin kirjaustoiminto 2 (signaalin valinta parametrilla 6404) 70...80%:n jakautuminen.

6432 |AL2RANGES80TO90
Amplitudin kirjaustoiminto 2 (signaalin valinta parametrilla 6404) 80...90 %:n jakautuminen.

6433 |AL2RANGES0TO
Amplitudin kirjaustoiminto 2 (signaalin valinta parametrilla 6404) yli 90 %:n jakautuminen.
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Ryhma 81: PFC-OHJAUS

Tassa ryhmassa maaritetddn pumppu- ja puhallinohjauksen (PFC) toimintatapa.
PFC-ohjauksen tarkeimmat toiminnot ovat seuraavat:

+ ACS550 ohjaa pumpun nro 1 moottoria. Moottorin nopeutta muuttamalla
sdadetdan pumpun tuottoa. Tdma moottori on nopeussaadetty moottori.

* Pumppujen nro 2, 3 jne. moottori on kytketty suoraan verkkoon. Tarvittaessa
ACS550 kytkee pumpun nro 2 (nro 3 jne.) paalle ja pois paalta. Nama moottorit
ovat apumoottoreita.

» ACS550:n PID-saato kayttaa kahta signaalia: prosessin ohjearvoa ja oloarvoa.
PID-s&ataja ohjaa ensimmaisen pumpun nopeutta (taajuutta) niin, ettd oloarvo
noudattaa prosessin ohjearvoa.

* Kun tarve (maaritelty prosessiohjeella) ylittdd ensimmaisen moottorin
kapasiteetin (kayttajan asettama taajuusraja), PFC-ohjaus kaynnistaa
apupumpun automaattisesti. PFC myos laskee ensimmaisen pumpun nopeutta
apupumpun tuottaman tehon verran. Taman jalkeen PID-s&atija ohjaa
ensimmaisen pumpun nopeutta (taajuutta) niin, ettd oloarvo noudattaa prosessin
ohjearvoa. Jos tarve edelleen kasvaa, PFC kaynnistaa ylimaaraisia apupumppuja
edella kuvatulla tavalla.

» Kun tarve vahenee ja ensimmaisen pumpun nopeus laskee minimirajan
(kayttajan asettama taajuusraja) alapuolelle, PFC-ohjaus pysayttaa apupumpun
automaattisesti. PFC myds nostaa ensimmaisen pumpun nopeutta apupumpun
tuottaman tehon verran.

+ Lukitustoiminto (jos valittuna) tunnistaa moottorit, jotka eivat ole kaytdssa. Talldin
PFC-ohjaus valitsee seuraavan kaytettavissa olevan moottorin.

» Vuorottelutoiminto (jos valittuna ja oikeanlainen kytkenta tehty) tasoittaa
pumppumoottoreiden valista kayntiaikaa. Vuorottelun avulla vaihdetaan
moottoreiden jarjestysta — nopeussaadetysta moottorista tulee viimeinen
apumoottori, ensimmaisesta apumoottorista tulee nopeussaadetty moottori jne.

KoodilKuvaus

8103

OHJEARVOASKEL 1
Asettaa prosenttiarvon, joka lisatdan prosessin ohjearvoon.

Kaytetaan vain, kun vahintdan yksi apumoottori (vakionopeus) on kaynnissa.
Oletusarvo on 0 %.

Esimerkki:ACS550 toimii kolmella rinnan olevalla pumpulla, jotka pumppaavat vetta putkeen.

4011 sIS. OHJEARVO asettaa vakiopaineen ohjearvon, jolla sdadetdan putken painetta.

Kun veden kulutustaso on alhainen, kdynnissa on vain nopeussaadetty pumppu.

Kun vedenkulutus kasvaa, ensin kaynnistyy yksi vakionopeudella toimiva pumppu ja sitten toinen.

Kun virtaus kasvaa, paine-ero putken alkupaan ja loppupaan valilla kasvaa. Asettamalla sopivat ohjearvoaskeleet
prosessiohjearvo ja virtaus kasvavat. Ohjearvoaskeleet kompensoivat kasvavaa painehaviota ja estéavan paineen
laskun putken loppupaassa.

Kun ensimmainen apupumppu on kdynnissa, ohjearvoa lisatdan parametrilla 8103 OHJEARVOASKEL 1.

Kun kaksi apupumppua on k@ynnissa, ohjearvoa lisatadan parametrilla 8103 OHJEARVOASKEL 1 + parametrilla 8104
OHJEARVOASKEL 2.

Kun kolme apupumppua on kaynnissa, ohjearvoa lisatdan parametrilla 8103 OHJEARVOASKEL 1 + parametrilla 8104
OHJEARVOASKEL 2 + parametrilla 8105 OHJEARVOASKEL 3.

8104

OHJEARVOASKEL 2
Asettaa prosenttiarvon, joka lisatdan prosessin ohjearvoon.

Kaytetdan vain, kun vahintdan kaksi apumoottoria (vakionopeus) on kaynnissa.
Katso parametri 8103 OHJEARVOASKEL 1.
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8105

OHJEARVOASKEL 3

Asettaa prosenttiarvon, joka lisatdan prosessin ohjearvoon.

+ Kaytetaan vain, kun vahintdan kolme apumoottoria (vakionopeus) on kaynnissa.
+ Katso parametri 8103 OHJEARVOASKEL 1.

8109

1.MOOTT.KAYN.T.

Asettaa taajuusrajan, jossa ensimmainen apumoottori kaynnistyy. Ensimmainen apumoottori kynnistyy, jos
« apumoottorit eivat ole kdynnissa. f (Hz)
» ACS550:n Iaht6taajuus ylittda rajan L
8109 + 1 Hz. A P8115 —=
. I(_éhtt')taajuus) pysyy rajan fvax
8109 - 1 Hz) ylapuolella vahintaan ajan: 8115
APUK.KAYNN.VIIVE. (P 81 09)+1/-
S D P 8109
Kun ensimmainen apumoottori kaynnistyy,
* lahtétaajuus laskee arvolla = P 8112 |
(8109 1.MOOTT.KAYN.T.) - (8112 TAAJ 1 KAYN.JAL). -
» Nopeussaadetyn moottorin teho laskee apumoottorin tehon fvin
kompensoimiseksi.
Katso kuva, jossa
* A=(8109 1.MOOTT.KAYN.T.) - (8112 TAAJ 1 KAYN.JAL) C
+ B = Lahtétaajuus kasvaa kaynnistysviiveen aikana. | _ _ _ _ _ _
« C = Kaaviossa apumoottorin tilanne, kun taajuus kasvaa (1 = (1) T
Apumoottori kay).
Huomaa: Parametrin 8109 1.MOOTT.KAYN.T. arvon on oltava valilla
* 8112 TAAJ 1 KAYN.JAL
* (2008 MAKSIMITAAJUUS) -1.

8110

2.MOOTT.KAYN.T.

Asettaa taajuusrajan, jossa toinen apumoottori kdynnistyy.

« Liséatietoja on kohdassa 8109 1.MOOTT.KAYN.T.

Toinen apumoottori kaynnistyy, jos

+ yksi apumoottori on kdynnissa.

+ ACS550:n Iaht6taajuus ylittda rajan 8110 + 1.

« |ahtdtaajuus pysyy rajan (8110 - 1 Hz) ylapuolella vahintaan ajan 8115 APUK.KAYNN.VIIVE.

8111

3.MOOTT.KAYN.T.

Asettaa taajuusrajan, jossa kolmas apumoottori kaynnistyy.

+ Liséatietoja on kohdassa 8109 1.MOOTT.KAYN.T.

Kolmas apumoottori kdynnistyy, jos

+ kaksi apumoottoria on kaynnissa.

+ ACS550:n Iaht6taajuus ylittda rajan 8111 + 1 Hz.

« |ahtdtaajuus pysyy rajan (8111 - 1 Hz) ylapuolella vahintdan ajan 8115 APUK.KAYNN.VIIVE.
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8112

TAAJ 1 KAYN.JAL

Asettaa taajuusrajan, jossa ensimmainen apumoottori pysahtyy. Ensimmainen apumoottori pysahtyy, jos

» vain yksi (ensimmainen) apumoottori on kaynnissa. f (Hz)

» ACS550:n lahtdtaajuus laskee alle rajan
8112 -1.

 lahtotaajuus pysyy rajan
(8112 - 1 Hz) alapuolella vahintéan ajan: 8116 APUK.PYS.VIIVE. P BQM(L?(__\

Kun ensimmainen apumoottori pysahtyy,
 lahtétaajuus kasvaa arvolla = P 8112
(8109 1.MOOTT.KAYN.T.) - (8112 TAAJ 1 KAYN.JAL). NI
» nopeussaadetyn moottorin teho nousee apumoottorin tehon (P8M2-1T — — — —
kompensoimiseksi. fMIN

\
Katso kuva, jossa ‘
* A=(8109 1.MOOTT.KAYN.T.) - (8112 TAAJ 1 KAYN.JAL) P 8116 = ~—
- B = Laht6taajuus laskee pysaytysviiveen aikana. |
» C = Kaaviossa apumoottorin tilanne, kun taajuus laskee (1 = C | |
Apumoottori kay). |
» Harmaa reitti = Hystereesi — jos aika on kaanteinen, paluureitti 1 |
ei ole sama. Liséatietoja kdynnistysreiteistd on kohdan 8109 0
1.MOOTT.KAYN.T. kaaviossa.
Huomaa: Taajuuden 1 kaynnistyksen jalkeen on oltava valilla
* (2007 MINIMITAAJUUS) +1.
* 8109 1.MOOTT.KAYN.T.

YV ~

8113

TAAJ 2 KAYN.JAL

Asettaa taajuusrajan, jossa toinen apumoottori pysahtyy.

» Lisdtietoja on kohdassa 8112 TAAJ 1 KAYN.JAL.

Toinen apumoottori pysahtyy, jos

» kaksi apumoottoria on kaynnissa.

» ACS550:n lahtdtaajuus laskee alle rajan 8113 - 1.

« |ahtbtaajuus pysyy rajan (8113 + 1 Hz) alapuolella vahintdan ajan 8116 APUK.PYS.VIIVE.

8114

TAAJ 3 KAYN.JAL

Asettaa taajuusrajan, jossa kolmas apumoottori pysahtyy.

» Lisdtietoja on kohdassa 8112 TAAJ 1 KAYN.JAL.

Kolmas apumoottori pysahtyy, jos

* kolme apumoottoria on kaynnissa.

» ACS550:n lahtdtaajuus laskee alle rajan 8114 - 1.

« |ahtbtaajuus pysyy rajan (8114 + 1 Hz) alapuolella vahintdan ajan 8116 APUK.PYS.VIIVE.

8115

APUK.KAYNN.VIIVE

Asettaa apumoottoreiden kaynnistysviiveen.

» Lahtdtaajuuden on pysyttava kaynnistyksen taajuusrajan (parametri 8109, 8110 tai 8111) ylapuolella tdméan ajan,
ennen kuin apumoottori kdynnistyy.

- Lisatietoja on kohdassa 8109 1.MOOTT.KAYN.T.

8116

APUK.PYS.VIIVE

Asettaa apumoottoreiden pysaytysviiveen.

- Lahtdtaajuuden on pysyttava kaynnistyksen jalkeisen taajuusrajan (parametri 8112, 8113 tai 8114) alapuolella
tdman ajan, ennen kuin apumoottori pysahtyy.

» Lisatietoja on kohdassa 8112 TAAJ 1 KAYN.JAL.




186

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Koodi

Kuvaus

8117

APUK.LUKUMAARA

Asettaa apumoottoreiden lukumaaran.

+ Jokainen apumoottori tarvitsee relelahdon, jonka kautta taajuusmuuttaja lIahettaa kaynnistys- ja
pysaytyssignaaleja.

« Jos kaytetdan vuorottelutoimintoa, nopeussaadettyd moottoria varten tarvitaan ylimaarainen relelahté.

+ Seuraavassa on kuvattu tarvittujen relelahtdjen kytkenta.

Releldahdot

Jokainen apumoottori tarvitsee releldhddn, jonka kautta taajuusmuuttaja lahettéda kaynnistys- ja pysaytyssignaaleja.

Taajuusmuuttaja seuraa moottoreita ja releitéd seuraavasti:

+ ACS550:ssa voidaan kayttaa relelahtdja RO1...RO3.

+ Ulkoisen digitaalilahtémoduulin (OREL-01) avulla voidaan kayttaa relelahtja RO4...RO6.

» Parametrien 1401...1403 ja 1410...1412 avulla maaritetdan releiden RO1...RO6 kayttd — parametriarvolla 31 PFC
valitaan PFC-ohjauksessa kaytettava rele.

+ ACS550 kytkee apumoottorit releisiin nousevassa jarjestyksessa. Jos vuorottelutoiminto ei ole kaytdssa,
ensimmainen apumoottori kytketddn ensimmaiseen releeseen parametriasetuksella = 31 PFC jne. Jos
vuorottelutoiminto on kaynnissa, kytkennat vaihtuvat. Aluksi nopeussaadetty moottori kytketdan ensimmaiseen
releeseen parametriasetuksella = 31 PFC, ensimmainen apumoottori kytketdan toiseen releeseen
parametriasetuksella = 31 PFC jne.

L jRelelogiikka\
ACS550

] | _ ]

ACS550

—I— =l e
| s
— d —= 1 ;
}
T — N :

PFC vakiotilassa PFC vuorottelutilassa

» Neljas apumoottori kdyttda samaa ohjearvoaskelta ja pysaytys- ja kaynnistystaajuutta kuin kolmas apumoottori.
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» Seuraavassa taulukossa on ACS550:n PFC-moottorin releldhtdparametrien (1401...1403 ja 1410...1412)
tyypillisia asetuksia, kun arvoiksi on valittu =31 (PFC) tai =X (muut kuin 31) ja kun vuorottelutoiminto ei ole kaytdssa
(8118 VUOROTTELUAIKA = 0.0).

Parametriasetus ACS550-releet
1/(1(1|1[1][1]8 Vuorottelu ei kdytossa
414/4/4/4/4/1"RO1 [ RO2 [ RO3 | RO4 | RO5 | RO6
ojojo(1{1|1]|1
1/2|13|0(|1(2|7
3T XX | X[ X[ X[1] Apu X X X X X
31131 X | X | X | X[2] Apu Apu X X X X
3113131 X | X[ X[3] Apu Apu Apu X X X
X[31|31| X | X[ X |2 X Apu Apu X X X
X[ X|X[31] X[31] 2 X X X Apu X Apu
31131 X | X | X | X [1*] Apu Apu X X X X
* = Yksi ylimaarainen relelahtd kaytdssa olevalle PFC:lle. Moottori "nukkuu”,
kun toinen pydrii.

» Seuraavassa taulukossa on ACS550:n PFC-moottorin relelahtdparametrien (1401...1403 ja 1410...1412)
tyypillisia asetuksia, kun arvoiksi on valittu =31 (PFC) tai =X (muut kuin 31) ja kun vuorottelutoiminto on kdynnissa
(8118 VUOROTTELUAIKA = arvo > 0.0).

Parametriasetus ACS550-releet
111(1(1(1[1]8 Vuorottelu kidytossa
4144444 1] RO RO2 | RO3 RO4 RO5 | RO6
0o(0o(0(1(1(1(1
112(3(0(1|2|7
3131 X[ X[ X[ X[ 1| PFC PFC X X X X
31[31[31| X [ X | X |2 | PFC PFC PFC X X X
X {3131 X[ X[ X[ 1 X PFC PFC X X X
XX X[31] X[31] 1 X X X PFC X PFC
31[31| X | X | X | X |0*| PFC PFC X X X X
** = Ei apumoottoreita, mutta vuorottelutoiminto kaytdssa. Toimii vakio-PID-
saatona.

8118 |VUOROTTELUAIKA

LUKITU

KSET = arvo > 0.

-0.1 = TESTIMOODI — Pakottaa aikavalin arvoksi 36...48 s.
0.0 = EI KAYTOSSA — Vuorottelutoiminto ei kaytossa.
0.1...336 — Aika (kdynnistyssignaali on paalla) moottorin

automaattisten muutosten valilla.

VAROITUS! Kun vuorottelu on valittuna, toiminto

Ohjaa vuorottelutoiminnon toimintaa ja asettaa muutosten
aikavalit.
» Vuorotteluaika on voimassa vain nopeussaadetyn moottorin
ollessa kaynnissa.
= Vuorottelutoiminnon yleiskatsaus 16ytyy kohdasta parametri
8119 VUOROTTELUTASO.
» Kun vuorottelu on valittuna, taajuusmuuttaja pysahtyy aina
vapaasti pyorien.
» Vuorottelutoiminto edellyttaa, ettd parametri 8120

vaatii, ettd lukitukset (8120 LUKITUKSET = arvo > 0) on
otettu kayttéon. Vuorottelun aikana lahtéteho

keskeytyy ja taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti

py6rien, mikd estaa kontaktorien koskettimia

vaurioitumasta.

] [{ Relelogiikka

ACS550
T | i
=
i
]
i

PFC vuorottelutilassa
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8119

VUOROTTELUTASO

Asettaa vuorottelulogiikan ylarajan prosentteina Iaht6kapasiteetista. Kun 1&hté PID- ja PFC-ohjauslohkosta ylittaa
tdman rajan, vuorottelutoiminto on estetty. Taman parametrin avulla voidaan estaa vuorottelu, kun pumppu- tai
puhallinjérjestelma toimii 1ahelld maksimikapasiteettia.

Vuorottelu

\Vuorottelutoiminnon tarkoituksena on varmistaa tasainen kayntiaika kaikille jarjestelmassa kaytetyille moottoreille.
Vuorottelutoiminnossa:

Jokainen moottori kytketdan vuorollaan ACS550:n 1aht66n — nopeussaadetty moottori.
Muiden moottoreiden kaynnistysjarjestys vuorottelee.

\Vuorottelutoiminto edellyttda

ulkoista vuorottelulaitteistoa, jonka avulla vaihdetaan taajuusmuuttajan 1ahtoon kytkettya moottoria.
Parametri 8120 LUKITUKSET = arvo > 0.

\Vuorottelutoimintoa kaytetaan, kun

edellisesta vuorottelusta on kulunut parametrilla 8118 VUOROTTELUAIKA asetettu aika.
PFC-tulo on parametrilla 8119 VUOROTTELUTASO asetetun tason alapuolella.

Huomaa: ACS550 pyséahtyy aina vapaasti hidastaen vuorottelutoiminnon aikana.

\Vuorottelutoiminnon vaiheet (katso kuva): PID-l3htd
Vuorottelu kdynnistyy, kun edellisesté vuorottelusta on A 4PEC A
kulunut parametrilla 8118 VUOROTTELUAIKA asetettu aika ja 100%+ — — — — S —/
PFC-tulo on parametrilla 8119 VUOROTTELUTASO asetetun 2PEC
tason alapuolella.
Nopeusséidetty moottori pyséhtyy. P 81197 - — T 3PFC
Nopeussaadetyn moottorin kontaktori kytketdan pois 3PFC !
paalta. 4PFC
Moottoreiden kaynnistysjarjestysta vaihdetaan siirtamalla 2PFC
kaynnistysjarjestyksen laskuria eteenpain. 4 | t
Seuraavana vuorossa oleva moottori valitaan 1PFC | - -
nopeusséaadetyksi moottoriksi. | | = =P 8122

Moottorin kontaktori kytketdén pois paalta, jos moottori on
kaynnissa. Muita kdynnissa olevia moottoreita ei pysayteta.

<~— P 8118 — <~— P 8118 —
Uuden nopeussaadetyn moottorin kontaktori kytketaan B

paalle. Vuorottelulaitteisto kytkee tdmén moottorin A = Parametrin 8119 VUOROTTELUTASO Yylapuolella
ACS550:n [ahtoon. oleva alue — vuorottelua ei voida kayttaa.
Moottorin kaynnistys viivastyy parametrilla 8122 PFC B = Vuorottelu.

KAYNN.VIIVE. 1PFC jne. = Jokaiseen moottoriin kytketty PID-lahto.

Nopeussaadetty moottori kynnistyy.

Valitaan seuraavana vuorossa oleva vakionopeusmoottori.

Moottori kytketaan paalle, mutta vain, jos uusi nopeussaadetty moottori oli kdynnissa (vakionopeusmoottorina) —
N&in kdynnissad on sama maara moottoreita ennen ja jalkeen vuorottelun.

Normaali PFC-toiminta jatkuu.

Kaynnistysjarjestyksen laskuri Ohjaustila

Kaynnistysjarjestyksen laskurin toiminta: tanUUR Ei apu- : 1 apu- ) apu-

* Relelahddn parametriasetukset (1401...1403 ja 1410...1412) moottoria | moottori| moottorig
muodostavat moottoreiden alkujarjestyksen. (Pienin fusxt — — — — . — 1 —

parametrinumero, jonka arvo on 31 (PFC) tunnistaa releen, joka
on kytketty 1PFC:een, ensimmaiseen moottoriin jne.)

Aluksi 1PFC = nopeussaadetty moottori, 2PFC = 1. apumoottori
jne.

Ensimmainen vuorottelu muuttaa jarjestykseksi: 2PFC =
nopeussaadetty moottori, 3PFC = 1. apumoottori, ..., 1PFC =

|
|
|
|
|
|
0

viimeinen apumoottori. Sallittu

Seuraava vuorottelu muuttaa jélleen jérjestysta jne. vuorottelu

Jos moottorit ovat lukittuja eikd vuorottelu pysty kdynnistdmaan alue , PID-lahts ©
tarvittavaa moottoria, taajuusmuuttajan naytéssa nakyy halytys P 8|1 19 1 002

(2015, PFC LUKITUS).

Kun ACS550:n jannite kytketaan pois paalta, laskuri tallentaa
vuorotteluarvot haihtumattomaan muistiin. Kun jannite kytketdan takaisin paalle, laskuri jatkaa muistiin
tallennetuista arvoista.

Jos PFC-releen konfigurointia muutetaan (tai jos PFC-vuorotteluaikaa muutetaan), jarjestys asetetaan uudelleen.
(Katso ensimmainen kohta.)
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8120

LUKITUKSET

Maarittaa lukitustoiminnon toiminnan. Kun lukitustoiminto on kaytéssa:

» Lukitus on aktiivinen, kun komentosignaalia ei ole annettu.

» Lukitus ei ole aktiivinen, kun komentosignaali on annettu.

» ACS550 ei kaynnisty, jos kaynnistyskomento annetaan, kun nopeussaadetyn moottorin lukitus on aktiivinen —
ohjauspaneelissa nakyy halytys (2015, PFC LUKITUS).

Jokainen lukituspiiri johdotetaan seuraavasti:

= Moottorin kayntiin/seis-kytkimen kosketin johdotetaan lukituspiiriin — taajuusmuuttajan PFC-logiikka havaitsee, jos
moottoria ei ole kytketty paalle, ja kdynnistda seuraavan kaytettévissa olevan moottorin.

» Moottorin lampdreleen kosketin (tai muu moottoripiirin suojaava laite) johdotetaan lukituspiiriin — taajuusmuuttajan
PFC-logiikka havaitsee, jos moottorivika on aktiivinen, ja pysayttdd moottorin.

0 = EI KAYTOSSA — Lukitustoiminto ei ole kdytdssa. Kaikki digitaalitulot ovat kaytettavissa muihin tarkoituksiin.
« Edellyttaa, etta 8118 VUOROTTELUAIKA = 0.0 (Myds vuorottelutoiminnon on oltava pois paalta, jos lukitustoiminto

on pois paalta.)

1 = DI1 — Lukitustoiminto on kaytdssa. Digitaalitulo (alkaen DI1) on varattu PFC-releiden lukitussignaaleille. Varaukset
on kuvattu seuraavassa taulukossa, ja ne riippuvat
* PFC-releiden maarasta [parametrit 1401...1403 ja 1410...1412, joiden arvo on = 31 (PFC)]
« vuorottelutoiminnon tilasta (ei kaytdssa, jos 8118 VUOROTTELUAIKA = 0.0, muulloin kaytossa).

PFC- Vuorottelu ei kaytossa Vuorottelu kaytossa
relemaara (P 8118) (P 8118)
0 DI1: Nop.saad.moottori Ei sallittu
DI2...DI6: Vapaa
1 DI1: Nop.saad.moottori DI1: Ensimmainen PFC-rele
DI2: Ensimmainen PFC-rele [DI2...DI6: Vapaa
DI3...DI6: Vapaa
2 DI1: Nop.sdad.moottori DI1: Ensimmainen PFC-rele
DI2: Ensimmainen PFC-rele |DI2: Toinen PFC-rele
DI3: Toinen PFC-rele DI3...DI6: Vapaa
DI4...DI6: Vapaa
3 DI1: Nop.sdad.moottori DI1: Ensimmainen PFC-rele
DI2: Ensimmainen PFC-rele |DI2: Toinen PFC-rele
DI3: Toinen PFC-rele DI3: Kolmas PFC-rele
DI4: Kolmas PFC-rele DI4...DI6: Vapaa
DI5...DI6: Vapaa
4 DI1: Nop.saad.moottori DI1: Ensimmainen PFC-rele
DI2: Ensimmainen PFC-rele [DI2: Toinen PFC-rele
DI3: Toinen PFC-rele DI3: Kolmas PFC-rele
DI4: Kolmas PFC-rele DI4: Neljas PFC-rele
DI5: Neljas PFC-rele DI5...DI6: Vapaa
DI6: Vapaa
5 DI1: Nop.saad.moottori DI1: Ensimmainen PFC-rele
DI2: Ensimmainen PFC-rele |DI2: Toinen PFC-rele
DI3: Toinen PFC-rele DI3: Kolmas PFC-rele
DI4: Kolmas PFC-rele DI4: Neljas PFC-rele
DI5: Neljas PFC-rele DI5: Viides PFC-rele
DI6: Viides PFC-rele DI6: Vapaa
6 Ei sallittu DI1: Ensimmainen PFC-rele
DI2: Toinen PFC-rele
DI3: Kolmas PFC-rele
DI4: Neljas PFC-rele
DI5: Viides PFC-rele
DI6: Kuudes PFC-rele
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2 = DI2 — Lukitustoiminto on kayt6ssa. Digitaalitulo (alkaen DI2) on varattu PFC-releiden lukitussignaaleille. Varaukset
on kuvattu seuraavassa taulukossa, ja ne riippuvat
* PFC-releiden maarasta [parametrit 1401...1403 ja 1410...1412, joiden arvo on = 31 (PFC)]
« vuorottelutoiminnon tilasta (ei kaytdssa, jos 8118 VUOROTTELUAIKA = 0.0, muulloin kaytdssa).

PFC- Vuorottelu ei kdytossa Vuorottelu kaytossa
relemaar (P 8118) (P 8118)
a
0 DI1: Vapaa Ei sallittu
DI2: Nop.saad.moottori
DI3...DI6: Vapaa
1 DI1: Vapaa DI1: Vapaa
DI2: Nop.saad.moottori DI2: Ensimmainen PFC-rele
DI3: Ensimmainen PFC-rele [DI3...DI6: Vapaa
DI4...DI6: Vapaa
2 DI1: Vapaa DI1: Vapaa
DI2: Nop.saad.moottori DI2: Ensimmainen PFC-rele
DI3: Ensimmainen PFC-rele DI3: Toinen PFC-rele
DI4: Toinen PFC-rele DI4...DI6: Vapaa
DI5...DI6: Vapaa
3 DI1: Vapaa DI1: Vapaa
DI2: Nop.s&ad.moottori DI2: Ensimmainen PFC-rele
DI3: Ensimmainen PFC-rele [DI3: Toinen PFC-rele
DI4: Toinen PFC-rele DI4: Kolmas PFC-rele
DI5: Kolmas PFC-rele DI5...DI6: Vapaa
DI6: Vapaa
4 DI1: Vapaa DI1: Vapaa
DI2: Nop.saad.moottori DI2: Ensimmainen PFC-rele
DI3: Ensimmainen PFC-rele [DI3: Toinen PFC-rele
DI4: Toinen PFC-rele DI4: Kolmas PFC-rele
DI5: Kolmas PFC-rele DI5: Neljas PFC-rele
DI6: Neljas PFC-rele DI6: Vapaa
5 Ei sallittu DI1: Vapaa
DI2: Ensimmainen PFC-rele
DI3: Toinen PFC-rele
DI4: Kolmas PFC-rele
DI5: Neljas PFC-rele
DI6: Viides PFC-rele
6 Ei sallittu Ei sallittu
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PFC- Vuorottelu ei kaytossa Vuorottelu kaytossa
relemaara (P 8118) (P 8118)
0 DI1...DI2: Vapaa Ei sallittu
DI3: Nop.saad.moottori
DI4...DI6: Vapaa
1 DI1...DI2: Vapaa DI1...DI2: Vapaa
DI3: Nop.saad.moottori DI3: Ensimmainen PFC-rele
DI4: Ensimmainen PFC-rele |DI4...DI6: Vapaa
DI5...DI6: Vapaa
2 DI1...DI2: Vapaa DI1...DI2: Vapaa
DI3: Nop.sadad.moottori DI3: Ensimmainen PFC-rele
DI4: Ensimmainen PFC-rele |DI4: Toinen PFC-rele
DI5: Toinen PFC-rele DI5...DI6: Vapaa
DI6: Vapaa
3 DI1...DI2: Vapaa DI1...DI2: Vapaa
DI3: Nop.saad.moottori DI3: Ensimmainen PFC-rele
DI4: Ensimmainen PFC-rele |DI4: Toinen PFC-rele
DI5: Toinen PFC-rele DI5: Kolmas PFC-rele
DI6: Kolmas PFC-rele DI6: Vapaa
4 Ei sallittu DI1...DI2: Vapaa
DI3: Ensimmainen PFC-rele
DI4: Toinen PFC-rele
DI5: Kolmas PFC-rele
DI6: Neljas PFC-rele
5...6 |Eisallittu Ei sallittu

PFC- Vuorottelu ei kaytossa Vuorottelu kaytossa
relemaara (P 8118) (P 8118)
0 DI1...DI3: Vapaa Ei sallittu
DI4: Nop.sdad.moottori
DI5...DI6: Vapaa
1 DI1...DI3: Vapaa DI1...DI3: Vapaa
DI4: Nop.sadad.moottori DI4: Ensimmainen PFC-rele
DI5: Ensimmainen PFC-rele [DI5...DI6: Vapaa
DI6: Vapaa
2 DI1...DI3: Vapaa DI1...DI3: Vapaa
DI4: Nop.sdad.moottori DI4: Ensimmainen PFC-rele
DI5: Ensimmainen PFC-rele |DI5: Toinen PFC-rele
DI6: Toinen PFC-rele DI6: Vapaa
3 Ei sallittu DI1...DI3: Vapaa
DI4: Ensimmainen PFC-rele
DI5: Toinen PFC-rele
DI6: Kolmas PFC-rele
4...6 |Eisallittu Ei sallittu

3 = DI3 — Lukitustoiminto on kaytéssa. Digitaalitulo (alkaen DI3) on varattu PFC-releiden lukitussignaaleille. Varaukset
on kuvattu seuraavassa taulukossa, ja ne riippuvat
* PFC-releiden maarasta [parametrit 1401...1403 ja 1410...1412, joiden arvo on = 31 (PFC)]
« vuorottelutoiminnon tilasta (ei kaytdssa, jos 8118 VUOROTTELUAIKA = 0.0, muulloin kaytdssa).

4 = DI4 — Lukitustoiminto on kaytdssa. Digitaalitulo (alkaen DI4) on varattu PFC-releiden lukitussignaaleille. Varaukset
on kuvattu seuraavassa taulukossa, ja ne riippuvat
* PFC-releiden maarasta [parametrit 1401...1403 ja 1410...1412, joiden arvo on = 31 (PFC)]
« vuorottelutoiminnon tilasta (ei kaytdssa, jos 8118 VUOROTTELUAIKA = 0.0, muulloin kaytossa).
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5 = D15 — Lukitustoiminto on kaytossa. Digitaalitulo (alkaen DI5) on varattu PFC-releiden lukitussignaaleille. Varaukset
on kuvattu seuraavassa taulukossa, ja ne riippuvat
* PFC-releiden maarasta [parametrit 1401...1403 ja 1410...1412, joiden arvo on = 31 (PFC)]
« vuorottelutoiminnon tilasta (ei kaytdssa, jos 8118 VUOROTTELUAIKA = 0.0, muulloin kaytdssa).

PFC- Vuorottelu ei kdytossa Vuorottelu kaytossa
relemaara (P 8118) (P 8118)
0 DI1...DI4: Vapaa Ei sallittu
DI5: Nop.sdad.moottori
DI6: Vapaa
1 DI1...DI4: Vapaa DI1...DI4: Vapaa
DI5: Nop.sdad.moottori DI5: Ensimmainen PFC-rele
DI6: Ensimmainen PFC-rele |DI6: Vapaa
2 Ei sallittu DI1...DI4: Vapaa
DI5: Ensimmainen PFC-rele
DI6: Toinen PFC-rele
3...6 |Eisallittu Ei sallittu

6 = DI6 — Lukitustoiminto on kaytdssa. Digitaalitulo DI6 on varattu nopeussaadetyn moottorin lukitussignaalille.
* Edellyttaa, ettd 8118 VUOROTTELUAIKA = 0.0.

PFC- Vuorottelu ei kdytossa Vuorottelu kaytossa
relemaara
0 DI1...DI5: Vapaa Ei sallittu
DI6: Nop.saad.moottori
1 Ei sallittu DI1...DI5: Vapaa
DI6: Ensimmainen PFC-rele
2...6 |Eisallittu Ei sallittu
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8121 |[SAATAJAN OHITUS
Valitsee saatajan ohituksen kayttoon. Saatajan ohitus tuo kayttdon yksinkertaisen ohjausmenetelman ilman PID-
saatajaa.
- S&atajan ohitusta kaytetaan vain f
TS ; ouT
erikoissovelluksissa.
0 = EI KAYTOSSA — Saatajan ohitus ei ole kaytossa. fvax -
Taajuusmuuttaja kayttdd normaalia PFC-ohjetta:
1106 OHJE 2 VALINTA.
1 = PAALLA — Saatajan ohitus on kaytossa.
* Prosessi-PID-s&4t4ja ohitetaan. P 8110 |
PID-oloarvoa kaytetdan PFC-ohjeena (tulo).
Normaalisti PFC-ohjeena on ULK OHJ2. P 8109
* Taajuusmuuttaja kayttaa parametrilla 4014
OLOARVON VALINT (tai 4114) maaritettya
takaisinkytkentésignaalia PFC-taajuusohjeena. P 8113
» Kuvassa nakyy ohjaussignaalin 4014 OLOARVON
VALINT (TAI 4114) ja nopeussaadetyn moottorin P 8112+
taajuuden vélinen suhde kolmen moottorin fMIN-
jarjestelmassa.
Esimerkki: Seuraavassa kaaviossa pumppuaseman
poistovirtausta ohjaa mitattu syéttovirtaus (A). L )
A = Ei kdynnissa olevia
apumoottoreita
B = Yksi apumoottori kdynnissa
Verkko 3~ 73 Kontaktorit
p1 3
3 |ACS550 |7 »
P2 |
1P3 - 3
+A 3 P1 Poistoputki1
Viemari-
| kaivo g
| P2 Poistoputki2
Tuloputki | \_T P
P3 Poistoputki3
8122 |PFC KAYNN.VIIVE
Asettaa jarjestelman nopeussaadettyjen moottorien kaynnistysviiveen. Viivettad kaytettdessa taajuusmuuttaja toimii
seuraavasti:
» Nopeussaadetyn moottorin kontaktori kytketdan paalle — moottori kytketdan ACS550:n 18htdon.
» Moottorin kdynnistys viivastyy parametrilla 8122 PFC KAYNN.VIIVE.
* Nopeussaadetty moottori kdynnistyy.
» Apumoottorit kaynnistyvat. Lisatietoja viiveestad on parametrissa 8115.
A VAROITUS! Moottorit, joissa on tahti-kolmio-kaynnistin, vaativat PFC-kaynnistysviiveen.
» Kun ACS550:n releldhtd on kytkenyt moottorin paalle, tahti-kolmio-kdynnistimen on vaihdettava tahtikytkentaan ja
takaisin kolmiokytkentdan, ennen kuin taajuusmuuttaja kaynnistyy.
» PFC-kaynnistysviiveen on siis oltava pitempi kuin tahti-kolmio-kéynnistimeen asetettu aika.
8123 |PFC KAYTOSSA
Valitsee PFC-ohjauksen kayttéon. Kun PFC-ohjaus on kaytdssa, se:
- Kytkee vakionopeuksiset apumoottorit paalle tai pois paalta tehotarpeen noustessa tai laskiessa. Parametrit 8109
1.MOOTT.KAYN.T. TAAJ 3 KAYN.JAL maarittavat kytkentapisteet taajuusmuuttajan 1ahtétaajuutena.
» Saataa nopeussaadetyn moottorin 18ht6a alas, kun apumoottoreita lisatédan, ja saataa l1ahtoa ylos, kun
apumoottoreita poistetaan kaytosta.
» Mahdollistaa lukitustoiminnot, jos ne ovat kaytdssa.
» Edellyttaa, ettd 9904 MOOTT.OHJAUSTAPA = 3 (SKALAARITAAJ).
0 = EI KAYTOSSA — PFC-ohjaus ei ole kaytossa.
1 = PAALLA — PFC-ohjaus on kaytdssa.
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8124 |KIIHD APUP.PYS
Asettaa PFC-kiihdytysajan nollasta maksimitaajuuteen. fout
Tama PFC-kiihdytysramppi:
+ Kaytetdan nopeussaadetylle moottorille, kun A ‘

apumoottori on kytketty pois paalta. \ B
» Korvaa parametriryhmassa Ryhmé 22: KIIHDYTYS/
HIDASTUS maéaritetyn kiihdytysrampin.
» On kaytdssa vain siihen saakka, kunnes
nopeussaadetyn moottorin 1&hté kasvaa yhta paljon

\
\ i
kuin pois paalta olevan apumoottorin 1&aht6. Sen jalkeen | P 8125 | P8124 j
kaytetdan parametriryhmassa Ryhmé 22: KIIHDYTYS/ \ |
HIDASTUS maéritettyé kiihdytysramppia. Apu | |
0 = El KAYTOSSA. moottor]
0,1...1800 — Aktivoi tdmén toiminnon kayttéen 14 — - '
kiihdytysajaksi annettua arvoa. 0 | | J
8125 HID APUP.KAYNN + A = nopeussaadetyn moottorin kiihdytys
Asettaa PFC-hidastusajan maksimitaajuudesta nollaan. parametriryhman Ryhma 22: KIIHDYTYS/HIDASTUS
Tama PFC-hidastusramppi: parametreilla (2202 tai 2205).
+ Kaytetdan nopeussaadetylle moottorille, kun * B = nopeussaadetyn moottorin hidastus
apumoottori on kytketty paalle. parametriryhman Ryhmé 22: KIIHDYTYS/HIDASTUS
 Korvaa parametriryhmasséa Ryhmé 22: KIIHDYTYS/ parametreilla (2203 tai 2206).
HIDASTUS maéritetyn hidastusrampin. » Apumoottorin kdynnistys, nopeussaadetty moottori
+ On kaytdssa vain siihen saakka, kunnes hidastuu parametrilla 8125 HID APUP.KAYNN.
nopeussaadetyn moottorin 1&htd laskee yhta paljon kuin |* Apumoottorin pysaytys, nopeussaadetty moottori kiihtyy
apumoottorin 18ht6. Sen jalkeen kaytetédan parametrilla 8124 KIIHD APUP.PYS.

parametriryhmassa Ryhmé 22: KIIHDYTYS/HIDASTUS
maaritettya hidastusramppia.

0 = ElI KAYTOSSA.

0,1...1800 — Aktivoi tdman toiminnon kayttden
hidastusajaksi annettua arvoa.

8126

VUOROTT.AJASTIN

Asettaa vuorottelun kayttdmalla ajastintoimintoa. Katso parametri 8119 VUOROTTELUTASO.
0 = El KAYTOSSA.

1 = AJASTIN 1 — Vuorottelu on kdytdssa, kun ajastintoiminto 1 on valittuna.

2...4 = AJASTIN 2...4 — Vuorottelu on kdytdssa, kun ajastintoiminto 2...4 on valittuna.

8127

MOOTTORIEN MAARA

Asettaa PFC-ohjattujen moottoreiden maaran (enintdan 7 moottoria, 1 nopeussaadetty moottori, 3

verkkojannitteeseen kytkettyd moottoria ja 3 varamoottoria).

+ Téama maara sisaltdad myos nopeussaadetyn moottorin.

» Arvon on tasmattava PFC:n releiden maaran kanssa, jos vuorottelu on kaytdssa.

+ Jos vuorottelu ei ole kdytdssa, nopeussaadetyssa moottorissa ei tarvitse olla PFC:lle maarattya relelahtéa, mutta
se on sisallytettava tdhan arvoon.

8128

AUX KAYNN. JARJ.

Asettaa apumoottoreiden kaynnistysjarjestyksen.

1 = TAS KAYN AIK — Toiminto on kdytdssa. Tasoittaa apumoottoreiden kasvavan kayntiajan. Kaynnistysjarjestys
maaraytyy kayntiajan mukaan. Ensimmaisena kaynnistetdan apumoottori, jonka kayntiaika on lyhin. Seuraavaksi
kaynnistetdan apumoottori, jonka kayntiaika on toiseksi lyhin. Kun tarve vahenee, ensimmaisend sammutetaan
moottori, jonka kdyntiaika on pisin.

2 = RELE JARJ. — Kaynnistysjarjestys maaraytyy releiden jarjestyksen mukaan.
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Ryhma 98: OPTIOT

Tassa ryhmassa maaritetaan kaytettavat optiot, kuten sarjaliikenteen kayttod
taajuusmuuttajan kanssa.

Koodi ([Kuvaus

9802 |KOMM PROT VAL

Valitsee tiedonsiirtoprotokollan.

0 = EI KAYTOSSA — Ei tiedonsiirtoprotokollaa valittuna.

1 = STD MODBUS — Taajuusmuuttaja kommunikoi Modbusin kanssa RS485-kanavan kautta (X1-tiedonsiirto, liitin).
» Katso myds Ryhmé 53: EFB PROTOKOLLA.

4 = ULK FBA — Taajuusmuuttaja kommunikoi optiopaikan 2 kenttavaylasovitinmoduulin kautta.
*» Katso my6s Ryhmé 51: ULKOINEN KOMMUNIKOINTIMODUULI.
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Sisaanrakennettu kenttavayla

Yleista

ACS550 voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaan
vakiosarjaliikenneprotokollien avulla. Sarjaliikennettd kaytettaessa

+ ACS550 voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustiedot kenttavaylan
kautta tai

» ACS550-taajuusmuuttajaa voidaan ohjata kenttavaylaohjauksen ja muiden
kaytettavissa olevien ohjauspaikkojen, kuten digitaali- ja analogiatulojen ja
ohjauspaneelin, kautta.

Kenttavaylaohjain

| Kenttavayla

)Y

Muut laitteet

Kytkentéavaihtoehdot
. sisaanrakennettu kenttavayla (EFB)
liittimiin X1:28...32

. kenttavaylasovitinmoduuli (FBA)
korttipaikkaan 2 (lisdvaruste Rxxx).

Saatavana on kaksi erilaista sarjaliikennekokoonpanoa:

» sisdanrakennettu kenttavayla (EFB) — Kun kaytetdan RS485-liitantaa
ohjauskortin liittimissa X1:28...32, ohjausjarjestelma voi kommunikoida
Modbus®-protokollaa kayttavan taajuusmuuttajan kanssa. (Protokolla- ja
profiilikuvaukset I6ytyvat jaliempana kohdista Modbus-protokollan tekniset tiedot
ja ABB:n ohjausprofiilien tekniset tiedot.)

+ kenttavaylasovitin (FBA) — Katso luku Kenttévéylasovitin sivulla 229.

Ohjausliitanta
Yleensa ohjausliitantd Modbusin ja taajuusmuuttajan valilla koostuu seuraavista:
* Lahtésanat:

— Ohjaussana

— Ohjearvo 1

— Ohjearvo 2
* Tulosanat:

— Tilasana
— Oloarvo 1

Sisddnrakennettu kenttavéyla
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— Oloarvo 2
— Oloarvo 3
— Oloarvo 4
— Oloarvo 5
— Oloarvo 6
— Oloarvo 7
— Oloarvo 8

Profiilit maarittavat naiden sanojen sisallon. Lisatietoja kaytetyista profiileista on
kohdassa ABB:n ohjausprofiilien tekniset tiedot sivulla 217.

Huomaa: Sanojen "laht¢" ja "tulo" kayttd maaraytyy kenttavaylaohjaimen
nakokulmasta. Esimerkiksi "lahtd" kuvaa datavirtaa kenttavaylaohjaimesta
taajuusmuuttajaan ja nayttaa taajuusmuuttajan nakdkulmasta tulolta.

Suunnittelu

Verkon suunnittelussa tulisi kiinnittdd huomiota seuraaviin kysymyksiin:

Minkatyyppisia laitteita ja kuinka monta laitetta verkkoon on kytkettava?
Mita ohjaustietoja taajuusmuuttajille on lahetettava?

Mita takaisinkytkentatietoja taajuusmuuttajista on lahetettava
ohjausjarjestelmaan?

Mekaaninen asennus ja sahkoliitannat — EFB

teholahteesta.

c VAROITUS! Liitannat tulisi tehda vain silloin, kun taajuusmuuttaja on kytketty irti

Taajuusmuuttajan liittimet 28...32 on tarkoitettu RS485-tiedonsiirtoon.

Kayta Belden 9842:ta tai vastaavaa. Belden 9842 on kierretty, suojattu
parikaapeli, jonka aaltoimpedanssi on 120 ohmia.

Kayta RS485-liitantaan yhta naista kierretyista suojatuista parikaapeleista. Kytke
kaikki A (-) -liittimet yhteen ja kaikki B (+) -liittimet yhteen.

Kayta yhta toisen parin johdinta loogiseen maahan (liitin 31) ja jata toinen johdin
kayttamatta.

Al3 suoraan maadoita RS485-verkkoa missaan vaiheessa. Maadoita kaikki
verkossa olevat laitteet kayttamalla niiden maadoitusliittimia.

Maadoitusjohtimien ei tulisi muodostaa suljettuja silmukoita, ja kaikki laitteet tulisi
maadoittaa yhteiseen maahan.

Kytke RS485-liitanta katkeamattomana laitteelta toiselle.

Sisdénrakennettu kenttévayla
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» Vahenna verkon hairiita paattamalla RS485-verkko 120 Q:v vastuksilla verkon
molemmissa paissa. Kytke ja irrota paatevastukset DIP-kytkimella. Katso
seuraava kaavio.

Paate- Paate-
asema Asema Asema asema
[o0000] [o0000] [o0000]

Taajuusmuuttaja
RS485: Riviliitin X1

o
P4
Q
<

| B (positii-
©| vinen +)
w | A (negatii-
<] vinen -)

K

°

pd

o 2

E Suojavaippa

\ [N

— N

< U] ‘ \ 7
t—/ Katso Huomautus 2:

Huomaa: Suojavaippa

1. Aseta kytkin J2 OFF-asentoon. ON-asento aktivoi . I
verkon (Ylosveto- ja alasvetovastukset (BIAS) ovat Katso Huom 3: ¢ % Q@

mukana taajuusmuuttajassa). Maadoitus

2. Sido suojavaipan johtimet yhteen Katso Huomautus 4:
taajuusmuuttajassa — ALA paaté suojavaipan Referenssi/yhteinen
liitantaan (SCR).

3. Paata suojavaippa AINOASTAAN maadoitukseen Saadin ‘

tarkoitettuun liittimeen.
4. Paata AGND-johto ohjaimen referenssiliittimeen.

+ Lisatietoja asetuksista on seuraavissa kohdissa:

— Tiedonsiirtoasetukset — EFB sivulla 199
— Taajuusmuuttajan ohjaustoimintojen aktivointi — EFB sivulla 201

— Asianmukaisen EFB-protokollan teknisissa tiedoissa. Esimerkiksi kohdassa
Modbus-protokollan tekniset tiedot sivulla 209.

Tiedonsiirtoasetukset — EFB

Sarjaliikennevalinta

Sarjaliikenne aktivoidaan parametrilla 9802 KOMM PROT VAL = 1 (STD MODBUS).

Huomaa: Jos et nde haluamaasi asetusta paneelin naytdssa, taajuusmuuttajan
sovelluksen muistissa ei ole tata protokollaa.

Sisddnrakennettu kenttavéyla
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Sarjaliikenneasetukset
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Asetus 9802 asettaa automaattisesti sopivat oletusarvot tiedonsiirtoprosessia
maarittaviin parametreihin. Parametrit on kuvattu seuraavassa. Huomaa erityisesti,
ettd aseman numeroa taytyy ehka muuttaa.

Koodi

Kuvaus

Protokollan ohjearvo

Modbus

5301

EFB PROTOK. ID

Sisaltaa protokollan tunnistetiedot ja
ohjelmaversion.

Ala muokkaa. Mikéa tahansa parametriin
9802 KOMM PROT VAL sy6tetty muu
arvo kuin nolla asettaa taman parametrin
automaattisesti. Muoto: XXYY, jossa XX
= protokollan ID ja YY = ohjelmaversio.

5302

EFB ASEMANUMERO
Maarittaa RS485-liitdnnan asemaosoitteen.

Kytke jokainen taajuusmuuttaja
verkkoon ja anna télle parametrille
yksiléllinen arvo.

Kun tdma protokolla on valittu, tdman
parametrin oletusarvo on 1

Huomaa: Jotta uusi osoite tulisi voimaan, taajuusmuuttajaa on kaytettava jannitteettémana
tai parametrin 5302 arvoksi on asetettava 0 ennen uuden osoitteen valitsemista. Jos
parametri 5302 = 0, RS485-kanava jaa kuittaustilaan eika tiedonsiirto onnistu.

5303

EFB VAYLAN NOP.

Maarittaa RS485-liitannan tiedonsiirtonopeuden
kilobitteina sekunnissa (kbits/s).

1,2 kb/s 19,2 kb/s
2,4 kb/s 38,4 kb/s
4,8 kb/s 57,6 kb/s
9,6 kb/s 76,8 kb/s

Kun tama protokolla on valittu, taman
parametrin oletusarvo on 9.6

5304

EFB PARITEETTI

Maarittaa RS485-tiedonsiirrossa kaytettavan
datan pituuden, pariteetin ja stop-bittien maaran.

» Kaikissa asemissa on kaytettava samoja
asetuksia.

0 = 8N1 — 8 databittia, ei pariteettia, yksi stop-bitti.

1 = 8N2 — 8 databittia, ei pariteettia, kaksi stop-
bittia.

2 = 8E1 — 8 databittia, parillinen pariteetti, yksi
stop-bitti.

3 = 801 — 8 databittia, pariton pariteetti, yksi stop-
bitti.

Kun tdma protokolla on valittu, tdman
parametrin oletusarvo on 1

5305

EFB OHJ PROFIILI

Valitsee EFB-protokollan kayttdman

tiedonsiirtoprofiilin.

0 = ABB DRV LIM — Ohjaus-/tilasanojen toiminta
noudattaa ABB Drives -profiilia, kuten
ACS400:ssa.

1 = DCU PROFILE — Ohjaus-/tilasanojen toiminta
noudattaa 32-bittistd DCU-profiilia.

2 = ABB DRV FULL — Ohjaus-/tilasanojen toiminta
noudattaa ABB Drives -profiilia, kuten ACS600/
800:ssa.

Kun tdma protokolla on valittu, taman
parametrin oletusarvo on 0

Sisdénrakennettu kenttévayla
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Huomaa: Kaikkien tiedonsiirtoasetuksiin tehtyjen muutosten jalkeen protokolla on
aktivoitava uudelleen joko kayttdmalla taajuusmuuttajaa jannitteettdémana tai
tyhjentamalla ja tallentamalla asemanumero (5302) uudelleen.

Taajuusmuuttajan ohjaus

Taajuusmuuttajan ohjaustoimintojen aktivointi — EFB

Taajuusmuuttajan eri toimintojen kenttadvaylaohjaus edellyttaa, etta konfigurointi

* pyytaa taajuusmuuttajaa hyvaksymaan toiminnon kenttavaylaohjauksen

* maarittaa minka tahansa ohjausta varten tarvittavan taajuusmuuttajatiedon
kenttavaylatuloksi

* maarittda minka tahansa ohjausta varten tarvittavan taajuusmuuttajatiedon
kenttavaylalahdoksi.

Seuraavaksi esitellaan ohjaustoimintojen tarvitsemat konfigurointitiedot.

Protokollakohtaiset tiedot I16ytyvat FBA-moduulin mukana toimitetusta
kayttdoppaasta.

Kaynnistyksen, pysdytyksen ja suunnan ohjaus

Kenttavaylan kayttd taajuusmuuttajan kadynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan
ohjaukseen edellyttaa, etta

» taajuusmuuttajan parametriarvot on asetettu seuraavassa kuvatulla tavalla

» kenttavaylaohjaimen kayttama komento (komennot) on oikeassa paikassa.
(Paikan maarittaa protokollan osoite, joka riippuu protokollasta.)

; H Modbus1-protokollan osoite
Taa;uusmut:tt_ajan Arvo Kuvaus
parametri ABB DRV DCU PROFILE
1001 | ULK1 KASKYT 10 (KOMM) Kenttavayla ohjaa 40001 bitit 0...3 | 40031 bitit
kaynnistysta, ja pysaytysta 0...1
ja Ulkoinen 1 on valittuna.
1002 | ULK2 KASKYT 10 (KOMM) Kenttavayla ohjaa 40001 bitit 0...3 | 40031 bitit
kaynnistysta ja pysaytysta, 0..1
ja Ulkoinen 2 on valittuna.
1003 | SUUNTA 3 Kenttavayla ohjaa 4002/40032 40031 bitti 3
(PYYNNOSTA) | suuntaa.

T Modbusia kaytettaessa protokollan osoite voi riippua kaytettavasta profiilista, kts. taulukoiden kaksi
saraketta. Toinen sarake viittaa ABB Drives -profiiliin, joka on valittuna, kun parametri 5305 =
0 (ABB DRV LIM) tai 5305 = 2 (ABB DRV FULL). Toinen sarake viittaa puolestaan DCU-profiiliin, joka on
valittuna, kun parametri 5305 = 1 (DCU PROFILE). Lisatietoja on kohdassa ABB:n ohjausprofiilien
tekniset tiedot sivulla 217.

2 Ohjearvo méarittelee py6rimissuunnan — negatiivinen ohjearvo tarkoittaa taaksepain pydrimista.
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Tulon ohjearvon valinta

Kenttavaylan kaytto tulon ohjearvojen valittamiseksi taajuusmuuttajaan edellyttaa,
etta

» taajuusmuuttajan parametriarvot on asetettu seuraavassa kuvatulla tavalla

+ kenttdvaylaohjaimen kayttdma ohjearvosana (-sanat) on oikeassa paikassa.
(Paikan maarittda protokollan osoite, joka riippuu protokollasta.)

Taajuusmuuttajan Arvo Kuvaus Modbus-protokollan osoite

parametri ABB DRV DCU PROFILE

1102 | ULK1/ULK2 VAL | 8 (KOMM) | Kenttavayla valitsee ohjearvon. | 40001 bitti 11 | 40031 bitti 5
1103 | OHJET VALINTA | 8 (KOMM) | Kenttavaylan ohje 1. 40002
1106 | OHJE2 VALINTA | 8 (KOMM) | Kenttavaylan ohje 2. 40003

Ohjearvon skaalaus
Tarvittaessa OHJEARVOJA voidaan skaalata. Lisatietoja on kohdissa
* Modbus Register 40002 kohdassa Modbus-protokollan tekniset tiedot sivulla 209

» Ohjearvon skaalaus kohdassa ABB:n ohjausprofiilien tekniset tiedot sivulla 217.

Taajuusmuuttajan aputoimintojen ohjaus
Kenttavaylan kayttd taajuusmuuttajan aputoimintojen ohjaukseen edellyttaa, etta
» taajuusmuuttajan parametriarvot on asetettu seuraavassa kuvatulla tavalla

+ kenttdvaylaohjaimen kayttama komento (komennot) on oikeassa paikassa.
(Paikan maarittaa protokollan osoite, joka riippuu protokollasta.)

Modbus-protokollan osoite

Taajuusmuuttajan
. Arvo Kuvaus
parametri ABB DRV DCU PROFILE
1601 | KAYNNINESTO 7 (KOMM) Kenttavaylan kaynninesto. 40001 bitti 3 | 40031 bitti 6
(kéanteinen)
1604 | VIANKUITTAUS 8 (KoMMm) Kenttavaylan viankuittaus. 40001 bitti 7 | 40031 bitti 4
1606 | PAIKALLISLUKKO 8 (KOMM) Kenttavaylan paikallislukko. | Ei 40031 bitti 14
kaytettavissa
1607 | PARAM TALLENNUS | 1 (TALLETA) | Muutettujen parametrien 41607
tallennus muistiin (minka
jalkeen arvo palaa nollaan).
1608 | KAYNN.ESTO 1 7 (KOMM) Kaynnineston 1 lIahteend on | Ei 40032 bitti 2
kenttavaylan komentosana. | kaytettavissa
1609 | KAYNN.ESTO 2 7 (KOMM) Kaynnineston 2 Iahteena on 40032 bitti 3
kenttavaylan komentosana.
2013 | MIN MOMENTIN VAL | 7 (KOMM) Kenttavayla minimimomentin 40031 bitti 15
valinnan lahteena.
2014 | MAX MOMENTIN 7 (KOMM) Kenttavayla maksimimomen-
VAL tin valinnan lahteena.
2201 | KIIHD/HID AIKA 7 (KOMM) Kenttavayla kiihdytys-/ 40031 bitti 10
hidastusajan valinnan 1&h-
teena.

Sisdénrakennettu kenttévayla
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Releldhtojen ohjaus

Kenttavaylan kaytto relelahtdjen ohjaukseen edellyttaa, etta

» taajuusmuuttajan parametriarvot on asetettu seuraavassa kuvatulla tavalla

* kenttavaylaohjaimen kayttdma bindarikoodattu relekomento (-komennot) on

oikeassa paikassa. (Paikan maarittaa protokollan osoite, joka riippuu
protokollasta.)

203

Taajuusmuuttajan Arvo Kuvaus Modbus-protokollan osoite
parametri ABB DRV DCU PROFILE

1401 RELELAHTO 1 |35 (KkOoMM) |Kenttavaylan ohjaama releldht6 1.|40134 bitti O tai 00033

1402 RELELAHTO 2 |35 (KkOoMM) |Kenttavaylan ohjaama relelahto 2.(40134 bitti 1 tai 00034

1403  |RELELAHTO 3 |35 (kOMM) |Kenttavaylan ohjaama releldhtd 3.{40134 bitti 2 tai 00035

1410" |RELELAHTO 4 |35 (KoMM) |Kenttavaylan ohjaama relelahto 4.|40134 bitti 3 tai 00036

1411"  |RELELAHTO 5 |35 (komMm) |Kenttavaylan ohjaama relelahto 5.{40134 bitti 4 tai 00037

1412"  |RELELAHTO 6 |35 (KkoMM) |Kenttavaylan ohjaama relelahto 6.|40134 bitti 5 tai 00038

T Yli 3 reletta vaatii relelaajennusmoduulin.

Huomaa: Releen tilan takaisinkytkenta tapahtuu ilman konfigurointia, kuten
seuraavassa on kuvattu.

Modbus-protokollan
Taajuusmuuttajan parametri Kuvaus osoite
ABB DRV | DCU PROFILE
0122 RO 1-3 TILA Releen 1...3 tila. 40122
0123 RO 4-6 TILA Releen 4...6 tila. 40123

Analogialahtéjen ohjaus

Kenttavaylan kaytté analogialahtdjen ohjaukseen (esim. PID-ohjearvo) edellyttaa,

etta

+ taajuusmuuttajan parametriarvot on asetettu seuraavassa kuvatulla tavalla

+ kenttavaylaohjaimen kayttdama analogia-arvo (-arvot) on oikeassa paikassa.
(Paikan maarittaa protokollan osoite, joka riippuu protokollasta.)

) ) Modbus-protokollan
Taaj::zrlLueL;:tiajan Arvo Kuvaus osoite
ABB DRV | DCU PROFILE
1501 | AO1 SISALTO 135 (koMM ARVO 1) | Analogialahtda 1 ohjaa -
0135 | KoMM ARVO 1 ~ gfvrglmetriin 0135 kirjoitettu 40135
1507 | AO2 SISALTO 136 (kOMM ARVO 2) | Analogialahtda 2 ohjaa -
0136 | KOMM ARVO 2 — gfvrglmetriin 0136 kirjoitettu 40136

Sisddnrakennettu kenttavéyla



204 ACS550-01/U1-kéyttéopas

PID-sdaadon ohjearvolahde
Seuraavilla asetuksilla kenttavayla valitaan PID-saadon ohjearvolahteeksi:

. . Modbus-protokollan
Taajuusmuuttajan Arvo Kuvaus osoite
parametri
ABB DRV | DCU PROFILE
4010 | OHJEARVON 8 (koMM ARVO 1) | Ohjearvo on tulon ohjearvo 2 40003
VAL (1) 9 (KOMM+AIT) (+/-+ Al1)
4110 | OHJEARVON 10 (KOMM*AI1)
VAL (2)
4210 | OHJEARVON
VAL (Ulk/Trim)

Tiedonsiirtovika

Kenttdvaylaohjausta kaytettdessa taajuusmuuttajan toiminta on maaritettava
erikseen tiedonsiirtovian varalta.

Taajuusmuuttajan
parametri Arvo Kuvaus
3018 | KOMM MOD VIKA 0 (EI KAYTOSSA) Aseta taajuusmuuttajan sopiva toiminta.
1 (VIKA)
2 (VAKIONOPT)
3 (VANHA NOPEUS)
3019 | KOMM VIKA-AIKA Aseta tiedonsiirtovikaan reagoinnin aikaviive.

Sisdénrakennettu kenttévayla
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Takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta — EFB

Ennalta maaritetty takaisinkytkenta

Ohjaimen tuloilla (taajuusmuuttajan 1ahdéillda) on ennalta maaritetyt, protokollan
antamat merkitykset. Takaisinkytkenta ei vaadi taajuusmuuttajan konfigurointia.
Seuraavassa taulukossa on esimerkkeja takaisinkytkentatiedoista. Taydellinen
luettelo I8ytyy protokollan teknisia tietoja kasittelevasta kohdasta (tulosana-/bitti-/

I&htdluettelot) sivulta 209.

Taajuusmuuttajan parametri Modbus-protokollan osote
ABB DRV DCU PROFILE
0102 | NOPEUS 40102
0103 | LAHTOTAAJUUS 40103
0104 | VIRTA 40104
0105 | MOMENTTI 40105
0106 | TEHO 40106
0107 | DC JANNITE 40107
0109 | LAHTOJANNITE 40109
0301 | FB CMD SANA1 — bitti 0 (STOP) 40301 bitti 0
0301 | FB CMD SANAT 1 — bitti 2 (REV) 40301 bitti 2
0118 | DI 1-3 TILA — bitti 0 (DI3) 40118

Huomaa: Modbusia kaytettaessa mihin tahansa parametriin paastaan kasiksi
kayttamalld muotoa "4" ja parametrinumero.

Oloarvon skaalaus

Oloarvojen skaalaus voi riippua protokollasta. Yleensa oloarvoissa
takaisinkytkennan kokonaisluku skaalataan parametrin tarkkuuden mukaan.
(Parametrien tarkkuudet on annettu luvussa Taydellinen parametriluettelo sivulla
87.) Esimerkiksi:

Takaisin-
kytkennan Parametrin (Takaisinkytkennan kokonaisluku) - (Parametrin tarkkuus) =
kokonais- tarkkuus Skaalattu arvo
luku
1 0,1 mA 1-0,1mA=0,1TmA
10 0.1% 10- 0.1% =1%

Jos parametrit on annettu prosentteina, luvussa Parametrien kuvaukset
maaritetaan, mika parametri vastaa 100:aa prosenttia. Talldin prosentit muutetaan
insindoriyksikoiksi kertomalla ne ensin 100:aa prosenttia vastaavalla
parametriarvolla ja jakamalla sitten 100 prosentilla.

Sisddnrakennettu kenttavéyla
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Esimerkiksi:

Takaisin- - . . .
o . o . (Takaisinkytkennédn kokonaisluku) - (Parametrin
kytkenn_an Parametrin | 100 %:a va§taava tarkkuus) - (100 %:n tarkkuuden arvo) / 100 % =
kokonais- tarkkuus parametriarvo
Skaalattu arvo

luku

10 0.1% 1500 rpm’ 10- 0,1 % - 1500 RPM / 100 % = 15 rpm

100 0.1% 500 Hz? 100 - 0,1 % - 500 Hz / 100 % = 50 Hz

T Olettaen, etts tassa esimerkissa oletusarvo kayttaa parametria 9908 MOOTT. NIM. NOP. 100 %
ohjearvona ja ettd 9908 = 1500 rpm.

2 Qlettaen, etta tassa esimerkissa oletusarvo kayttaa parametria 9907 MOOTT. NIM. TAAJ. 100 %
ohjearvona ja ettd 9907 = 500 Hz.

Vianhaku — EFB

Taajuusmuuttajan vikamuisti

ACS550:n yleiset vianhakutiedot |0ytyvat luvusta Vianhaku sivulla 257. Kolme
viimeisintd ACS550-vikaa raportoidaan kenttavaylaan, kuten seuraavassa on
kuvattu.

Taajuusmuuttajan Modbus-protokollan osoite
parametri ABB DRV DCU PROFILE
0401 | VIIMEISIN VIKA 40401
0412 | EDELLINEN VIKA 1 40412
0413 | EDELLINEN VIKA 2 40413

Sarjaliikenteen vianhaku

Verkko-ongelmat voivat johtua monista eri syistd. Niiden aiheuttajia ovat mm.
+ |6ysat kytkennat

» vaara johdotus (ristiin kytketyt johtimet mukaan lukien)

* huono maadoitus

» paallekkaiset asemanumerot

» taajuusmuuttajien ja muiden laitteiden vaarat asetukset.

EFB-verkon tarkeimmat vianhakutoiminnot siséltyvat ryhman Ryhmé 53: EFB
PROTOKOLLA parametreihin 5306...5309. Lisatietoja naista parametreista on
luvussa Parametrien kuvaukset sivulla 101.

Sisdénrakennettu kenttévayla
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Vikatilanteet

Seuraavassa kerrotaan erilaisista vikatilanteista — ongelmista ja niiden
korjaustoimenpiteista.

Normaali toiminta

Normaalin verkkotoiminnan aikana parametriarvot 5306...5309 toimivat
taajuusmuuttajissa seuraavasti:

» 5306 EFB OIKEITA SAN. kasvaa (kasvaa aina, kun taajuusmuuttaja on
vastaanottanut viestin oikein).

» 5307 EFB CRC-VIRHEET ei kasva (kasvaa aina, kun taajuusmuuttaja on
vastaanottanut CRC-virheviestin).

+ 5308 EFB UART-VIRHEET ei kasva (kasvaa aina kun taajuusmuuttaja on havainnut
merkkivirheen, kuten pariteetti- tai muotovirheen).

< 5309 EFB TILA arvo vaihtelee verkkoliikenteen mukaan.
Tiedonsiirtokatkos

ACS550:n toiminta tiedonsiirtokatkoksen sattuessa maaritettiin edella kohdassa
Tiedonsiirtovika sivulla 204. Parametrit olivat 3018 koMM MOD VIKA ja 3019 KOMM
VIKA-AIKA. Lisatietoja naistd parametreista on kohdassa Parametrien kuvaukset
sivulla 701.

Verkossa ei ole isdntdasemaa

Jos verkossa ei ole isantaasemaa: parametrin EFB OIKEITA SAN. tai virheiden (5307
EFB CRC-VIRHEET ja 5308 EFB UART-VIRHEET) arvot eivat kasva missaan asemassa.

Korjaus:

+ Tarkista, ettd verkon isénta on kytketty ja ohjelmoitu oikein.

* Varmista, etta kaapeli on kytketty eika se ole katkennut tai mennyt oikosulkuun.
Pééllekkéiset asemat

Jos kahdella tai useammalla asemalla on paallekkaiset numerot:

+ Kahta tai useampaa taajuusmuuttajaa ei voida yhdistaa.

+ Aina kun johonkin tiettyyn asemaan halutaan lukea tai kirjoittaa, parametrin 5307
EFB CRC-VIRHEET tai 5308 EFB UART-VIRHEET arvo kasvaa.

Korjaus: Tarkista kaikkien asemien asemanumerot. Vaihda paallekkaiset
asemanumerot.

Ristiinkytketyt johtimet

Jos tiedonsiirtojohtimet kytketaan ristiin (taajuusmuuttajan liitin A on kytketty toisen
taajuusmuuttajan liittimeen B):

» Parametrin 5306 EFB OIKEITA SAN. arvo ei kasva.
» Parametrien 5307 EFB CRC-VIRHEET ja 5308 EFB UART-VIRHEET arvot kasvavat.

Korjaus: Tarkista, ettd RS-485-johtimia ei ole kytketty ristiin.

Sisddnrakennettu kenttavéyla



208 ACS550-01/U1-kéyttéopas

Vika 28 — Serial 1 Err

Jos taajuusmuuttajan ohjauspaneelissa nakyy vikakoodi 28, SERIAL 1 ERR, tarkista
seuraavat:

» Isantajarjestelma on kaatunut. Korjaa iséntajarjestelmassa esiintyva ongelma.
+ Tiedonsiirtoyhteys on heikko. Tarkista taajuusmuuttajan tiedonsiirtokytkenta.

» Taajuusmuuttajan vika-aika on liian lyhyt. Isdnta ei lahetd sanomia annetussa
ajassa. Tilanne korjataan lisadmalla aikaa parametrilla 3019 KOMM VIKA-AIKA.

Viat 31...33 - EFB1...EFB3

Kolme EFB-vikakoodia (vikakoodit 31...33), jotka on lueteltu luvussa Vianhaku
sivulla 251, eivat ole kaytossa.

Ajoittaiset ongelmat

Edelld mainitut ongelmat ovat yleisimpia ACS550:n sarjaliikenteessa esiintyvia
ongelmia. Ajoittaisia ongelmia saattavat myos aiheuttaa

» ldysat kytkennat
+ laitteen tarinan aiheuttama johdinten kuluminen

+ laitteiden ja tiedonsiirtokaapeleiden riittdamatén maadoitus ja suojaus.

Sisdénrakennettu kenttévayla
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Modbus-protokollan tekniset tiedot

Yleista

Modbus®-protokollan toi markkinoille Modicon Inc, joka kaytti protokollaa Modiconin
ohjelmoitavia sdatimia sisaltavissa ohjausymparistdissa. Helppokayttdisyytensa
ansiosta tasta yleisestd PLC-kielesta tuli pian de-facto-standardi, jota on kaytetty
monien erilaisten master-ohjainten ja orjalaitteiden integroinnissa.

Modbus on asynkroninen sarjaliikenneprotokolla. Tiedonsiirto on vuorosuuntaista, ja
yksi isanta ohjaa yhta tai useampaa orjalaitetta. Vaikka RS232:ta voidaan kayttaa
point-to-point-tiedonsiirtoon yhden isannan ja yhden orjalaitteen valilla,
tavallisemmin kaytetdan monen pisteen RS485-verkkoa, jossa yksi isanta ohjaa
useita orjalaitteita. ACS550:ss8 on RS485 Modbus-liitdntaa varten.

RTU

Modbusin spesifikaatiossa maaritetdan kaksi erillista tiedonsiirtotapaa: ASCII ja
RTU. ACS550 tukee vain RTU-tapaa.

Ominaisuudet

ACS550 tukee seuraavia Modbus-toimintokoodeja.

Koodi

(Hex) Kuvaus

Toiminto

Lue I&hdon tila 0x01 Lue erillisen 1ahdén tila. ACS550:ssa ohjaussanan yksittaiset bitit
yhdistetaan erillisiin [&htoihin 1...16. Releldhdét yhdistetdan perakkain
erillisesta lahdosta 33 alkaen (esim. RO1=erillinen 18htd 33).

Lue erillisen tulon 0x02 Lue erillisen tulon tila. ACS550:ss4 tilasanan yksittaiset bitit

tila yhdistetdan tuloihin 1...16 tai 1...32 kaytettavan profiilin mukaan.
Liittimen tulot yhdistetaan perakkain tulosta 33 alkaen (esim. DI1=tulo
33).

Lue useita 0x03 Lue useita pitorekistereitd. ACS550:ssa koko parametrisarja

pitorekistereita yhdistetdan pitorekistereina, komento-, tila- ja ohjearvot mukaan
lukien.

Lue useita 0x04 Lue useita tulorekistereitd. ACS550:ssa 2 analogiatulokanavaa

tulorekistereita yhdistetaan tulorekistereina 1 ja 2.

Aseta yksi 1ahtd 0x05 Kirjoita yksi erillinen 1ahtd. ACS550:ssa ohjaussanan yksittaiset bitit

yhdistetaan erillisiin [&htoihin 1...16. Releldhdét yhdistetdan perakkain
erillisesta lahdosta 33 alkaen (esim. RO1=erillinen lahto 33).

Kirjoita yksi 0x06 Kirjoita yksi pitorekisteri. ACS550:ssa koko parametrisarja yhdistetaan
pitorekisteri pitorekistereina, komento-, tila- ja ohjearvot mukaan lukien.
Vianhaku 0x08 Suorita Modbus-vianhaku. Kysely- (0x00), kdynnistys- (0x01) ja Vain

luku (0x04) -alakoodeja tuetaan.

Aseta useita 18ht6ja | OXOF Kirjoita useita erillisia lahtoja. ACS550:ssa ohjaussanan yksittaiset
bitit yhdistetaan erillisiin 1aht6ihin 1...16. Relelahdét yhdistetaan
perakkain erillisesté 1ahdosta 33 alkaen (esim. RO1=erillinen 1&htd

33).
Kirjoita useita 0x10 Kirjoita useita pitorekistereitd. ACS550:ssd koko parametrisarja
pitorekistereita yhdistetdan pitorekistereina, komento-, tila- ja ohjearvot mukaan
lukien.

Lue/kirjoita useita 0x17 Tama toiminto yhdistaa toiminnot 0x03 ja 0x10 yhdeksi komennoksi.
pitorekistereita
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Osoitesarjojen yhdistdminen

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto ACS550:n (parametrit ja I/0) ja Modbusin
osoitesarjojen yhdistdmisesta. Lisatietoja on kohdassa Modbus-osoitteenmuodostus

alla.
ACS550 Modbus-osoite Tuetut toimintokoodit
» Ohjausbitit Erilliset lahdot (Oxxxx) * 01— Lue lahdon tila
* Relelahdot * 05— Aseta yksi lahtd
* 15— Aseta useita laht6ja
+ Tilabitit Erilliset tulot (1xxxx) * 02— Lue tulon tila
+ Erilliset tulot
* Analogiatulot Tulorekisterit (3xxxxx) * 04 - Lue tulorekisterit
» Parametrit Pitorekisterit (4xxxx) * 03 — Lue 4X-rekisterit
* Ohjaus-/tilasanat » 06 — Esiaseta yksi 4X-rekisteri
» Ohjearvot » 16 — Esiaseta useita 4X-rekistereita

* 23 — Lue/kirjoita 4X-rekisterit

Tiedonsiirtoprofiilit

Kun tiedonsiirto tapahtuu Modbusin kautta, ACS550 tukee useita ohjaus- ja
tilatietoprofiileita. Parametrilla 5305 EFB OHJ PROFIILI valitaan kaytettava profiili.

* ABB DRV LIM — Paa3 (ja oletus) profiili on ABB DRV LIM. ABB Drives -profiili
yhtenaistaa ohjausliitdnnat ACS400-taajuusmuuttajiin. ABB Drives -profiili
perustuu PROFIBUS-rajapintaan. Siitd kerrotaan tarkemmin myéhempana.

* DCU PROFILE — DCU PROFILE -profiili laajentaa ohjaus- ja tilaliitannat 32 bittiin. Se
toimii sisaisena liitantana taajuusmuuttajasovelluksen ja sisallytetyn
kenttavaylaympariston valilla.

* ABB DRV FULL — ABB DRV FULL on ABB Drives -profiili, joka yhtenaistaa
ohjausliitdnnat ACS600- ja ACS800-taajuusmuuttajiin. Tama profiili tukee kahta
ohjausbittia, joita ABB DRV LIM -profiili ei tue.

Modbus-osoitteenmuodostus

Modbusia kaytettaessa jokainen toimintokoodi sisaltaa paasyn erityiseen Modbus-
osoitesarjaan. Etumerkki ei siten kuulu Modbus-viestin osoitekenttaan.

Huomaa: ACS550 tukee Modbus-spesifikaation nollapohjaista osoitteistusta.
Pitorekisterin 40002 osoite on 0001 Modbus-viestissa. Vastaavasti lahdon 33 osoite
on 0032 Modbus-viestissa.

Katso uudelleen kohta Osoitesarjojen yhdistdminen edelld. Seuraavissa kohdissa
kerrotaan yksityiskohtaisesti Modbus-osoitesarjojen yhdistamisesta.

0xxxx osoitteet — Modbusin erilliset lahd6t. Taajuusmuuttaja yhdistaa seuraavat
tiedot Oxxxx Modbus-osoitesarjaan, jota kutsutaan Modbusin erillisiksi l1ahddiksi:

* OHJAUSSANAN (valitaan parametrilla 5305 EFB OHJ PROFIILI) bittikohtainen yhdistys.
Ensimmaiset 32 I1ahtda on varattu tahan tarkoitukseen.

* relelahtdjen tilat, numeroitu perakkain [Ahdosta 00033 alkaen.

Sisdénrakennettu kenttévayla
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Seuraavassa taulukossa on yhteenveto Oxxxx-osoitesarjasta:
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Modbus Sisdinen paikka ABB DRV LIM DCU PROFILE ABB DRV FULL
-osoite (kaikki profiilit) (5305 = 0) (5305 = 1) (5305 = 2)
00001 | OHJAUSSANA—Bitti0 | OFF1’ STOP OFF1'

00002 | OHJAUSSANA —Bitti 1 | OFF2' START OFF2'

00003 | OHJAUSSANA —Bitti2 | OFF3' REVERSE OFF3!

00004 OHJAUSSANA — Bitti 3 START LOCAL START

00005 | OHJAUSSANA — Bitti4 | Ei kaytdssa RESET RAMP_OUT_ZERO'
00006 OHJAUSSANA — Bitti 5 RAMP_HOLD1 EXT2 RAMP_HOLD1
00007 | OHJAUSSANA —Bitti6 | RAMP_IN_ZERO'! | RUN_DISABLE RAMP_IN_ZERO'
00008 OHJAUSSANA — Bitti 7 RESET STPMODE_R RESET

00009 OHJAUSSANA — Bitti 8 Ei kaytéssa STPMODE_EM Ei kaytossa
00010 OHJAUSSANA — Bitti 9 Ei kaytéssa STPMODE_C Ei kaytéssa
00011 OHJAUSSANA — Bitti 10 | Ei kaytdssa RAMP_2 REMOTE_CMD1
00012 OHJAUSSANA — Bitti 11 EXT2 RAMP_OUT_O EXT2

00013 OHJAUSSANA — Bitti 12 | Ei kdytdssa RAMP_HOLD Ei kaytossa
00014 OHJAUSSANA — Bitti 13 | Ei kaytdssa RAMP_IN_O Ei kaytossa
00015 OHJAUSSANA — Bitti 14 | Ei kaytdssa REQ_LOCALLOCK | Ei kéytdssa
00016 OHJAUSSANA — Bitti 15 | Ei kaytdssa TORQLIM2 Ei kaytéssa
00017 OHJAUSSANA — Bitti 16 | Ei kaytettavissa FBLOCAL_CTL Ei kaytettavissa
00018 OHJAUSSANA — Bitti 17 FBLOCAL_REF

00019 OHJAUSSANA — Bitti 18 START_DISABLE1

00020 OHJAUSSANA — Bitti 19 START_DISABLE2

00021... | Ei kaytdssa Ei kaytossa Ei kaytossa Ei kaytdssa

00032

00033 RELELAHTO 1 Relelahto 1 Relelahtd 1 Relelahtd 1

00034 RELELAHTO 2 Relelahto 2 Relelahto 2 Relelahté 2

00035 RELELAHTO 3 Relelaht6 3 Relelahtd 3 Relelaht6 3

00036 RELELAHTO 4 Relelahto 4 Relelahto 4 Relelaht6 4

00037 RELELAHTO 5 Relelaht6 5 Relelahtd 5 Relelahtd 5

00038 RELELAHTO 6 Relelaht6 6 Relelahtd 6 Relelaht6 6

1 = Aktiivinen alhaalla

Oxxxx-rekisterit:

Tila on aina luettavissa.

Asetus on sallittu, jos taajuusmuuttaja on parametroitu kenttavaylalla
ohjattavaksi.

Ylimaaraiset relelahdot lisatdan perakkain.
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ACS550 tukee seuraavia lahtdjen Modbus-toimintokoodeja:

Toimintokoodi

Kuvaus

01

Lue 1ahdon tila

05

Aseta yksi 1ahtd

15 (OxOF Hex)

Aseta useita lahtoja

ACS550-01/U1-kéyttbopas

1xxxx-osoitteet — Modbusin erilliset tulot. Taajuusmuuttaja yhdistda seuraavat
tiedot 1xxxx Modbus-osoitesarjaan, jota kutsutaan Modbusin erillisiksi tuloiksi:

* TILASANAN (valitaan parametrilla 5305 EFB OHJ PROFIILI) bittikohtainen yhdistys.

Ensimmaiset 32 tuloa on varattu tahan tarkoitukseen.

+ Erilliset laitetulot, numeroitu perakkain tulosta 33 alkaen.

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto 1xxxx-osoitesarjasta:

Modbus Sisdinen paikka ABB DRV DCU PROFILE
-osoite (kaikki profiilit) (5305 = 0 TAI 2) (5305 = 1)
10001 TILASANA — Bitti O RDY_ON READY

10002 TILASANA — Bitti 1 RDY_RUN ENABLED

10003 TILASANA — Bitti 2 RDY_REF STARTED

10004 TILASANA — Bitti 3 TRIPPED RUNNING

10005 | TILASANA — Bitti 4 OFF_2_STA' ZERO_SPEED
10006 TILASANA — Bitti 5 OFF_3_STA1 ACCELERATE
10007 TILASANA — Bitti 6 SWC_ON_INHIB DECELERATE
10008 TILASANA — Bitti 7 ALARM AT_SETPOINT
10009 TILASANA — Bitti 8 AT_SETPOINT LIMIT

10010 TILASANA — Bitti 9 REMOTE SUPERVISION
10011 TILASANA — Bitti 10 ABOVE_LIMIT REV_REF

10012 TILASANA — Bitti 11 EXT2 REV_ACT

10013 TILASANA — Bitti 12 RUN_ENABLE PANEL_LOCAL
10014 TILASANA — Bitti 13 Ei kaytossa FIELDBUS_LOCAL
10015 TILASANA — Bitti 14 Ei kaytossa EXT2_ACT

10016 TILASANA — Bitti 15 Ei kaytossa FAULT

10017 TILASANA — Bitti 16 Ei kaytossa ALARM

10018 TILASANA — Bitti 17 Ei kaytossa REQ_MAINT
10019 TILASANA — Bitti 18 Ei kaytossa DIRLOCK

10020 TILASANA — Bitti 19 Ei kaytossa LOCALLOCK
10021 TILASANA — Bitti 20 Ei kaytossa CTL_MODE

10022 TILASANA — Bitti 21 Ei kaytossa Ei kaytéssa

10023 TILASANA — Bitti 22 Ei kaytossa Ei kaytossa

10024 TILASANA — Bitti 23 Ei kaytossa Ei kaytossa

10025 TILASANA — Bitti 24 Ei kaytossa Ei kaytossa

10026 TILASANA — Bitti 25 Ei kaytossa Ei kaytossa

10027 TILASANA — Bitti 26 Ei kaytossa REQ_CTL

Sisdénrakennettu kenttévayla
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Modbus Sisdinen paikka ABB DRV DCU PROFILE
-osoite (kaikki profiilit) (5305 = 0 TAI 2) (5305 =1)

10028 TILASANA — Bitti 27 Ei kaytossa REQ_REF1

10029 TILASANA — Bitti 28 Ei kaytossa REQ_REF2

10030 TILASANA — Bitti 29 Ei kaytossa REQ_REF2EXT

10031 TILASANA — Bitti 30 Ei kaytossa ACK_STARTINH

10032 TILASANA — Bitti 31 Ei kaytossa ACK_OFF_ILCK

10033 DI1 DI1 DI1

10034 DI2 Di2 DI2

10035 DI3 DI3 DI3

10036 DI4 Di4 Di4

10037 DI5 DI5 DI5

10038 DI6 DI6 Dl6

1 = Aktiivinen alhaalla

1xxxx-rekisterit:

* Ylimaaraiset erilliset tulot lisatadan perakkain.

ACS550 tukee seuraavia erillisten tulojen Modbus-toimintokoodeja:

Toimintokoodi

Kuvaus

02

Lue tulon tila

3xxxx osoitteet — Modbus-tulot. Taajuusmuuttaja yhdistaa seuraavat tiedot 3xxxx
Modbus -osoitesarjaan, jota kutsutaan Modbusin tulorekisteriksi:

* mika tahansa kayttajan maarittdma analogiatulo.

Seuraavassa taulukossa on yhteenveto tulorekistereista:

ACS550
Modbus- kaikki Huomautukset
osoite Lo
profiilit
30001 Al Tama rekisteri ilmoittaa analogiatulon 1 tason (0...100 %).
30002 A2 Tama rekisteri ilmoittaa analogiatulon 2 tason (0...100 %).

Toimintokoodi

Kuvaus

04

Lue 3xxxx-tulon tila

ACS550 tukee seuraavia 3xxxx-rekistereiden Modbus-toimintokoodeja:

4xxxx-rekisterin yhdistys. Taajuusmuuttaja yhdistda parametrit ja muut tiedot
4xxxx-pitorekistereihin seuraavasti:

* 40001...40099 yhdistavat taajuusmuuttajan ohjaus- ja oloarvot. Nama rekisterit
on kuvattu seuraavassa taulukossa.

* 40101...49999 yhdistavat taajuusmuuttajan parametrit 0101...9999.
Rekisteriosoitteet, jotka eivat vastaa taajuusmuuttajan parametreja, eivat pade.
Jos yritetdan lukea tai kirjoittaa parametriosoitteiden ulkopuolella oleviin
osoitteisiin, Modbus-liitdnta palauttaa ohjaimeen erikoiskoodin.
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Seuraavassa taulukossa on yhteenveto 4xxxx-ohjausrekistereista 40001...40099
(4xxxx-rekisterit, jotka ovat yli 40099, katso taajuusmuuttajan parametriluettelo,
esim. 40102 on parametri 0102):

Modbus-rekisteri Paasy Huomautukset
40001 | OHJAUSSANA Luku/ Yhdistetdan suoraan profiilin OHJAUSSANAAN. Tuetaan
Kirjoitus | vain, jos 5305 = 0 tai 2 (ABB Drives -profiili).
Parametri 5319 pitaa kopion
heksadesimaalimuodossa.
40002 | Ohjearvo 1 Luku/ Alue = 0...+20000 (skaalattu 0...1105 OHJE1MAX) tai
Kirjoitus | -20000...0 (skaalattu 1105 OHJE1MAX...0).
40003 | Ohjearvo 2 Luku/ Alue = 0...+10000 (skaalattu 0...1108 OHJE2MAX) tai
Kirjoitus | -10000...0 (skaalattu 1108 OHJE2MAX...0).
40004 | TILASANA Luku Yhdistetdan suoraan profiilin TILASANAAN. Tuetaan
vain, jos 5305 = 0 tai 2 (ABB Drives -profiili).
Parametri 5320 pitda kopion
heksadesimaalimuodossa.
40005 | Oloarvo 1 Luku Tallentaa oletusarvoisesti kopion parametrista 0103
(valitse parametrilla 5310) LAHTOTAAJUUS. Valitse talle rekisterille eri oloarvo
parametrilla 5310.
40006 | Oloarvo 2 Luku Tallentaa oletusarvoisesti kopion parametrista 0104
(valitse parametrilla 5311) VIRTA. Valitse télle rekisterille eri oloarvo parametrilla
5311.
40007 | Oloarvo 3 Luku Ei tallenna oletusarvoisesti mitdan. Valitse talle
(valitse parametrilla 5312) rekisterille oloarvo parametrilla 5312.
40008 | Oloarvo 4 Luku Ei tallenna oletusarvoisesti mitdan. Valitse talle
(valitse parametrilla 5313) rekisterille oloarvo parametrilla 5313.
40009 | Oloarvo 5 Luku Ei tallenna oletusarvoisesti mitdan. Valitse talle
(valitse parametrilla 5314) rekisterille oloarvo parametrilla 5314.
40010 | Oloarvo 6 Luku Ei tallenna oletusarvoisesti mitaan. Valitse talle
(valitse parametrilla 5315) rekisterille oloarvo parametrilla 5315.
40011 | Oloarvo 7 Luku Ei tallenna oletusarvoisesti mitdan. Valitse talle
(valitse parametrilla 5316) rekisterille oloarvo parametrilla 5316.
40012 | Oloarvo 8 Luku Ei tallenna oletusarvoisesti mitdan. Valitse talle
(valitse parametrilla 5317) rekisterille oloarvo parametrilla 5317.
40031 | ACS550 OHJAUSSANA Luku/ Yhdistetdan suoraan DCU-profiilin OHJAUSSANAN
LSW Kirjoitus | VAHITEN MERKITSEVAAN SANAAN.
Tuetaan vain, jos 5305 = 1.
Katso parametri 0301.
40032 | ACS550 OHJAUSSANA Luku Yhdistetdan suoraan DCU-profiilin OHJAUSSANAN
MSW eniten merkitsevaan sanaan.
Tuetaan vain, jos 5305 = 1.
Katso parametri 0302.
40033 | ACS550 TILASANA LSW | Luku Yhdistetdan suoraan DCU-profiilin TILASANAN vahiten
merkitsevaan sanaan. Tuetaan vain, jos 5305 = 1.
Katso parametri 0303.
40034 | ACS550 TILASANA MSW | Luku Yhdistetdan suoraan DCU-profiilin TILASANAN eniten
merkitsevaan sanaan. Tuetaan vain, jos 5305 = 1.
Katso parametri 0304.
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PROTOKOLLA parametrit ilmoittavat parametrien yhdistamisen 4xxxx-rekistereihin.

Koodi

Kuvaus

5310

EFB PAR 10
limoittaa Modbus-rekisteriin 40005 yhdistetyn parametrin.

5311

EFB PAR 11
limoittaa Modbus-rekisteriin 40006 yhdistetyn parametrin.

5312

EFB PAR 12
lImoittaa Modbus-rekisteriin 40007 yhdistetyn parametrin.

5313

EFB PAR 13
limoittaa Modbus-rekisteriin 40008 yhdistetyn parametrin.

5314

EFB PAR 14
limoittaa Modbus-rekisteriin 40009 yhdistetyn parametrin.

5315

EFB PAR 15
limoittaa Modbus-rekisteriin 40010 yhdistetyn parametrin.

5316

EFB PAR 16
limoittaa Modbus-rekisteriin 40011 yhdistetyn parametrin.

5317

EFB PAR 17
limoittaa Modbus-rekisteriin 40012 yhdistetyn parametrin.

5318

EFB PAR 18

Maarittaa lisaviiveen millisekunteina ennen kuin ACS550 alkaa
l&hettdd vastausta isdnnan pyyntdon.

5319

EFB PAR 19

Sailyttdd OHJAUSSANAN kopion (heksadesimaalimuodossa), Modbus-
rekisteri 40001.

5320

EFB PAR 20

Sailyttda TILASANAN kopion (heksadesimaalimuodossa), Modbus-
rekisteri 40004.

Kaikkia paitsi taajuusmuuttajan rajoittamia parametreja voidaan lukea ja kirjoittaa.

Parametrikirjoitusten oikea arvo ja oikeat rekisteriosoitteet vahvistetaan.

Huomaa: Parametrikirjoitukset vakio-Modbusin kautta ovat aina tallentumattomia,
eli muokattuja arvoja ei automaattisesti tallenneta haihtumattomaan muistiin. Kaikki

muutetut arvot tallennetaan parametrilla 1607 PARAM. TALLENNUS.

ACS550 tukee seuraavia 4xxxx-rekistereiden Modbus-toimintokoodeja:

Toimintokoodi Kuvaus
03 Lue 4xxxx-pitorekisterit
06 Esiaseta yksi 4xxxx-rekisteri
16 (0x10 Hex) Esiaseta useita 4xxxx-rekistereita
23 (0x17 Hex) Lue/kirjoita 4xxxx-pitorekistereita
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Oloarvot
Rekisteriosoitteiden 40005...40012 sisallot ovat OLOARVOUJA, ja ne
* maaritetdaan parametreilla 5310...5317
+ ovat vain luku -arvoja, jotka sisaltavat tietoa taajuusmuuttajan toiminnasta

+ ovat 16-bittisia sanoja, jotka koostuvat etumerkkibitista ja 15-bittisesta
kokonaisluvusta

» kirjoitetaan negatiivisina arvoina laskemalla naiden kahden komplementti
vastaavasta positiivisesta arvosta

« skaalataan kuten edella kohdassa Oloarvon skaalaus sivulla 205 on kuvattu.
Erikoiskoodit

Erikoiskoodit ovat taajuusmuuttajan sarjaliikennevastauksia. ACS550 tukee vakio-
Modbusin erikoiskoodeja, jotka on annettu alla.

Erikois-

koodi Nimi Merkitys
01 ILLEGAL FUNCTION Komento, jota ei tueta
02 ILLEGAL DATA ADDRESS | Kyselyssa saatu dataosoite ei ole sallittu. Se ei ole maaritetty
parametri/ryhma.
03 ILLEGAL DATA VALUE Kyselyn datakentassa oleva arvo ei ole ACS550:n sallima, silla

siihen patee jokin seuraavista:

» Arvo on minimi- tai maksimirajojen ulkopuolella.
» Parametri on vain luku -muotoa.

* Viesti on liian pitka.

« Parametrin kirjoitus ei ole sallittu kdynnistyksen ollessa
aktiivinen.

» Parametrin kirjoitus ei ole sallittu tehdasmakron ollessa
valittuna.

Sisdénrakennettu kenttévayla
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ABB:n ohjausprofiilien tekniset tiedot

Yleista

ABB Drives -profiili
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ABB Drives -profiili on vakioprofiili, jota voidaan kayttaa useissa protokollissa, myds
Modbus-protokollissa ja FBA-moduuleihin saatavissa protokollissa. ABB Drives -

profiilista on saatavana kaksi eri vaihtoehtoa:

* ABB DRV FULL — Tama profiili yhtenaistaa ohjausliitannat ACS600- ja ACS800-
taajuusmuuttajiin.

* ABB DRV LIM — Tama profiili yhtenaistaa ohjausliitannat ACS400-taajuusmuuttajiin.
Tama profiili ei tue kahta ohjaussanabittia, joita ABB DRV FULL tukee.

Ellei toisin ole mainittu, seuraavat ABB Drives -profiilia koskevat kuvaukset patevat
molempiin vaihtoehtoihin.

DCU-profiili

DCU-profiili laajentaa ohjaus- ja tilaliitannat 32 bittiin. Se toimii sisdisena liitantana
taajuusmuuttajasovelluksen ja sisallytetyn kenttavaylaympariston valilla.

Ohjaussana

OHJAUSSANA on yleisin tapa, jolla taajuusmuuttajaa ohjataan
kenttavaylajarjestelmasta. Kenttavaylan isantdasema lahettda OHJAUSSANAN
taajuusmuuttajaan. Taajuusmuuttaja vaihtaa tilasta toiseen OHJAUSSANAN
bittikoodattujen ohjeiden mukaan. OHJAUSSANAN kayttaminen edellyttaa seuraavaa:

* Taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa (REM).

« Sarjaliikennekanava on maaritetty ohjauskomentojen lahteeksi (asetetaan
esimerkiksi parametreilla 1001 ULK1 KASKYT, 1002 ULK2 KASKYT ja 1102 uLK1/
ULK2 VAL).

» Kaytettava sarjaliikennekanava on konfiguroitu ABB:n ohjausprofiilin mukaiseksi.
Jos esimerkiksi halutaan kayttda ohjausprofiilia ABB DRV FULL, tarvitaan seka
parametria 9802 KOMM PROT VAL = 1 (STD MODBUS) etté parametria 5305 EFB OHJ
PROFIILI = 2 (ABB DRV FULL).

ABB Drives -profiili

Seuraavassa taulukossa ja jaliempana olevassa kaaviossa on kuvattu ABB Drives -
profiilin OHJAUSSANAN sisalto.

ABB Drives -profiilin OHJAUSSANA (Katso parametri 5319)

Bitti

Nimi

Arvo

Komentotila

Huomautukset

0 OFF1

CONTROL

1

READY TO OPERATE

Siirry kohtaan READY TO OPERATE.

0

EMERGENCY OFF

Taajuusmuuttaja pysahtyy valitun
hidastusajan mukaan (2203 tai 2205)

Normaali komentojarjestys:

Siirry kohtaan OFF3 ACTIVE.

Siirry kohtaan READY TO SWITCH ON, ellei
muita lukituksia (OFF2, OFF3) ole
aktiivisena.
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ABB Drives -profiilin OHJAUSSANA (Katso parametri 5319)
Bitti Nimi Arvo Komentotila Huomautukset
1 OFF2 1 OPERATING Jatka toimintaa (OFF2 inaktiivinen).
CONTROL . - " —
0 EMERGENCY OFF Taajuusmuuttaja pyséhtyy vapaasti pyorien.
Normaali komentojarjestys:
* Siirry kohtaan OFF2 ACTIVE.
« Siirry kohtaan SWITCHON INHIBITED.
2 OFF3 1 OPERATING Jatka toimintaa (OFF3 inaktiivinen).
CONTROL ; X - .
0 EMERGENCY STOP | Taajuuusmuuttaja pysahtyy parametrilla 2208
maaritetyssa ajassa.
Normaali komentojarjestys:
+ Siirry kohtaan OFF3 ACTIVE.
+ Siirry kohtaan SWITCH ON INHIBITED.
VAROITUS! Varmista, ettd moottori ja
kaytettava laite voidaan pysayttaa talla
pysaytystavalla.
3 INHIBIT 1 OPERATION Siirry kohtaan OPERATION ENABLED. (Huomaa,

OPERATION ENABLED ettd myds kaynninestosignaalin on oltava
aktiivinen. Katso parametri 1601. Jos
parametrin 1601 arvo on KOMM, tdma bitti
aktivoi myds kaynninestosignaalin.)

0 OPERATION Esta toiminta. Siirry kohtaan OPERATION
INHIBITED INHIBITED.
4 Ei kaytdssa (ABB DRV LIM)

RAMP_OUT_ 1 NORMAL OPERATION | Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR:

ZERO ACCELERATION ENABLED.

(ABB DRV FULL) 0 RFG OUT ZERO Aseta hidastusajan funktiogeneraattorin lahto
nollaan. Taajuusmuuttaja pysahtyy. (Virta ja
tasajanniterajat ovat voimassa.)

5 RAMP_HOLD 1 RFG OUT ENABLED | Mahdollista generaattorin toiminta.
Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR:
ACCELERATOR ENABLED.
0 RFG OUT HOLD Pida ramppiarvo (Ramp Function Generator
output held).
6 RAMP_IN_ 1 RFG INPUT ENABLED | Normaali toiminta. Siirry kohtaan OPERATING.

ZERO 0 RFG INPUT ZERO Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin tulo

nollaan.
7 RESET 0=>1 | RESET Vian kuittaus aktiivisen vian esiintyessa (siirry
kohtaan SWITCH-ON INHIBITED). Effective if
1604 = comMm.
0 OPERATING Jatka normaalia toimintaa.
8...9 | Ei kaytdssa
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ABB Drives -profiilin OHJAUSSANA (Katso parametri 5319)
Bitti Nimi | Arvo ‘ Komentotila Huomautukset
10 Ei kaytdssa (ABB DRV LIM)
REMOTE_CMD |1 Kenttavaylaohjaus mahdollinen.
(ABBDRVFULL) g « CW #0 tai Ref #0: Sailytd viimeinen
ohjaussana ja ohjearvo.
« CW =0 ja Ref = 0: Kenttavaylaohjaus
mahdollinen.
» Ohjearvo ja hidastus-/kiihdytysaika on
lukittu.
11 EXT CTRL LOC |1 EXT2 SELECT Valitse ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2).
Voimassa, jos 1102 = KOMM.
0 EXT1 SELECT Valitse ulkoinen ohjauspaikka 1 (ULK1).
Voimassa, jos 1102 = KOMM.
12... | Ei kaytdssa
15
DCU-profiili
Seuraavassa taulukossa on kuvattu DCU-profiilin OHJAUSSANAN sisalto.
DCU-profiilin OHJIAUSSANA (Katso parametri 0301)
Bitti Nimi Arvo Komento/Ohje Huomautukset
0 STOP 1 Pysayta Pysahtyy joko pysaytystapaparametrin tai
0 (el toimintoa) pysaytys.tap.apyyntOJen .(bltlt 7 ja 8) mukaan.
Samanaikaisen STOP- ja START-komennon
1 | START 1 Kaynnista seurauksena on pysaytyskomento.
0 (ei toimintoa)
2 REVERSE 1 Taakse Tama bitti (XOR) ja ohjearvon etumerkki
maarittavat suunnan.
0 Eteen
3 LOCAL 1 Paikallistila Kun kenttavayla asettaa taman bitin, se ottaa
- X ohjauksen ja taajuusmuuttaja siirtyy
0 Ulkoinen tila kenttavaylan ohjaustilaan.
4 RESET ->1 Kuittaus Nousevasta reunasta.
muu (ei toimintoa)
5 | EXT2 1 Vaihda ULK2
0 Vaihda ULK1
6 RUN_DISABLE 1 Kaynninesto ei Kaanteinen kaynninesto.
paalla
0 Kaynninesto
paalla
7 STPMODE_R 1 Normaali pysaytys
rampilla
0 (ei toimintoa)
8 | STPMODE_EM 1 Hatapysaytys
rampilla
0 (ei toimintoa)

Sisddnrakennettu kenttavéyla
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DCU-profiilin OHJAUSSANA (Katso parametri 0301)

Bitti

Nimi

Arvo

Komento/Ohje

Huomautukset

STPMODE_C 1

Pysaytys vapaasti
pydrien

(ei toimintoa)

10

RAMP_2

Ramppipari 2

Ramppipari 1

11

RAMP_OUT 0

Rampin 18ht6 0

(ei toimintoa)

12

RAMP_HOLD

Rampin pito

(ei toimintoa)

13

RAMP_IN_0

Rampin tulo 0

(ei toimintoa)

14

= O| =~ O| | OO ~| O

RREQ_LOCALL
oc

Paikallistilan
lukitus

Lukittuna taajuusmuuttaja ei vaihda
paikallistilaan.

(ei toimintoa)

15

TORQLIM2

Momenttirajapari 2

Momenttirajapari 1

DCU-profiilin OHJAUSSANA (Katso parametri 0302)

Bitti

Nimi

‘Arvo‘

Toiminto

Huomautukset

16...26

Ei kaytossa

27

REF_CONST

Vakionopeus

Nama bitit on tarkoitettu vain

(ei toimintoa)

valvontaan.

28

REF_AVE

Keskinopeus

(ei toimintoa)

29

LINK_ON

Vaylan isanta
havaittu

Vaylakatkos

30

REQ_STARTINH

Vahinkokaynnistyk
sen esto -pyyntd on
tehty

Vahinkokéynnistyk
sen esto -pyyntd ei
ole paalla

31

OFF_INTERLOCK

—_

Paneelin OFF-
painiketta on
painettu

Paneelin (tai PC-tydkalun) OFF-
painikkeen lukitus.

(ei toimintoa)

Tilasana

TILASANA koostuu taajuusmuuttajan isantdasemalle lahettamista tilatiedoista.

Sisdénrakennettu kenttévayla
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Seuraavassa taulukossa ja jaliempana olevassa kaaviossa on kuvattu ABB Drives -
profiilin TILASANAN sisalto.

ABB Drives -profiilin (EFB) TILASANA (Katso parametri 5320)

Bitti

Nimi

Arvo

Kuvaus
(vastaa kaavion tiloja/kenttia)

RDY_ON

READY TO SWITCH ON

NOT READY TO SWITCH ON

RDY_RUN

READY TO OPERATE

OFF1 ACTIVE

RDY_REF

OPERATION ENABLED

OPERATION INHIBITED

TRIPPED

FAULT

Ei vikaa

OFF_2_STA

OFF2 INACTIVE

OFF2 ACTIVE

OFF_3 STA

OFF3 INACTIVE

OFF3 ACTIVE

SWC_ON_INHIB

SWITCH-ON INHIBIT ACTIVE

SWITCH-ON INHIBIT NOT ACTIVE

ALARM

Halytys (Lisatietoja halytyksista on kohdassa Hélytysluettelo
sivulla 259.)

Ei halytysta

AT_SETPOINT

-

OPERATING. Oloarvo on yhta suuri kuin ohjearvo (sallituissa
rajoissa).

Oloarvo ei ole sallituissa rajoissa (eri suuri kuin ohjearvo).

REMOTE

Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: REMOTE (ULK1 tai ULK2)

Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: LOCAL

10

ABOVE_LIMIT

= O] =| O

Valvotun parametrin arvo > valvonnan ylaraja.

Bitti on "1", kunnes valvotun parametrin arvo < valvonnan
alaraja.

Katso kohta Ryhméa 32: SUPERVISION.

Valvotun parametrin arvo < valvonnan alaraja.

Bitti on "0", kunnes valvotun parametrin arvo > valvonnan
ylaraja.

Katso kohta Ryhmé 32: SUPERVISION.

11

EXT CTRL LOC

Ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2) valittu.

Ulkoinen ohjauspaikka 1 (ULK1) valittu.

12

EXT RUN ENABLE

Ulkoinen kaynninestosignaali vastaanotettu.

O| =| O =

Ulkoista kdynninestosignaalia ei ole vastaanotettu.

13...
15

Ei kaytossa

Sisddnrakennettu kenttavéyla
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DCU-profiili
Seuraavassa taulukossa on kuvattu DCU-profiilin TILASANAN sisalto.
DCU-profiilin TILASANA (Katso parametri 0303)
Bitti Nimi Arvo Tila
0 | RREADY 1 Taajuusmuuttaja on valmis vastaanottamaan
kaynnistyskomennon.
0 Taajuusmuuttaja ei ole valmis.
1 | ENABLED 1 Ulkoinen ké@ynninestosignaali on vastaanotettu.
0 Ulkoista kdynninestosignaalia ei ole vastaanotettu.
2 | STARTED 1 Taajuusmuuttaja on vastaanottanut kdynnistyskomennon.
0 Taajuusmuuttaja ei ole vastaanottanut kdynnistyskomentoa.
3 | RUNNING 1 Taajuusmuuttaja moduloi.
0 Taajuusmuuttaja ei moduloi.
4 | ZERO_SPEED 1 Taajuusmuuttaja on nollanopeudella.
0 Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut nollanopeutta.
5 | ACCELERATE 1 Taajuusmuuttaja kiihdyttaa.
0 Taajuusmuuttaja ei kiihdyta.
6 | DECELERATE 1 Taajuusmuuttaja hidastaa.
0 Taajuusmuuttaja ei hidasta.
7 | AT_SETPOINT 1 Taajuusmuuttaja on ohjearvossa.
0 Taajuusmuuttaja ei ole saavuttanut ohjearvoa.
8 |LIMIT 1 Toimintaa rajoittavat Ryhma 20: RAJAT asetukset.
0 Toiminta on Ryhmé 20: RAJAT asetusten mukainen.
9 | SUPERVISION 1 Valvottu parametri (Ryhmé 32: SUPERVISION) on rajojen
ulkopuolella.
0 Kaikki valvotut parametrit ovat rajojen sisalla.
10 | REV_REF 1 Taajuusmuuttajan ohjearvo on taakse.
0 Taajuusmuuttajan ohjearvo on eteen.
11 | REV_ACT 1 Taajuusmuuttaja kay taakse.
0 Taajuusmuuttaja kay eteen.
12 | PANEL_LOCAL 1 Ohjaus on ohjauspaneelin (tai PC-tyokalun) paikallistilassa.
0 Ohjaus ei ole ohjauspaneelin paikallistilassa.
13 | FIELDBUS_LOCAL | 1 Ohjaus on kenttavaylan paikallistilassa (vie ohjauspaneelin
paikallistilasta).
0 Ohjaus ei ole kenttavaylan paikallistilassa.
14 | EXT2_ACT 1 Ohjaus on ULK 2 -tilassa.
0 Ohjaus on ULK 1 -tilassa.
15 | FAULT 1 Taajuusmuuttaja on vikatilassa.
0 Taajuusmuuttaja ei ole vikatilassa.
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DCU-profiilin TILASANA (Katso parametri 0304)
Bitti Nimi Arvo Tila

16 ALARM 1 Halytys on paalla.
0 Halytyksia ei ole paalla.

17 REQ_MAINT 1 Huoltopyyntd on paalla.
0 Huoltopyyntda ei ole paalla.

18 DIRLOCK 1 Suuntalukko on paélla (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 CTL_MODE 1 Taajuusmuuttaja on vektorisaatétilassa.
0 Taajuusmuuttaja on skalaarisaatétilassa.

21...25 Ei kaytossa

26 REQ_CTL 1 Kopioi ohjaussana
0 (ei toimintoa)

27 REQ_REF1 1 Ohjetta 1 pyydetaan tassa kanavassa.
0 Ohjetta 1 ei pyydeta tassa kanavassa.

28 REQ_REF2 1 Ohjetta 2 pyydetaan tassa kanavassa.
0 Ohjetta 2 ei pyydeta tédssa kanavassa.

29 REQ_REF2EXT 1 Ulkoista PID-ohjetta 2 pyydetaan tassa kanavassa.
0 Ulkoista PID-ohjetta 2 ei pyydeta tassa kanavassa.

30 ACK_STARTINH 1 Vahinkokaynnistyksen esto paalla.
0 Vahinkokaynnistyksen esto ei ole paalla.

31 ACK_OFF_ILCK 1 Vahinkokaynnistyksen esto OFF-painikkeen takia.
0 Normaali toiminta

Sisddnrakennettu kenttavéyla
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Tilakaavio

ABB Dirives -profiili

Tilakaavion toimintaa esitelldan seuraavassa esimerkissa (ABB Drives -profiili ABB
DRV LIM), jossa ohjaussanaa kaytetaan taajuusmuuttajan kdynnistdmiseen:

ACS550-01/U1-kéyttbopas

+ Ensiksi OHJAUSSANAN kayttoa koskevat vaatimukset on taytettava. Katso edella.

* Kun jannite kytketdan ensimmaisen kerran, taajuusmuuttaja ei ole
kaynnistystilassa. Katso katkoviiva seuraavasta kaaviosta (=== ).

+ Siirry tilakaavion tilasta toiseen OHJAUSSANALLA, kunnes paaset OPERATING-tilaan,
mika tarkoittaa, ettd taajuusmuuttaja on kaytdssa ja noudattaa annettua ohjetta.
Katso seuraavaa taulukkoa.

Vaih
e

OHJAUSSANA Arvo

Kuvaus

CW = 0000 0000 0000 0110
I I
bitti 15 bitti (

Tama ohjaussanan (CW) arvo muuttaa taajuusmuuttajan
tilaksi READY TO SWITCH ON.

Odota vahintaan 100 ms ennen kuin jatkat.

CW = 0000 0000 0000 0111

Tama ohjaussanan (CW) arvo muuttaa taajuusmuuttajan
tilaksi READY TO OPERATE.

CW = 0000 0000 0000 1111

Tama ohjaussanan (CW) arvo muuttaa taajuusmuuttajan
tilaksi OPERATION ENABLED. Taajuusmuuttaja kaynnistyy, mutta
ei kiihdy.

CW = 0000 0000 0010 1111

Tama ohjaussanan (CW) arvo vapauttaa funktiogeneraattorin
(RFG) 1ahdon ja muuttaa taajuusmuuttajan tilaksi RFG:
ACCELERATOR ENABLED.

CW = 0000 0000 0110 1111

Tama ohjaussanan (CW) arvo vapauttaa funktiogeneraattorin
(RFG) 1dhd6n ja muuttaa taajuusmuuttajan tilaksi OPERATING.
Taajuusmuuttaja kiihdyttdd annettuun ohjeeseen ja noudattaa
ohjetta.

Sisdénrakennettu kenttévayla
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Alla olevassa tilakaaviossa on kuvattu ABB Drives -profiilin OHJAUSSANAN (CW) ja
TILASANAN (SW) bittien kaynnistys- ja pysaytystoiminta.

Mista tahansa tilasta Mista tahansa tilasta Mista tahansa tilasta
Emergency Stop Emergency Off + Fault
OFF3 (CW bitti 2=0) OFF2 (CW bitti 1=0)
e OFF3 OFF2 " FAULT [— (SW bitti 3=1)
W = p— f— =
(SWitti 5=0) — s crive ACTIVE [ (SW bitti 4=0)

n(f=0 /1=0 _|_ j# (CW bitti 7=1)**

Mista tahansa tilasta

OFF1 (CW bitt 0=o-)-|-

MAINS OFF SWITCHON 1 (SW bitti 6=1)
(SW bitti 1=0) — OFF1 INHIBITED
ACTIVE |
-0/ |= Virta paalla CW bitti 0=0
N(f)=0/1=0 mufem P a'+‘) J\ ( )
T
A B*C D NOT READY =
TO SWITCH ON [ (SW bitti 0=0)
(CW bitti 3=0 + (CW xxxx x1xx xxxx x110)
A OPERATION READY TO | __ 0=
(SWbitti 2=04—  “|\HiBITED SWITCHON | (SW bitii 0=1)
OPERATION INHIBITED + J— (CW= xxxx x1xx xxxx x111)
>
B* C* D*
READY TO g
OPERATE (SW bitti 1=1)
(CW bitti 4=0 + (CW bitti 3=1 ja
SW bitti 12=1)
OPERATION o
c D ENABLED [— (SW bitti 2=1)
A —1—4
(CW bitti 5=0 (CW=xxxx x1xx xxx1* 1111
SELITE eli bitti 4=1)*
[ Tila RFG OUTPUT
mm Tilan muutos D ENABLED*
=== Esimerkissa kuvattu polku
He— B* —4—
CW = OHJAUSSANA (CWBt6=0) (CW=x000x X100 xx 1 1111
SW = TILASANA eli bitti 5=1)
RFG = Toimintogeneraattori RFG: ACCELERATOR
| = Parametri 0104 VIRTA ' ENABLED
f = Parametri 0103 LAHTOTAAJUUS c
n = Nopeus (CW=xxxx x1xx x111* 1111
* Tarkoittaa toimintoja, joita ei ole ABB DRV LIM eli bitti 6=1)
-profiilissa "
— (SW bitti 8=1
** Tama tilansiirto tapahtuu my®és, jos vika OPERATING ( )
kuitataan mista tahansa muusta lahteesta [
(esim. digitaalitulosta). D
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Ohjearvon skaalaus
ABB Drives- ja DCU-profiilit

Seuraavassa taulukossa on kuvattu ABB Drives- ja DCU-profiilien OHJEARVON

ACS550-01/U1-kéyttbopas

skaalaus.
ABB Drives- ja DCU-profiilit
Ohje Alue Ohjearv_on Skaalaus Huomautukset
tyyppi
REF1 -32767 Nopeus tai | -20000 = -(par. 1105) Lopullista ohjearvoa rajoittaa
taajuus = 1104/1105. Moottorin
+32767 +20000 = (par. 1105) nopeuden oloarvoa rajoittavat
(20000 = 100 %) 2001/2002 (nopeus) tai 2007/
2008 (taajuus).
REF2 -32767 Nopeus tai | -10000 = -(par. 1108) Lopullista ohjearvoa
taajuus 0=0 rajoittavat 1107/1108.
+32767 +10000 = (par. 1108) Moottorin nopeuden oloarvoa
(10000 = 100 %) rajoittavat 2001/2002
(nopeus) tai 2007/2008
(taajuus).
Momentti | -10000 = -(par. 1108) Lopullista ohjearvoa
0=0 rajoittavat 2015/2017
+10000 = (par. 1108) (momentti1) tai 2016/2018
(10000 = 100 %) (momentti2).
PID- -10000 = -(par. 1108) Lopullista ohjearvoa
ohjearvo 0=0 rajoittavat 4012/4013 (PID-

+10000 = (par. 1108)
(10000 = 100 %)

sarja 1) tai 4112/4113 (PID-
sarja 2).

Huomaa: Parametrien 1104 OHJE1 MIN ja 1107 OHJE2 MIN asetuksilla ei ole
vaikutusta ohjearvojen skaalaukseen.

Kun parametrin 1103 OHJE1 VALINTA tai 1106 OHJE2 VALINTA arvoksi asetetaan
KOMM+AI1 tai KOMM=*AI1, ohjearvo skaalataan seuraavasti:

ABB Drives- ja DCU-profiilit

Ohje

Asetus

Al-ohjearvon skaalaus

REF1

KOMM+AI1

KOMM (%) + (Al (%) - 0,5 - OHJE1 MAX (%))

(100 + 0.5 - (Par. 1105)% 1

100%

100 - 0.5 - (par. 1105))% >
( (b %09 50%  100%

Kenttavayldohjeen
B korjauskerroin

Al1 tulosignaali

Sisdénrakennettu kenttévayla
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ABB Drives- ja DCU-profiilit
Ohje Asetus Al-ohjearvon skaalaus
REF1 KOMM=AI1 KOMM (%) - (Al (%) / 0,5 - OHJET MAX (%))
Kenttéavaylaohjeen
korjauskerroin
200% 71—~~~ "~~~
|
|
|
|
|
100% [~~~ ~ 4~~~ 7~ [
|
|
|
| Al1 tulosignaali
100 - 0.5 - (par. 1105))% —>
( P D eos, 50%  100%
REF2 KOMM+AI1 | KOMM (%) + (Al (%) - 0,5 -OHJE2 MAX (%))
Kenttavayldohjeen
4 korjauskerroin
(100+ 0.5 (Par.1108)% 1~~~ -~~~ =~ —
|
|
|
|
|
100% [~ ~~~ A4 ~ -~~~ [
|
|
|
: Al1 tulosignaal
100 - 0.5 - (par. 1108)% —p
( ® 0% 50%  100%
REF2 KOMM*AI1 KOMM (%) - (Al (%) / 0,5 -OHJE2 MAX (%))
Kenttavaylaohjeen
korjauskerroin
200% 17—~~~ ~— -~~~
|
|
|
|
|
100% [~ ~~~ 4 ~ -~~~ [
|
|
|
| Al1tulosignaali
0% —p
0% 50%  100%

Sisddnrakennettu kenttavéyla
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Ohjearvon késittely

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Ohjauspaikkojen (ULK1 ja ULK2) pySrimissuunta maéritetdan Ryhmé 10: KAY/SEIS/
SUUNTA -parametreilla. Seuraavissa kaavioissa on kuvattu, miten ryhman 10
parametrit ja kenttdvaylaohjeen etumerkki tuottavat OHJEARVO-arvot (OHJ1 jaOHJ2).
Huomaa, ettad kenttavaylaohjeet ovat bipolaarisia eli joko positiivisia tai negatiivisia.

ABB Drives -profiili

Parametri Asetus Al-ohjearvon skaalaus
1003 SUUNTA 1 (ETEEN) Lopullinen ohje
Maks.ohje- - - ——~-----F--- -+ g |
| |
L L
| | | |
! ! | I
Kenttavayla ! f ! |
ohjearvo -163% -100% 100% 163%
- (Maks.ohje} - - - - - — - — — -
1003 SUUNTA 2 (TAAKSE) Maks.ohje - — — — — - — = — - — -
Lopullinen ohje
Kenttavayla -163% -100% 100% 163%
ohjearvo \ ; | |
| | | |
| | I |
| | | |
| |
- (Maks.ohje) - ——& - - — — - M
1003 SUUNTA 3 (PYYNNOSTA) . .
Lopullinen ohje
Maks.ohje - - - - - - - - - - -1+ -- - - - . '
| |
|
L
| |
Kenttavayla  -163% -100% L
ohjearvo L 100% 163%
L
| |
|
- (Maks.ohje) -/~ _ _ __
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Kenttavaylasovitin

Yleista

ACS550 voidaan kytkea ulkoiseen ohjausjarjestelmaan
vakiosarjaliikenneprotokollien avulla. Sarjaliikennettd kaytettaessa

+ ACS550 voidaan asettaa vastaanottamaan kaikki ohjaustiedot kenttavaylan
kautta tai

» ACS550-taajuusmuuttajaa voidaan ohjata kenttavaylaohjauksen ja muiden
kaytettavissa olevien ohjauspaikkojen, kuten digitaali- ja analogiatulojen ja
ohjauspaneelin, kautta.

Kenttavaylaohjain

| Kenttavayla

)Y

Muut laitteet

]

\ ]

Kytkentavaihtoehdot

. sisdanrakennettu kenttavayla (EFB)
liittimiin X1:28...32

. kenttavaylasovitinmoduuli (FBA)
korttipaikkaan 2 (lisdvaruste Rxxx) \

:

|

Saatavana on kaksi erilaista sarjaliikennekokoonpanoa:

» sisdanrakennettu kenttavayla (EFB) — Katso luku Sisddnrakennettu kenttavayla
sivulla 197.

» kenttavaylasovitin (FBA) — Kun yksi lisdvarusteena saatavista FBA-moduuleista
asennetaan taajuusmuuttajan lisdkorttipaikkaan 2, taajuusmuuttaja voi
kommunikoida ohjausjarjestelman kanssa kayttaen yhta seuraavista protokollista:
— PROFIBUS DP
— LONWORKS®

— Ethernet (Modbus/TCP, EtherNet/IP™, EtherCAT, PROFINET IO,
POWERLINK)

— CANopen
— DeviceNet™
— ControINet™
— CC-Link.
ACS550 havaitsee automaattisesti, mita tiedonsiirtoprotokollaa kenttavaylasovitin

kayttaa. Kaikkien protokollien oletusasetukset olettavat, etta kaytettava profiili on
protokollan standardien mukainen kayttoprofiili (esim. PROFIdrive for PROFIBUS,

Kenttavaylasovitin
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AC/DC Drive for DeviceNet). Kaikki FBA-protokollat voidaan myds konfiguroida ABB
Drives -profiilia varten.

Konfigurointitiedot riippuvat protokollasta ja kaytettavasta profiilista. Lisatietoja on
FBA-moduulin mukana toimitetussa kayttéoppaassa.

ABB Drives -profiilin tarkemmat tiedot (jotka patevat kaikkiin protokolliin) I0ytyvat
kohdasta ABB Drives -profiilin tekniset tiedot sivulta 240.

Ohjausliitanta

Yleensa ohjausliitdntd kenttavaylajarjestelman ja taajuusmuuttajan valilla koostuu
seuraavista:

» Lahtosanat:

— OHJAUSSANA
— OHJEARVO (nopeus tai taajuus)

— Muut: Taajuusmuuttaja tukee enintdan 15:ta Iahtésanaa. Protokollan rajat
saattavat rajoittaa maaraa.

* Tulosanat:

— TILASANA
— Oloarvo (nopeus tai taajuus)

— Muut: Taajuusmuuttaja tukee enintdan 15:ta tulosanaa. Protokollan rajat
saattavat rajoittaa maaraa.

Huomaa: Sanojen "lahtd" ja "tulo" kaytté maaraytyy kenttavaylaohjaimen
nakokulmasta. Esimerkiksi "lahtd" kuvaa datavirtaa kenttavaylaohjaimesta
taajuusmuuttajaan ja nayttaa taajuusmuuttajan nakdkulmasta tulolta.

ACS550 ei rajoita ohjausliitantdsanojen merkityksia. Kaytettava profiili saattaa
kuitenkin asettaa erityisia merkityksia.

Kenttavaylaohjain

| Kenttavayla
Ohjaussana (CW)
Prosessi-I/O Ohjearvot
(jaksottainen Tilasana (SW)
= Oloarvot B JE—
Huolto- [ . .
viestit Parametrien luku- ja
(ei-jaksot- kirjoituspyynnét/vastaukset < >
tainen)
Ohjaussana

OHJAUSSANA on yleisin tapa, jolla taajuusmuuttajaa ohjataan
kenttavaylajarjestelmasta. Kenttavaylaohjain lahettdd OHJAUSSANAN
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taajuusmuuttajaan. Taajuusmuuttaja vaihtaa tilasta toiseen OHJAUSSANAN
bittikoodattujen ohjeiden mukaan. OHJAUSSANAN kayttaminen edellyttaa seuraavaa:

* Taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa (REM).

+ Sarjaliikennekanava on maaritelty ohjauspaikan ULK1 ohjauskomentojen
lahteeksi (asetetaan parametreilla 1001 ULK1 KASKYT ja 1102 ULK1/ULK2
VAL).

* Ulkoinen kenttavaylasovitin on aktivoitu:

— Parametri 9802 KOMM PROT VAL = 4 (ULK FBA).

— Ulkoinen kenttavaylasovitin on konfiguroitu kayttamaan
taajuusmuuttajaprofiilia tai taajuusmuuttajaprofiilin kohteita.

OHJAUSSANAN sisaltd riippuu kaytettavasta protokollasta/profiilista. Lisatietoja on
FBA-moduulin mukana toimitetussa kayttdoppaassa ja/tai kohdassa ABB Drives -
profiilin tekniset tiedot sivulla 240.

Tilasana

TILASANA on 16-bittinen sana, joka koostuu taajuusmuuttajan kenttavaylaohjaimelle
l&hettamista tilatiedoista. TILASANAN sisalto riippuu kaytettavasta protokollasta/
profiilista. Lisatietoja on FBA-moduulin mukana toimitetussa kayttboppaassa ja/tai
kohdassa ABB Drives -profiilin tekniset tiedot sivulla 240.

Ohjearvo
OHJEARVOsanan sisalto:
+ Sisaltda voidaan kayttda nopeuden tai taajuuden ohjearvona.

+ Ohjesana on 16-bittinen sana, joka koostuu etumerkkibitista ja 15-bittisesta
kokonaisluvusta.

* Negatiivinen ohjearvo (ilmaisee kaanteistd pyoérimissuuntaa) muodostetaan
laskemalla naiden kahden komplementti vastaavasta positiivisesta ohjearvosta.

Ohjearvoa (OHJ2) voidaan kayttaa vain, kun protokolla konfiguroidaan ABB Drives -
profiilia varten.

Onhjearvon skaalaus riippuu kenttavaylatyypista. Lisatietoja on FBA-moduulin
mukana toimitetussa kayttboppaassa ja/tai seuraavissa kohdissa.

* Ohjearvon skaalaus sivulla 244 (ABB Drives -profiilin tekniset tiedot)

» Ohjearvon skaalaus sivulla 248 (Generic-profiilin tekniset tiedot).

Oloarvot

Oloarvot ovat 16-bittisia sanoja, jotka sisaltavat tietoa taajuusmuuttajan tietyista
toiminnoista. Taajuusmuuttajan oloarvot (esimerkiksi Ryhmé 10: KAY/SEIS/
SUUNTA parametrit) voidaan yhdistaa Ryhméa 51: ULKOINEN
KOMMUNIKOINTIMODUULI parametreja kayttaviin tulosanoihin (protokollasta
riippuvaisia, yleensa parametrit 5104...5126).

Suunnittelu

Verkon suunnittelussa tulisi kiinnittda huomiota seuraaviin kysymyksiin:
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* Minkatyyppisia laitteita ja kuinka monta laitetta verkkoon on kytkettava?
» Mita ohjaustietoja taajuusmuuttajille on lahetettava?

» Mitd takaisinkytkentatietoja taajuusmuuttajista on lahetettava
ohjausjarjestelmaan?

Mekaaninen asennus ja sahkoliitannat — FBA

VAROITUS! Liitdnnat tulisi tehda vain silloin, kun taajuusmuuttaja on kytketty irti
teholahteesta.

Yleista

FBA (kenttdvaylasovitin) on plug-in-moduuli, joka voidaan asentaa taajuusmuuttajan
lisdkorttipaikkaan 2. Moduuli pysyy paikoillaan muovisilla kiinnityspidikkeilla ja
kahdella ruuvilla. Ruuvit myds maadoittavat moduulikaapelin suojan ja kytkevat
moduulin GND-signaalit taajuusmuuttajan ohjauskorttiin.

Moduulin asennuksessa sahkoaliitanta taajuusmuuttajaan tehdaan automaattisesti
34-nastaisen liittimen avulla.

Asennus

Huomaa: Asenna ensin verkko- ja moottorikaapelit.

1. Aseta moduuli varovasti taajuusmuuttajan
lisdkorttipaikkaan 2, kunnes kiinnityspidikkeet lukitsevat
moduulin paikoilleen.

2. Kiristd (mukana toimitetut) kaksi ruuvia.

Huomaa: Ruuvien oikea asennus on tarkeaa, jotta EMC-
vaatimukset taytetdan ja moduuli toimii oikein.

. . 7 X00301
3. Avaa kytkentakotelossa olevat reiat ja asenna I

verkkokaapelin lapivientiholkki.

T lilisneenBIRND

'

4. Veda verkkokaapeli lapivientiholkin lapi. e

5. Kytke verkkokaapeli moduulin verkkoliittimeen. - 5
6. Kirista lapivientiholkki. 6
7. Kiinnita kytkentakotelon kansi (1 ruuvilla). 3
8. Lisatietoja konfiguroinnista on seuraavissa kohdissa: "‘i 4

+ luvussa Tiedonsiirtoasetukset — FBA sivulla 233 X00302

» luvussa Taajuusmuuttajan ohjaustoimintojen aktivointi — FBA sivulla 233

* moduulin mukana toimitetuissa protokollakohtaisissa dokumenteissa.
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Tiedonsiirtoasetukset — FBA

Sarjaliikennevalinta

Sarjaliikenne aktivoidaan parametrilla 9802 KOMM PROT VAL. Aseta parametrin 9802
arvoksi 4 (ULK FBA).

Sarjaliikenneasetukset

Parametri 9802 ja FBA-moduulin asennus asettavat automaattisesti sopivat
oletusarvot tiedonsiirtoprosessia maarittaviin parametreihin. Nama parametrit ja
niiden kuvaukset |6ytyvat FBA-moduulin mukana toimitetusta kayttdoppaasta.

» Parametri 5101 konfiguroidaan automaattisesti.

+ Parametrit 5102...5126 ovat protokollasta riippuvaisia ja maarittavat esimerkiksi
kaytettavan profiilin ja lisa-1/0O-sanat. Naihin parametreihin viitataan kenttavaylan
konfigurointiparametreina. Lisatietoja kenttavaylan konfigurointiparametreista on
FBA-moduulin mukana toimitetussa kayttdoppaassa.

» Parametri 5127 vahvistaa parametrien 5102...5126 muutokset. Jos parametria
5127 ei kayteta, parametrien 5102...5126 muutokset tulevat voimaan vasta, kun
taajuusmuuttaja on kaytetty jannitteettomana.

+ Parametrit 5128...5133 antavat tietoa asennetusta FBA-moduulista (esim.
komponenttien versiot ja tila).

Parametrikuvaukset ovat kohdassa Ryhméa 51: ULKOINEN
KOMMUNIKOINTIMODUULI.

Taajuusmuuttajan ohjaustoimintojen aktivointi — FBA

Taajuusmuuttajan eri toimintojen kenttavaylaohjaus edellyttaa, etta konfigurointi
* pyytaa taajuusmuuttajaa hyvaksymaan toiminnon kenttavaylaohjauksen

* maarittdad minka tahansa ohjausta varten tarvittavan taajuusmuuttajatiedon
kenttavaylatuloksi

* maarittdd minka tahansa ohjausta varten tarvittavan taajuusmuuttajatiedon
kenttavaylalahdoksi.

Seuraavaksi esitellaan ohjaustoimintojen tarvitsemat konfigurointitiedot. Taulukon
viimeinen sarake on tarkoituksellisesti jatetty tyhjaksi. Lisatietoja sen tayttamisesta
on FBA-moduulin mukana toimitetussa kayttdoppaassa.

Kaynnistyksen, pysdytyksen ja suunnan ohjaus

Kenttavaylan kayttd taajuusmuuttajan kaynnistyksen, pysaytyksen ja suunnan
ohjaukseen edellyttaa, etta

» taajuusmuuttajan parametriarvot on asetettu seuraavassa kuvatulla tavalla
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+ kenttavaylaohjaimen kayttama komento (komennot) on oikeassa paikassa.
(Paikan maarittaa protokollan osoite, joka riippuu protokollasta.)

Taajuusmuuttajan Protokollan
parametri Arvo Kuvaus ohjearvo
1001 |ULK1 KASKYT 10 (KOMM) Kenttavayla ohjaa kaynnistysta ja
pysaytysta, ja Ulkoinen 1 on valittuna.
1002 |ULK2 KASKYT 10 (KOMM) Kenttavayla ohjaa kaynnistysta ja
pysaytysta, ja Ulkoinen 2 on valittuna.
1003 |SUUNTA 3 (PYYNNOSTA) |Kenttévayla ohjaa suuntaa.

Tulon ohjearvon valinta

Kenttavaylan kaytto tulon ohjearvon valittamiseksi taajuusmuuttajaan edellyttaa, etta
» taajuusmuuttajan parametriarvot on asetettu seuraavassa kuvatulla tavalla

+ kenttdvaylaohjaimen kayttdma ohjearvosana (-sanat) on oikeassa paikassa.
(Paikan maarittda protokollan osoite, joka riippuu protokollasta.)

Taajuusmuuttajan Protokollan
parametri Arvo Kuvaus ohjearvo
1102 |ULK1/ULK2 VAL |8 (KOMM) Kenttavaylan valitsema ohjearvo
(Vaaditaan vain, jos kaytetaan ohjearvoa 2.)
1103 |OHJET VALINTA |8 (KOMM) Kenttavaylan kayttdama ohjearvo 1.
9 (KOMM+AI1)
10 (KOMM=AI1)
1106 |OHJE2 VALINTA |8 (KOMM) Kenttavaylan kayttdama ohjearvo 2.
9 (KOMM+AI) (Vaaditaan vain, jos kaytetaan ohjearvoa 2.)
10 (KOMM=ALI)

Huomaa: Useita ohjearvoja tuetaan vain, kun kaytetdan ABB Drives -profiilia.

Skaalaus
Tarvittaessa OHJEARVOJA voidaan skaalata. Lisatietoja on seuraavissa kohdissa:
» Ohjearvon skaalaus sivulla 244 (ABB Drives -profiilin tekniset tiedot)

» Ohjearvon skaalaus sivulla 248 (Generic-profiilin tekniset tiedot).
Aputoimintojen ohjaus
Kenttdvaylan kayttd taajuusmuuttajan aputoimintojen ohjaukseen edellyttaa, etta

» taajuusmuuttajan parametriarvot on asetettu seuraavassa kuvatulla tavalla

+ kenttavaylaohjaimen kayttama komento (komennot) on oikeassa paikassa.
(Paikan maarittaa protokollan osoite, joka riippuu protokollasta.)

TRl | Ao o
1601 |KAYNNINESTO 7 (komm)  |Kenttévaylan kaynninesto.
1604 |VIANKUITTAUS 8 (komm)  |Kenttavaylan viankuittaus.
1607 |PARAM TALLENNUS |1 (TALLETA) |Muutettujen parametrien tallennus muistiin
(minka jalkeen arvo palaa nollaan).
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Releldhtojen ohjaus
Kenttavaylan kaytto relelahtdjen ohjaukseen edellyttaa, etta
» taajuusmuuttajan parametriarvot on asetettu seuraavassa kuvatulla tavalla

+ kenttavaylaohjaimen kayttdma binaarikoodattu relekomento (komennot) on
oikeassa paikassa. (Paikan maarittaa protokollan osoite, joka riippuu
protokollasta.)

T arametri Arvo Kuvaus  ohjearvo
1401 | RELELAHTO 1 35 (KkOMM) Kenttavaylan ohjaama relelahto 1.
1402 | RELELAHTO 2 36 (kOMM(-1)) | Kenttavaylan ohjaama relelahtd 2.
1403 | RELELAHTO 3 Kenttavaylan ohjaama relelahto 3.
14101 | RELELAHTO 4 Kenttavaylan ohjaama relelahto 4.
1411" | RELELAHTO 5 Kenttavaylan ohjaama relelahto 5.
14121 | RELELAHTO 6 Kenttavaylan ohjaama relelahto 6.

1 Yli 3 reletta vaatii relelaajennusmoduulin.

Huomaa: Releen tilan takaisinkytkenta tapahtuu ilman konfigurointia, kuten
seuraavassa on kuvattu.

Taajuusmuuttajan parametri Arvo Protokollan ohjearvo
0122 RO 1-3 TILA Releen 1...3 tila.
0123 RO 4-6 TILA Releen 4...6 tila.

Analogialahtéjen ohjaus

Kenttavaylan kayttd analogialahtdjen ohjaukseen (esim. PID-ohjearvo) edellyttaa,
etta

» taajuusmuuttajan parametriarvot on asetettu seuraavassa kuvatulla tavalla

+ kenttavaylaohjaimen kayttdama analogia-arvo (arvot) on oikeassa paikassa.
(Paikan maarittaa protokollan osoite, joka riippuu protokollasta.)

Taajuusmuuttajan Arvo Kuvaus Protokollan
parametri ohjearvo
1501 |AO1 SISALTO 135 (koMM ARVO 1) |Analogialdhtéa 1 ohjaa parametriin 0135 |-

0135 |KOMM ARVO 1 ~ kirjoitettu arvo.

1502 |AO1 SISALTO MIN |Aseta sopivat arvot |Kaytetdan skaalaukseen -

-1-505 I-\/-I;AKSIMI AO1

1506 |AO1 SUODATUS Suodatusaikavakio analogialdhdolle A01. |—

1507 |AO2 SISALTO 136 (KOMM ARVO 2) |Analogialdht6a 2 ohjaa parametriin 0136 |—

0136 |KOMM ARVO 2 ~ kirjoitettu arvo.

1508 |AO2 SISALTO MIN |Aseta sopivat arvot |Kaytetdan skaalaukseen -

-1-511 -l;/iAKSIMI AO2

1512 |AO2 SUODATUS Suodatusaikavakio analogialdhdolle A0O2.
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PID-sdaadon ohjearvolahde

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Seuraavilla asetuksilla kenttavayla valitaan PID-saadon ohjearvolahteeksi:

Taajuusmuuttajan parametri

Arvo

Asetus

Protokollan
ohjearvo

4010

OHJEARVON VAL (1) 8 (KOMM ARVO

4110

OHJEARVON VAL (2) 9 (KoMM+AI1)

4210

10 (KOMM=*AI1)

OHJEARVON VAL (UIk/Trim)

1) | Ohjearvo on tulon ohjearvo 2

(+/-I« A1)

Tiedonsiirtovika

Kenttavaylaohjausta kaytettaessa taajuusmuuttajan toiminta on maaritettava
erikseen tiedonsiirtovian varalta.

Taajuusmuuttajan
parametri Arvo Kuvaus
3018 | KOMM MOD VIKA 0 (ElI KAYTOSSA) Aseta taajuusmuuttajan sopiva

1 (VIKA)
2 (VAKIONOPY)
3 (VANHA NOPEUS)

toiminta.

3019

KOMM VIKA-AIKA

Aseta tiedonsiirtovikaan reagoinnin aikaviive.

Takaisinkytkenta taajuusmuuttajasta — FBA

Ohjaimen tuloilla (taajuusmuuttajan 1ahdéillda) on ennalta maaritetyt, protokollan
antamat merkitykset. Takaisinkytkenta ei vaadi taajuusmuuttajan konfigurointia.
Seuraavassa taulukossa on esimerkkeja takaisinkytkentatiedoista. Taydellinen
luettelo 16ytyy luvusta Parametrien kuvaukset sivulla 1017.

Taajuusmuuttajan parametri

Protokollan ohjearvo

0102

NOPEUS

0103

LAHTOTAAJUUS

0104

VIRTA

0105

MOMENTTI

0106

TEHO

0107

DC JANNITE

0109

LAHTOJANNITE

0301

FB CMD SANA1 — bitti 0 (STOP)

0301

FB CMD SANA1 — bitti 2 (REV)

0118

DI 1-3 TILA — bitti O (DI3)

Skaa

laus

Lisatietoja taajuusmuuttajan parametriarvojen skaalauksesta on seuraavissa
kohdissa:

Oloarvon skaalaus sivulla 247 (ABB Drives -profiilin tekniset tiedot)

Oloarvon skaalaus sivulla 249 (Generic-profiilin tekniset tiedot).
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Vianhaku - FBA

Viankasittely
ACS550 antaa seuraavat vikatiedot:

* Ohjauspaneelin naytdssa nakyy vikakoodi ja -teksti. Tarkemmat tiedot 16ytyvat
luvusta Vianhaku sivulta 2517.

» Parametrit 0401 VIIMEISIN VIKA, 0412 EDELLINEN VIKA 1 ja 0413 EDELLINEN VIKA 2
tallentavat viimeisimmat viat.

+ Kenttavaylaa varten taajuusmuuttaja ilmoittaa viat heksadesimaaliarvoina
DRIVECOM-spesifikaation mukaan. Katso seuraavaa taulukkoa. Kaikki profiilit
eivat tue spesifikaation mukaista vikakoodin ilmoittamista. Spesifikaatiota
tukevissa profiileissa profiilin dokumentti maarittelee sopivan
vikailmoitusprosessin.

Kenttavaylan vikakoodi
Taajuusmuuttajan vikakoodi (DRIVECOM-
spesifikaatio)
1 YLIVIRTA 2310h
2 DC YLIJANNITE 3210h
3 LAIT YLILAMPO 4210h
4 OIKOSULKU 2340h
5 Ei kaytossa FF6Bh
6 DC ALIJANNITE 3220h
7 Al1 PUUTTUU 8110h
8 AI2 PUUTTUU 8110h
9 MOOTTORIN LAMPOTILA 4310h
10 PANEELIVIKA 5300h
11 ID -AJO EPAONNISTUI FF84h
12 MOOTTORI JUMISSA 7121h
14 ULKOINEN VIKA 1 9000h
15 ULKOINEN VIKA 2 9001h
16 MAA SULKU 2330h
17 Ei kaytossa FF6Ah
18 LAIT LAMPOMI 5210h
19 OPEX LINKKI 7500h
20 OPEX SYOTTO 5414h
21 VIRRAN MITTAUS 2211h
22 SYOTTO VAIHE 3130h
23 PULSSIANTURI VIRHE 7301h
24 YLINOPEUS 7310h
25 Ei kaytossa FF80h
26 KAYTON ID 5400h
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Kenttavaylan vikakoodi

Taajuusmuuttajan vikakoodi (DRIVECOM-
spesifikaatio)
27 CONFIG FILE 630Fh
28 SERIAL 1 ERR 7510h
29 EFB CON FILE 6306h
30 FORCE TRIP FF90h
31 EFB 1 FF92h
32 EFB 2 FF93h
33 EFB 3 FF94h
34 MOOTTORIN VAIHEVIKA FF56h
35 LAHTO JOHDOTUS FF95h
36 INCOMPATIBLE SW 630Fh
37 CB OVERTEMP 4110h
38 KAYTON KUORMITUSKAYRA FF6Bh
101 SERF CORRUPT FF55h
102 Ei kaytossa FF55h
103 SERF MACRO FF55h
104 Ei kaytossa FF55h
105 Ei kaytossa FF55h
201 DSP T1 OVERLOAD 6100h
202 DSP T2 OVERLOAD 6100h
203 DSP T3 OVERLOAD 6100h
204 DSP STACK ERROR 6100h
205 Varattu (jaanyt pois kaytosta) | 5000h
206 OMIO ID ERROR 5000h
207 EFB LOAD ERR 6100h
1000 | PAR HZ RPM 6320h
1001 | PAR PFC MIN 6320h
1002 | Varattu (jaanyt pois kaytosta) | 6320h
1003 | PAR Al SKAAL 6320h
1004 | PAR AO SKAAL 6320h
1005 | PAR TEHO 6320h
1006 | PAR ULK RO 6320h
1007 | PAR FBUSMISS 6320h
1008 | PAR PFC SKAL 6320h
1009 | PAR NOP taaj 6320h
1012 |PARPFCIO 1 6320h
1013 |PARPFCIO 2 6320h
1014 | PARPFCI0 3 6320h
1016 | PAR USER LOAD C 6320h

ACS550-01/U1-kéyttbopas
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Sarjaliikenteen vianhaku

Taajuusmuuttajan vikakoodien lisaksi FBA-moduulissa on vianhakutyodkalut.
Lisatietoja on FBA-moduulin mukana toimitetussa kayttdoppaassa.
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ABB Drives -profiilin tekniset tiedot

Yleista

ACS550-01/U1-kéyttbopas

ABB Drives -profiili on vakioprofiili, jota voidaan kayttaa useissa protokollissa, FBA-
moduuleihin saatavat protokollat mukaan lukien. Tassa luvussa kerrotaan FBA-
moduulien kanssa kaytettavista ABB Drives -profiileista.

Ohjaussana

Kuten edella kohdassa Ohjausliitéanta sivulla 230 kerrottiin, OHJAUSSANA on yleisin
tapa, jolla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajarjestelmasta.

Seuraavassa taulukossa ja jaliempana olevassa kaaviossa on kuvattu ABB Drives -
profiilin OHJAUSSANAN sisalté.

ABB Drives -profiilin (FBA) OHJAUSSANA

Bitti

Nimi

Arvo

Komentotila

Huomautukset

OFF1
CONTROL

1

READY TO OPERATE

Siirry kohtaan READY TO OPERATE.

0

EMERGENCY OFF

Taajuusmuuttaja pysahtyy valitun
hidastusajan mukaan (2203 tai 2205)

Normaali komentojarjestys:
» Siirry kohtaan OFF3 ACTIVE.

« Siirry kohtaan READY TO SWITCH ON,
ellei muita lukituksia (OFF2, OFF3) ole
aktiivisena.

OFF2
CONTROL

OPERATING

Jatka toimintaa (OFF2 inaktiivinen).

EMERGENCY OFF

Taajuusmuuttaja pysahtyy vapaasti
pyorien.

Normaali komentojarjestys:
» Siirry kohtaan OFF2 ACTIVE.
» Siirry kohtaan SWITCHON INHIBITED.

OFF3
CONTROL

OPERATING

Jatka toimintaa (OFF3 inaktiivinen).

EMERGENCY STOP

Taajuuusmuuttaja pysahtyy parametrilla
2208 maaritetyssa ajassa.

Normaali komentojarjestys:
» Siirry kohtaan OFF3 ACTIVE.
+ Siirry kohtaan SWITCH ON INHIBITED.

VAROITUS! Varmista, etta
moottori ja kaytettava laite voidaan
pysayttaa talla pysaytystavalla.

INHIBIT
OPERATION

OPERATION
ENABLED

Siirry kohtaan OPERATION ENABLED.
(Huomaa, ettda myos kaynninestosignaalin
on oltava aktiivinen. Katso parametri
1601. Jos parametrin 1601 arvo on KOMM,
tama bitti aktivoi myos
kaynninestosignaalin.)

OPERATION
INHIBITED

Estéa toiminta. Siirry kohtaan OPERATION
INHIBITED.
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ABB Drives -profiilin (FBA) OHJAUSSANA

Bitti

Nimi

Arvo

Komentotila

Huomautukset

RAMP_OUT_
ZERO

1

NORMAL OPERATION

Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR:
ACCELERATION ENABLED.

RFG OUT ZERO

Aseta hidastusajan funktiogeneraattorin
1&htd nollaan. Taajuusmuuttaja pysahtyy.
(Virta ja tasajanniterajat ovat voimassa.)

RAMP_HOLD

RFG OUT ENABLED

Mahdollista generaattorin toiminta.

Siirry kohtaan RAMP FUNCTION GENERATOR:
ACCELERATOR ENABLED.

RFG OUT HOLD

Pida ramppiarvo (Ramp Function
Generator output held).

RAMP_IN_
ZERO

RFG INPUT ENABLED

Normaali toiminta. Siirry kohtaan
OPERATING.

RFG INPUT ZERO

Aseta kiihdytysajan funktiogeneraattorin
tulo nollaan.

RESET

0=>1

KUITTAAMINEN

Vian kuittaus aktiivisen vian esiintyessa
(siirry kohtaan SWITCH-ON INHIBITED).
Voimassa, jos 1604 = KOMM.

OPERATING

Jatka normaalia toimintaa.

8...9

Ei kaytossa

10

REMOTE_CMD

Kenttavaylaohjaus mahdollinen.

+ CW #0 tai Ref #0: Sailyta vimeinen
ohjaussana ja ohjearvo.

+ CW =0 ja Ref = 0: Kenttavaylaohjaus
mahdollinen.

» Ohjearvo ja hidastus-/kiihdytysaika on
lukittu.

11

EXT CTRL LOC

EXT2 SELECT

Valitse ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2).
Voimassa, jos 1102 = KOMM.

EXT1 SELECT

Valitse ulkoinen ohjauspaikka 1 (ULK1).
Voimassa, jos 1102 = KOMM.

12...15

Ei kaytossa

Tilasana

Kuten edelld kohdassa Ohjausliitédnta sivulla 230 kerrottiin, TILASANAN sisaltd
koostuu taajuusmuuttajan isantadasemalle Iahettamista tilatiedoista. Seuraavassa
taulukossa ja jaljempana olevassa kaaviossa on kuvattu tilasanan sisalto.

ABB Drives -profiilin (FBA) TILASANA

Bitti Nimi Arvo (vastaa kaal\(rlijt;,: lt‘i?ojalkenttiéi)
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON
0 NOT READY TO SWITCH ON
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE
0 OFF1 ACTIVE
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED
0 OPERATION INHIBITED
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ABB Drives -profiilin (FBA) TILASANA

Bitti

Nimi

Arvo

Kuvaus
(vastaa kaavion tiloja/kenttid)

TRIPPED

—_

FAULT

Ei vikaa

OFF_2_STA

OFF2 inaktiivinen

OFF2 ACTIVE

OFF_3_STA

OFF3 inaktiivinen

OFF3 ACTIVE

SWC_ON_INHIB

SWITCH-ON INHIBIT ACTIVE

SWITCH-ON INHIBIT NOT ACTIVE

ALARM

~|o|a|o|=|o|a|o|o

Halytys (Lisatietoja halytyksistd on kohdassa
Halytysluettelo sivulla 259.)

Ei halytysta

AT_SETPOINT

OPERATING. Oloarvo on yhta suuri kuin ohjearvo
(sallituissa rajoissa).

Oloarvo ei ole sallituissa rajoissa (eri suuri kuin
ohjearvo).

REMOTE

Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: REMOTE (ULK1 tai ULK2)

Taajuusmuuttajan ohjauspaikka: LOCAL

10

ABOVE_LIMIT

Valvotun parametrin arvo > valvonnan ylaraja.

Bitti on "1", kunnes valvotun parametrin arvo <
valvonnan alaraja.

Katso kohta Ryhmé 32: SUPERVISION.

Valvotun parametrin arvo < valvonnan alaraja.

Bitti on "0", kunnes valvotun parametrin arvo >
valvonnan ylaraja.

Katso kohta Ryhméa 32: SUPERVISION.

11

EXT CTRL LOC

Ulkoinen ohjauspaikka 2 (ULK2) valittu.

Ulkoinen ohjauspaikka 1 (ULK1) valittu.

12

EXT RUN ENABLE

Ulkoinen kdynninestosignaali vastaanotettu.

O | O| =

Ulkoista kdynninestosignaalia ei ole vastaanotettu.

13...15

Ei kaytossa
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Seuraavassa tilakaaviossa on kuvattu ABB Drives -profiilin OHJIAUSSANAN (CW) ja

TILASANAN (SW) bittien kaynnistys- ja pysaytystoiminta.
Mista tahansa tilasta Mista tahansa tilasta

Emergency Off
OFF2 (CW bitti 1=0)

Emergency Stop
OFF3 (CW bitti 2=0)

Mista tahansa tilasta

+ Fault

i OFF3 OFF2 e FAULT |— (SW bitti 3=1)
(SW bitti 5=0— s TvE ACTIVE [ (SW bitti 4=0)
(CW bitti 7=1)
n(f)=0/ 1=0 -|- il #
| |
— L~
Mista tahansa tilasta
OFF1 (CW bitti 0=0) ..I-
MAINS OFF SWITCHON (SW bitti 6=1)
— itti 6=
(SW bitti 1=0— OFF1 INHIBITED
ACTIVE
-0/ |= Virta paalla (ON CW bitti 0=0
n(f)-o/|_o-|- irta paalla ( )+ _ J-( itti 0=0)
1=
A B CD NOT READY e
TO SWITCH ON [ (SW bitti 0=0)
(CW bitti 3=0 + (CW xxxx x1xx xxxx x110)
s OPERATION READY TO | __ (=
(SWbitti 2=0+—  “\NHIBITED swiTCHON [ (SWbiti 0=1)
OPERATION INHIBITED + -l- (CW= xxxx x1xx xxxx x111)
>
BCD
R 1e [ (sWhiti 1=1)
(CW bitti 4=0 * (CW bitti 3=1 ja
> SW bitti 12=1)
c D OPERITON | — (swbitt 2=1)
A —<}—
(CW bitti 5=0 -
— T (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)
= |
RFG OUTPUT
D ENABLED
(CW bitti 6=0) | ° (CW=x000 x1xx xx 11 1111)
SELITE ~ |
] Tia |
mm Tilan muutos RFG: ACCELERATOR
CW = OHJAUSSANA ENABLED
SW = TILASANA C —<]—-L
RFG = Toimintogeneraattori (CW=xxox x1xx x111 1111)
| = Parametri 0104 VIRTA
L (SW bitti 8=1
f = Parametri 0103 LAHTOTAAJUUS OPERATING  — (SW bitti 8=1)
n = Nopeus D 1 |
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Ohje

Kuten edella kohdassa Ohjausliiténta sivulla 230 kerrottiin, OHJEARVO-sana on
nopeuden tai taajuuden ohjearvo.

Ohjearvon skaalaus

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Seuraavassa taulukossa on kuvattu ABB Drives -profiilin OHJEARVON skaalaus.

ABB Drives -profiili (FBA)

+10000 = (par. 1108)
(10000 = 100 %)

. Ohjearvon
h Al . kaal H k
Ohje ue tyyppi Skaalaus uomautukset
REF1 -32767... | Nopeus tai | -20000 = -(par. 1105) Lopullista ohjearvoa
+32767 taajuus 0=0 rajoittavat 1104/1105.
+20000 = (par. 1105) Moottorin nopeuden
(20000 = 100 %) oloarvoa rajoittavat 2001/
2002 (nopeus) tai 2007/2008
taajuus).
)
REF2 -32767... | Nopeus tai | -10000 = -(par. 1108) Lopullista ohjearvoa
+32767 taajuus 0=0 rajoittavat 1107/1108.
+10000 = (par. 1108) Moottorin nopeuden
(10000 = 100 %) oloarvoa rajoittavat 2001/
2002 (nopeus) tai 2007/2008
(taajuus).
Momentti | -10000 = -(par. 1108) Lopullista ohjearvoa
0=0 rajoittavat 2015/2017
+10000 = (par. 1108) (momentti1) tai 2016/2018
(10000 = 100 %) (momentti2).
PID- -10000 = -(par. 1108) Lopullista ohjearvoa
ohjearvo = rajoittavat 4012/4013 (PID-

sarja 1) tai 4112/4113 (PID-
sarja 2).

Huomaa: Parametrien 1104 oHJE1 MIN ja 1107 OHJE2 MIN asetuksilla ei ole
vaikutusta ohjearvojen skaalaukseen.

Kun parametrin 1103 OHJE1 VALINTA tai 1106 OHJE2 VALINTA arvoksi asetetaan
KOMM+AI1 tai KOMM*AI1, ohjearvo skaalataan seuraavasti:

ABB Drives -profiili (FBA)

Ohje

Asetus

Al-ohjearvon skaalaus

REF1

KOMM+AI1

(100 + 0.5 - (Par. 1105)%

100%-

(100 - 0.5 - (par. 1105))%

KOMM (%) + (Al (%) - 0,5 - OHJE1 MAX (%))

Kenttavayldohjeen

A korjauskerroin

|
|
|
[ Al1 tulosignaali

|
|
|
|
|
|
|
|
[

T

0%

50%

100%
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ABB Drives -profiili (FBA)
Ohje Asetus Al-ohjearvon skaalaus
REF1 KOMM=AI1 KOMM (%) - (Al (%) / 0,5 - OHJET MAX (%))
Kenttavaylaohjeen
4korjauskerroin
200% 1~~~ ——~~ -
| |
I |
| |
100%- |- - - - ———-:
| 1
: | Al1 tulosignaall
(100 - 0.5 - (par. 1105))% —
0% 50% 100%
REF2 KOMM+AI1 KOMM (%) + (Al (%) - 0,5 -OHJE2 MAX (%))
Kenttéavaylaohjeen
A Korjauskerroin
(100+0.5- (Par. 1108)% 1 - - - -— - - —
I I
| I
I I
100% |- - — ———-:
I I
| | Al1tulosignaali
(100 - 0.5 - (par. 1108)% —p
0% 50% 100%
REF2 KOMM*AI1 KOMM (%) - (Al (%) / 0,5 - OHJE2 MAX (%))
Kenttavayldohjeen
A Korjauskerroin
200% TTTTrTo
|
| |
100% |~ = = =/ ———-:
[ [
: : Al1tulosignaali
0% —
0% 50% 100%
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Ohjearvon késittely

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Ohjauspaikkojen (ULK1 ja ULK2) pySrimissuunta maéritetdan Ryhmé 10: KAY/SEIS/
SUUNTA -parametreilla. Seuraavissa kaavioissa on kuvattu, miten ryhman 10
parametrit ja kenttdvaylaohjeen etumerkki tuottavat OHJEARVO-arvot (OHJ1 jaOHJ2).
Huomaa, ettad kenttavaylaohjeet ovat bipolaarisia eli joko positiivisia tai negatiivisia.

ABB Drives -profiili

Parametri Asetus Al-ohjearvon skaalaus
1003 SUUNTA 1 (ETEEN) Lopullinen ohje
Maks.ohjg- - - ———~-~----F---—- C '
| |
o L
| | | |
| | | |
Kenttavayla [ [ ! [
ohjearvo _163% -100% 100% 163%
- (Maks.ohje} - - - - - — - — — -
1003 SUUNTA 2 (TAAKSE) Maks.ohje - — - — - - — = = — — |

Kenttavayléd -163% -100%

Lopullinen ohje

100% 163%

ohjearvo

- (Maks.ohje) - - -

1003 SUUNTA

3 (PYYNNOSTA)

Maks.ohje - - - - - - - -

Kenttavayla -163% -100%

Lopullinen ohje

ohjearvo ; ,
o
| |
| |

- (Maks.ohje) -

100% 163%
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Kuten edella kohdassa Ohjausliitédnté sivulla 230 kerrottiin, oloarvot ovat sanoja,
jotka sisaltavat tietoa taajuusmuuttajan arvoista.

Oloarvon skaalaus

Kenttavaylaan oloarvoina lahetettavat kokonaisluvut skaalataan valitun
taajuusmuuttajaparametrin tarkkuuden mukaan. Seuraavassa kuvattuja oloarvoja
OoLO1 ja oLO2 lukuun ottamatta takaisinkytkennén kokonaisluku skaalataan
kayttamalla luvussa Té&ydellinen parametriluettelo sivulla 87 parametrille annettua
tarkkuutta. Esimerkiksi:

Takaisinkytkennén
kokonaisluku

Parametrin tarkkuus

Skaalattu arvo

1

0,1 mA

1-0,1TmA=0,1mA

10

0.1%

10:0.1% =1%

Datasanat 5 ja 6 skaalataan seuraavasti:

ABB Drives -profiili

Oppaan
sisilto Skaalaus
oLo1 NOPEUDEN -20 000 ... +20 000 = -(par. 1105) ... +(par. 1105)
OLOARVO
OoLO2 MOMENTTI -10000 ... +10000 = -100% ... +100%

Taajuusmuuttajan ohjauksen virtuaaliosoitteet

Taajuusmuuttajan ohjauksen virtuaaliosoitealue on jaettu seuraavasti:

Ohjaussana

Ohjearvo 1 (OHJ1)

Ohjearvo 2 (OHJ2)

Tilasana

Oloarvo 1 (OLO1)

Ol | W|IDN| -~

Oloarvo 2 (OLO2)
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Generic-profiilin tekniset tiedot

Yleista

Generic-profiili pyrkii tayttdmaan kaikkien protokollien standardin mukaisen
taajuusmuuttajaprofiilin (esim. PROFIBUSin PROFIdrive, DeviceNetin AC/DC
Drive).

Ohjaussana

Kuten edella kohdassa Ohjausliitéanta sivulla 230 kerrottiin, OHJAUSSANA on yleisin
tapa, jolla taajuusmuuttajaa ohjataan kenttavaylajarjestelmasta. Lisatietoja
OHJAUSSANAN sisallésta on FBA-moduulin mukana toimitetussa kayttboppaassa.

Tilasana

Kuten edella kohdassa Ohjausliitédnta sivulla 230 kerrottiin, TILASANAN sisaltd
koostuu taajuusmuuttajan isantdasemalle lahettamista tilatiedoista. Lisatietoja
TILASANAN sisallosta on FBA-moduulin mukana toimitetussa kayttboppaassa.

Ohje

Kuten edella kohdassa Ohjausliitédnta sivulla 230 kerrottiin, OHJEARVO-sana on
nopeuden tai taajuuden ohjearvo.

Huomaa: Generic Drive -profiilit eivat tue ohjauspaikkaa OHJ2.

Ohjearvon skaalaus

OHJEARVON skaalaus riippuu kenttavaylatyypista. Taajuusmuuttajassa 100 prosentin
OHJEARVO skaalautuu kuitenkin seuraavan taulukon mukaisesti. Lisatietoja
OHJEARVON alueesta ja skaalauksesta on FBA-moduulin mukana toimitetussa

kayttdoppaassa.
Generic-profiili
Ohje Alue Ohjearv_on Skaalaus Huomautukset
tyyppi
REF Kenttavayla | Nopeus -100% = -(par. 9908) | Lopullista ohjearvoa rajoittavat
kohtainen 0=0 1104/1105.
+100 = (par. 9908) Moottorin nopeuden oloarvoa
rajoittavat 2001/2002 (nopeus).
Taajuus -100% = -(par. 9907) | Lopullista ohjearvoa rajoittavat
0=0 1104/1105.
+100 = (par. 9907) Moottorin nopeuden oloarvoa
rajoittavat 2007/2008 (taajuus).
Oloarvot

Kuten edella kohdassa Ohjausliitéanta sivulla 230 kerrottiin, oloarvot ovat sanoja,
jotka sisaltavat tietoa taajuusmuuttajan arvoista.
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Oloarvon skaalaus

Oloarvoissa takaisinkytkennan kokonaisluku skaalataan parametrin tarkkuuden
mukaan. (Parametrien tarkkuudet on annettu luvussa Téaydellinen parametriluettelo
sivulla 87.) Esimerkiksi:

Takaisin- (Takaisinkytkennédn kokonaisluku) - (Parametrin
kytkennan Parametrin tarkkuus tarkkuus) =
kokonaisluku Skaalattu arvo
1 0,1 mA 1-0,1mA=0,1mA
10 0.1% 10-0.1% =1%

Jos parametrit on annettu prosentteina, luvussa Téydellinen parametriluettelo
maaritetaan, mika parametri vastaa 100:aa prosenttia. Talldin prosentit muutetaan
insindoriyksikoiksi kertomalla ne ensin 100:aa prosenttia vastaavalla
parametriarvolla ja jakamalla sitten 100 prosentilla. Esimerkiksi:

Takaisin- (Takaisinkytkenndn kokonaisluku) -
kytkenndn | Parametrin 100 %:a vastaava (Parametrin tarkkuus) - (100 % tarkkuuden
kokonais- tarkkuus parametriarvo arvo) /100 % =
luku Skaalattu arvo
10 0.1% 1500 rpm’ 10-0,1 % - 1500 RPM / 100 % = 15 rpm
100 0.1% 500 Hz? 100 - 0,1 % - 500 Hz / 100 % = 50 Hz

1 Olettaen, etta tassa esimerkissa oletusarvo kayttda parametria 9908 MOOTT. NIM. NOP. 100 %
ohjearvona ja ettd 9908 = 1500 rpm.

2 Olettaen, etta tassa esimerkissa oletusarvo kayttda parametria 9907 MOOTT. NIM. TAAJ. 100 %
ohjearvona ja ettda 9907 = 500 Hz.

Oloarvojen yhdistdminen

Lisatietoja on FBA-moduulin mukana toimitetussa kayttdoppaassa.

Kenttavaylasovitin



250 ACS550-01/U1-kéyttéopas

Kenttavaylasovitin



ACS550-01/U1 User’s Manual 251

Vianhaku

tassa oppaassa. Tallaiset toimet johtavat takuun purkautumiseen ja saattavat

C VAROITUS! Ala tee mitdan mittaus-, osanvaihto- tai huoltotoimia, joita ei kasitella
vaarantaa laitteen oikean toiminnan, pidentaa seisokkiaikaa ja lisata kustannuksia.

suorittaa vain asiantunteva huoltohenkil6std. Luvussa Turvaohjeet sivulla 5 olevia

c VAROITUS! Kaikki tassa luvussa kuvatut sahkéasennus- ja huoltotoimet saa
turvaohjeita on noudatettava.

Vian ilmaiseminen

Kun taajuusmuuttaja havaitsee vian, siita ilmoittavat
» taajuusmuuttajan rungossa oleva vihrea ja punainen LED-valo

» ohjauspaneelin tilaa iimaiseva LED-valo (jos Assistant-ohjauspaneeli on
kiinnitetty taajuusmuuttajaan)

» ohjauspaneelin naytto (jos ohjauspaneeli on kiinnitetty taajuusmuuttajaan)

» vika- ja halytyssanojen parametrien bitit (parametrit 0305...0309). Bittien
kuvaukset ovat kohdassa Ryhmé& 03: FB OLOARVOT sivulla 107.

Vian nayttétapa riippuu sen vakavuudesta. Vian vakavuusasteen mukaan
taajuusmuuttaja voidaan asettaa

» ohittamaan vikatilanne
* raportoimaan tilanne halytyksena

* raportoimaan tilanne vikana.

Punainen - viat
Taajuusmuuttaja on havainnut vakavan virheen tai vian, kun
+ taajuusmuuttajan punainen LED-valo palaa (LED joko palaa koko ajan tai vilkkuu)

» ohjauspaneelissa nakyy koko ajan punainen LED-tilavalo (jos ohjauspaneeli on
kiinnitetty taajuusmuuttajaan)

* taajuusmuuttaja asettaa sopivan bitin vikasanan parametrilla (0305...0307)

Vianhaku
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» ohjauspaneelin naytdssa nakyy vikatilan vikakoodi
(luvut oikealla)

* moottori pysahtyy (jos se oli kdynnissa).

Ohjauspaneelin ndytdssa nakyva vikakoodi on
valiaikainen. Vikaviesti poistetaan painamalla jotakin
seuraavista painikkeista: VALIKKO (MENU), VALITSE
(ENTER), YLOS- tai ALAS-painike. Viesti tulee
uudelleen nakyviin muutaman sekunnin kuluttua, jos

ACS550-01/U1 User’s Manual

LOC T VIKA

VIKA 7

AIl PUUTTUU

00:00

*“ FO0O7

FWD

ohjauspaneelin painikkeita ei ole painettu ja vika on yha aktiivinen.

Vilkkuva vihrea — halytykset

Kun kyseessa on vahemman vakava vika eli halytys, naytdssa nakyy neuvoa-antava
ilmoitus. Talléin taajuusmuuttaja ilmoittaa, etta se on havainnut jotain epatavallista.

Talldin taajuusmuuttajan

* vihred LED-valo vilkkuu (paitsi halytyksissa, jotka johtuvat ohjauspaneelin

kayttovioista)

+ ohjauspaneelin vihred LED-valo vilkkuu (jos ohjauspaneeli on kiinnitetty

taajuusmuuttajaan)

» halytyssanan parametrin (0308 tai 0309) bitin arvo muuttuu halytyksen mukaan

(bittien kuvaukset ovat kohdassa Ryhmé 03: FB OLOARVOT sivulla 107)

* ohjauspaneelin naytdssa nakyy vikatilan
halytyskoodi ja/tai halytysnimi (luvut oikealla).

Halytysviestit poistuvat ohjauspaneelin naytosta
muutaman sekunnin kuluttua. Viesti palaa maaraajoin
niin kauan kuin halytystila on olemassa.

Vikojen korjaaminen

Suositeltava viankorjaustapa:

» kayttamalla kohdassa Vikaluettelo olevaa taulukkoa. Taulukon avulla voit

maarittdd ongelman perussyyn.

LOC W HALYTYS

PANEELIVIKA

HALYTYS 2008

00:00

< A2008

FWD

» Kuittaa taajuusmuuttaja. Lisatietoja on kohdassa Vian kuittaaminen sivulla 258.

Vikaluettelo

Seuraavassa taulukossa on kunkin vian koodinumero, nimi ja kuvaus. Vikanimen
pitka versio nakyy vian ilmetessa Assistant-ohjauspaneelin vikatilassa. Vikanaytto-

Vianhaku



ACS550-01/U1 User’s Manual

253

tilassa nakyvat vikanimet (vain Assistant-ohjauspaneeli) (katso sivu 57) seka
parametrin 0401 VIIMEISIN VIKA vikanimet voivat olla lyhyempia.

Vika-
koodi

Vian nimi
paneelissa

Kuvaus ja korjaussuositus

1

YLIVIRTA

LAHTOVIRTA ON LIIAN SUURI. TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:
¢ Moottorin kuormitus on liian suuri.

+ Kiihdytysaika on liian lyhyt (parametrit 2202 KIHDYTYSAIKA 1 ja 2205
KIIHDYTYSAIKA 2).

» Moottori tai moottorikaapeli on viallinen tai vaarin kytketty.

DC YLIJANN.

TASAJANNITEVALIPIIRIN JANNITE ON LIIAN SUURI. TARKISTA JA KORJAA SEURAA-
VAT ASIAT:

» Syoéttéjannitteessa esiintyy piikkeja.
» Hidastusaika on liian lyhyt (parametrit 2203 HIDASTUSAIKA 1 ja 2206
HIDASTUSAIKA 2).

» Jarrukatkoja (jos kayttssa) on alimitoitettu.
+ Varmista, ettd ylijannitesaaté on PAALLA (parametri 2005).

DC YLIJANN.

TAAJUUSMUUTTAJAN JAAHDYTYSELEMENTIN LAMPOTILA ON LIIAN KORKEA. LAM-
POTILA ON MAKSIMIARVOSSA TAI YLITTANYT MAKSIMIRAJAN.

R1...R4:115°C

R5, R6: 125 °C

TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:

* Puhallinvika.

* llma ei paase virtaamaan kunnolla.

» Jaahdytyselementti on pdlyinen tai likainen.
»  Kayttdympariston Iampdtila on liian korkea.
* Moottorin kuormitus on liian suuri.

OIKOSULKU

VIKAVIRTA. TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:
» Moottorikaapelissa (tai kaapeleissa) tai moottorissa on oikosulku.
+ Syottohairiot.

VARATTU

ElI KAYTOSSA.

DC ALIJANN.

TASAJANNITEVALIPIIRIN JANNITE El OLE RIITTAVA. TARKISTA JA KORJAA SEURAA-
VAT ASIAT:

» Syéttdjannitteen vaihe on kadonnut.
» Sulake on palanut.
» Verkossa on alijannite.

Al1 PUUTTUU

ANALOGIATULON 1 VIKA. ANALOGIATULON ARVO ON PIENEMPI KUIN Al1 VIKARAJA
(3021). TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:

* Analogiatulon lahde ja kytkenta.
« Parametriasetukset A1 VIKARAJA (3021) ja 3001 AI<MIN FUNKTIO.

Al2 PUUTTUU

ANALOGIATULON 2 VIKA. ANALOGIATULON ARVO ON PIENEMPI KUIN AI2 VIKARAJA
(3022). TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:

* Analogiatulon lahde ja kytkenta.
» Parametriasetukset AI2 VIKARAJA (3022) ja 3001 AI<MIN FUNKTIO.

MOOT YLILAMP

MOOTTORI ON LIIAN KUUMA (JOKO TAAJUUSMUUTTAJAN ARVION TAI LAMPOTILAN
TAKAISINKYTKENNAN PERUSTEELLA).

» Tarkista, onko moottorin kuormitus liian suuri.
» Saada arvioimiseen kaytettavat parametrit (3005...3009).

+ Tarkista lampdanturit ja ryhman Ryhmé 35: MOOTTORIN LAMPOTILA
parametrit.

Vianhaku
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Vika- Vian nimi . . .
. - Kuv korj i

koodi paneelissa uvaus ja korjaussuositus

10 PANEELIVIKA PANEELIN TIEDONSIIRTO EI TOIMI JA JOKO
+ taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa (paneelin naytéssa teksti LOC)

tai

+ taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa (REM) ja parametrit on
maaritetty hyvaksymaan kaynnistys-, pysaytys-, suunta- ja
ohjearvokomennot ohjauspaneelista.

TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:

+ Tiedonsiirtokaapeli ja -kytkennét.

» Parametri 3002 PANEELI KOM VIKA.

» Ryhmien Ryhmé 10: KAY/SEIS/SUUNTA ja Ryhmé& 11: OHJEARVON
VALINTA parametrit (jos taajuusmuuttajan ohjaustapa on REM).

11 ID-AJO VIKA MOOTTORIN ID-AJO EI ONNISTUNUT. TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:
* Moottoriliitannat.

* Moottoriparametrit 9905...9909.

12 MOOTT JUMI MOOTTORI TAI PROSESSI ON JUMISSA. MOOTTORI TOIMII JUMIALUEELLA. TAR-
KISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:

» Kuormitus on liian suuri.

* Moottorin teho ei riita.

» Parametrit 3010...3012.

13 VARATTU El KAYTOSSA.

14 ULK VIKA 1 DIGITAALITULO ILMAISEE, KUN ENSIMMAINEN ULKOINEN VIKA ON AKTIIVINEN.
KATSO PARAMETRI 3003 ULKOINEN VIKA 1.

15 ULK VIKA 2 DIGITAALITULO KERTOO, KUN TOINEN ULKOINEN VIKA ON AKTIIVINEN. KATSO
PARAMETRI 3004 ULKOINEN VIKA 2.

16 MAASULKU Moottorissa tai moottorikaapeleissa on havaittu mahdollinen maasulku.
Taajuusmuuttaja valvoo maasulkuja, kun se on kdynnissa seka kun se ei
ole kaynnissa. Virheellisten maasulkuhavaintojen mahdollisuus on
suurempi, kun taajuusmuuttaja ei ole kaynnissa.

MAHDOLLISIA KORJAUSTAPOJA:

» Tarkista/korjaa sy6ttokaapeloinnissa olevat viat.

* Varmista, ettei moottorikaapeli ole sallitua pidempi.

+ Epasymmetrisesti maadoitetut syotto- ja moottorikaapelit (suuri
kapasitanssi) voivat aiheuttaa virheellisia vikaraportteja testeissa, jotka
suoritetaan, kun taajuusmuuttaja ei ole kadynnissa. Jos taajuusmuuttaja
ei ole kdynniss4, vian valvonta voidaan ottaa pois kaytdsta parametrilla
3023 KAAPELOINTIVIKA. Maasulkuvalvonta otetaan kokonaan pois
kaytosta parametrilla 3017 MAASULKU VIKA.

Huomaa: Maasulkuvalvonnan poistaminen kaytdsta voi mitatdida takuun.

17 JAANYT POIS El KAYTOSSA.

KAYTOSTA

18 LAIT LAMPOMI SISAINEN VIKA. TAAJUUSMUUTTAJAN SISAISTA LAMPOTILAA MITTAAVA TERMIS-
TORI ON AUKI TAI SIINA ON OIKOSULKU. OTA YHTEYS ABB:N PAIKALLISEEN
EDUSTAJAAN.

19 OPEX LINKKI SISAINEN VIKA. OHJAUS- JA OINT-KORTTIEN VALISESSA VALOKUITULIITANNASSA
ON HAVAITTU TIEDONSIIRTOON LIITTYVA ONGELMA. OTA YHTEYS ABB:N PAIKAL-
LISEEN EDUSTAJAAN.

20 OPEX SYOTTO SISAINEN VIKA. OINT-SYOTOSSA ON HAVAITTU POIKKEUKSELLISEN PIENI JAN-
NITE. OTA YHTEYS ABB:N PAIKALLISEEN EDUSTAJAAN.

21 VIRRANMITTAUS | SISAINEN VIKA. VIRRAN MITTAUS EI OLE SALLITULLA ALUEELLA. OTA YHTEYS

ABB:N PAIKALLISEEN EDUSTAJAAN.
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Vika- Vian nimi . . .
. . Kuvaus ja korjaussuositus
koodi paneelissa
22 SYOTTOVAIHE TASAJANNITEVALIPIIRIN YLIAALTOJANNITE ON LIIAN SUURI. TARKISTA JA KORJAA

SEURAAVAT ASIAT:

» Verkon vaihe on kadonnut.

» Sulake on palanut.

23 PULSSIANTURI TAAJUUSMUUTTAJA EI HAVAITSE OIKEAA ANTURISIGNAALIA. TARKISTA JA KORJAA
VIRHE SEURAAVAT ASIAT:

* Anturin I&snaolo ja oikea kytkentd (vaara kytkenta = kanava A on
kytketty kanavan B liittimeen tai painvastoin, 10ysa kytkenta tai
oikosulku).

+ Jannitteen loogiset tasot ovat maaritetyn alueen ulkopuolella.

 Pulssianturin liitdntdmoduuli OTAC-01 on oikein kytketty ja toimii.

+ Parametrille 5001 PULSSIEN LKM on maaritetty vaara arvo. Vaara arvo
havaitaan vain, jos virhe on sellainen, etta laskettu jattdma on suurempi
kuin nelja kertaa moottorin nimellisjattama.

» Anturi ei ole kdyt6ssa, mutta parametri 5002 ANTURI KAYTOSSA =
1 (PAALLA).

24 YLINOPEUS MOOTTORIN NOPEUS ON 120 PROSENTTIA SEURAAVISTA SUUREMMASTA: 2001

MINIMINOPEUS TAI 2002 MAKSIMINOPEUS. TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT

ASIAT:

» Parametriasetukset 2001 ja 2002.

» Moottorin jarrutusmomentin riittédvyys.

* Momenttisaadon soveltuvuus.

» Jarrukatkoja ja -vastus.

25 VARATTU El KAYTOSSA.
26 KAYTON ID SISAINEN VIKA. KONFIGUROINTILOHKON TAAJUUSMUUTTAJATUNNUS El OLE

OIKEA. OTA YHTEYS ABB:N PAIKALLISEEN EDUSTAJAAN.

27 KONFIGUROINTI- | SISAISESSA KONFIGUROINTITIEDOSTOSSA ON VIRHE. OTA YHTEYS ABB:N PAI-
TIEDOSTO KALLISEEN EDUSTAJAAN.
28 SERIAL 1 ERR KENTTAVAYLATIEDONSIIRTO ON KATKENNUT. TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT

ASIAT:

» Vika-asetukset (3018 KOMM MOD VIKA ja 3019 KOMM VIKA-AIKA).

+ Tiedonsiirtoasetukset (Ryhméa 51: ULKOINEN
KOMMUNIKOINTIMODUULI tai Ryhmé 53: EFB PROTOKOLLA sen
mukaan kumpi soveltuu).

» Huonot kytkennat ja/tai hairi6ita linjalla.

29 SKV ASETUST. VIRHE LUETTAESSA KENTTAVAYLASOVITTIMEN KONFIGUROINTITIEDOSTOA.
30 FORCE TRIP KENTTAVAYLAN PAKOTTAMA VIKALAUKAISU. LISATIETOJA ON KENTTAVAYLAN

KAYTTOOPPAASSA.

31 SIS KV 1 SISAANRAKENNETULLE KENTTAVAYLAPROTOKOLLASOVELLUKSELLE (EFB)

VARATTU VIKAKOODI. KOODIN MERKITYS MAARAYTYY PROTOKOLLAN MUKAAN.

32 SIS KV 2

33 SIS KV 3

34 MOOTTORIN MOOTTORIPIIRIN VIKA. YKSI MOOTTORIN VAIHEISTA ON HAVINNYT. TARKISTA JA
VAIHEVIKA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:

* Moottorivika.

* Moottorikaapelivika.

» Lamporelevika (jos kaytossa).

+ Sisainen vika.

255
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Vika-
koodi

Vian nimi
paneelissa

Kuvaus ja korjaussuositus

35

LAHTOJOHD.

Tehokaapeloinnissa on havaittu mahdollinen vika. Kun taajuusmuuttaja ei

ole kdynnissa, se valvoo taajuusmuuttajan sy6ton ja 1ahdon valisia

virheellisia kytkentdja. Tarkista ja korjaa seuraavat asiat:

» Oikeat syottdjondotukset — verkkojannitetta El ole kytketty
taajuusmuuttajan lahtoon.

+ Vikailmoitus on voitu antaa virheellisesti, jos sy6ttd on epasymmetrisesti
maadoitettu ja moottorin kapasitanssi on suuri. Vian valvonta voidaan
ottaa pois toiminnasta parametrilla 3023 KAAPELOINTIVIKA.

36

INCOMPATIBLE
SwW

TAAJUUSMUUTTAJA EI PYSTY KAYTTAMAAN OHJELMAA.

+ Siséinen vika.

+ Ladattu ohjelma ja taajuusmuuttaja eivat ole yhteensopivia.
+ Ota yhteys tekniseen tukeen.

37

CB OVERTEMP

TAAJUUSMUUTTAJAN OHJAUSKORTTI ON YLIKUUMENTUNUT. VIAN LAUKAISURAJA
ON 88 °C. TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:

+  Kayttdympariston [Ampétila on liian korkea.

* Puhallinvika.

* llma ei paase virtaamaan kunnolla.

E| PADE TAAJUUSMUUTTAJIIN, JOISSA ON OMIO-OHJAUSKORTTI.

38

USER LOAD
CURVE

PARAMETRILLA 3701 KUORM KAYR MOODI MAARITETTY TILA ON OLLUT VOI-
MASSA PIDEMPAAN KUIN PARAMETRILLA 3703 KUORM KAYR AIKA MAARITETTY
AlKA.

101...
199

JARJESTELMA-
VIRHE

TAAJUUSMUUTTAJAN SISAINEN VIRHE. OTA YHTEYS ABB:N PAIKALLISEEN EDUS-
TAJAAN JA ILMOITA VIRHEKOODI.

201...
299

SYSTEM ERROR

JARJESTELMASSA ON VIRHE. OTA YHTEYS ABB:N PAIKALLISEEN EDUSTAJAAN JA
ILMOITA VIRHEKOODI.

TUNTEMATON
TYYPPI:
ACS550
TUETUT
KAYTOT: X

PANEELIN TYYPPI ON VAARA. ACS550:EEN ON KYTKETTY PANEELI, JOKA TUKEE
TAAJUUSMUUTTAJAA X MUTTA EI TAAJUUSMUUTTAJAA ACS550.

Seuraavassa on lueteltu viat, jotka viittaavat ristiriitaisiin parametriasetuksiin.

Vika-
koodi

Vian nimi
paneelissa

Kuvaus ja korjaussuositus

1000

PAR HZ RPM

PARAMETRIARVOT EIVAT OLE YHDENMUKAISIA. TARKISTA SEURAAVAT ASIAT:

» 2001 MINIMINOPEUS > 2002 MAKSIMINOPEUS

+ 2007 MINIMITAAJUUS > 2008 MAKSIMITAAJUUS

+ 2001 MINIMINOPEUS / 9908 MOOTT.NIM.NOP.ei ole sallitulla alueella (> 50)

e 2002 MAKSIMINOPEUS / 9908 MOOTT.NIM.NOP. ei ole sallitulla alueella
(> 50)

» 2007 MINIMITAAJUUS / 9907 MOOTT.NIM.NOP. €i ole sallitulla alueella (> 50)

e 2008 MAKSIMITAAJUUS / 9907 MOOTT.NIM.NOP. ei ole sallitulla alueella
(> 50).

1001

PAR PFC MIN

PARAMETRIARVOT EIVAT OLE YHDENMUKAISIA. TARKISTA SEURAAVAT ASIAT:

+ 2007 MINIMITAAJUUS on negatiivinen, kun 8123 PFC KAYTOSSA on
aktiivinen.

1002

VARATTU

ElI KAYTOSSA.
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Vika- Vian nimi . . .
. . Kuv kor, i
koodi paneelissa uvaus ja korjaussuositus
1003 | PAR Al SKAAL PARAMETRIARVOT EIVAT OLE YHDENMUKAISIA. TARKISTA SEURAAVAT ASIAT:
* 1301 MINIMI AI1 > 1302 MAKSIMI Al1
* 1304 MINIMI AI2 > 1305 MAKSIMI AI2.
1004 | PAR AO SKAAL PARAMETRIARVOT EIVAT OLE YHDENMUKAISIA. TARKISTA SEURAAVAT ASIAT:
* 1504 MINIMI AO1 > 1505 MAKSIMI AO1
* 1510 MINIMI AO2 > 1511 MAKSIMI AO2.
1005 | PAR TEHO TEHOSAADON PARAMETRIARVOT EIVAT OLE YHDENMUKAISIA: MOOTTORIN NIMEL-
LINEN KVA-ARVO TAI MOOTTORIN NIMELLISTEHO ON VIRHEELLINEN. TARKISTA
SEURAAVAT ASIAT:
* 1.1 <(9906 MOOTT.NIM.VIRTA - 9905 MOOTT.NIM.JANN - 1,73 / Py) < 3,0
MISSA: Py = 1000 - 9909 MOOTT.NIM.TEHO (JOS YKSIKOT OVAT KW)
TAI Py = 746 - 9909 MOOTT.NIM.TEHO (JOS YKSIKOT OVAT HP, ESIM.
USA:ssA)
1006 | PAR ULK RO PARAMETRIARVOT EIVAT OLE YHDENMUKAISIA. TARKISTA SEURAAVAT ASIAT:
* Releldhtélaajennusmoduuli ei ole kytketty.
* 1410...1412 RELELAHTOJEN 4...6 arvo ei ole nolla.
1007 | PAR FBUSMISS | PARAMETRIARVOT EIVAT OLE YHDENMUKAISIA. TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT
ASIAT:
» Parametri on asetettu kenttavaylaohjaukseen (esimerkiksi ULK1 KASKYT
= 10 [KomM]), mutta 9802 KOMM PROT VAL = 0.
1008 | PAR PFC SKAL PARAMETRIARVOT EIVAT OLE YHDENMUKAISIA — PARAMETRIN 9904
MOOTT.OHJAUSTAPA ARVON ON OLTAVA = 3 (SKALAAR:TAAJ), KUN 8123 PFC
KAYTOSSA ON AKTIIVINEN.
1009 | PAR NOP TAAJ TEHOSAADON PARAMETRIARVOT EIVAT OLE YHDENMUKAISIA: MOOTTORIN NIMEL-
LISTAAJUUS TAI -NOPEUS EI OLE OIKEIN. TARKISTA SEURAAVAT ASIAT:
* 1<(60-9907 MOOTT.NIM.TAAJ. moott.nim.nop. 9908 MOOTT.NIM.NOP. <
16
* 0.8 <9908 MOOT.NIM.NOP /
(120 - 9907 MOOTT.NIM.TAAJ. / moottorinavat) < 0,992
1010/ | VARATTU ElI KAYTOSSA.
1011
1012 |PARPFCIO 1 IO-KONFIGUROINTI El OLE VALMIS. PARAMETREILLA El OLE ASETETTU RIITTA-
VASTI RELEITA PFC-OHJAUKSEEN. RYHMAN Ryhmé 14: RELELAHDOT SEKA
PARAMETRIEN 8117 APUK. LUKUMAARA JA 8118 VUOROTTELUAIKA VALILLA ON
RISTIRIITA.
1013 | PARPFCI0 2 |IO-KONFIGUROINTI El OLE VALMIS. PFC-MOOTTOREIDEN MAARA (PARAMETRI
8127, MOOTTORIEN MAARA) El VASTAA PFC-MOOTTOREIDEN MAARAA RYH-
MASSA Ryhmé 14: RELELAHDOT JA PARAMETRISSA 8118 VUOROTTELUAIKA.
1014 | PARPFCIO 3 IO-KONFIGUROINTI EI OLE VALMIS. TAAJUUSMUUTTAJA EI PYSTY OSOITTAMAAN
DIGITAALITULOA (LUKITTU) JOKAISELLE PFC-MOOTTORILLE (PARAMETRIT 8120
LUKITUKSET JA 8127 MOOTTORIEN MAARA).
1015 | VARATTU ElI KAYTOSSA.
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Vika- Vian nimi

. . Kuvaus ja korjaussuositus
koodi paneelissa J J

1016 PAR USER LOAD C | KUORMITUSKAYRAN PARAMETRIARVOT EIVAT OLE YHDENMUKAISIA. TARKISTA,
ETTA SEURAAVAT EHDOT TAYTTYVAT:

* 3704 KUORM TAAJUUS 1 < 3707 KUORM TAAJUUS 2 < 3710 KUORM
TAAJUUS 3 <
3713 KUORM TAAJUUS 4 < 3716 KUORM TAAJUUS 5.

* 3705 KUORM MOM ALA 1 < 3706 KUORM MOM YLA 1.
* 3708 KUORM MOM ALA 2 < 3709 KUORM MOM YLA 2.
* 3711 KUORM MOM ALA 3 < 3712 KUORM MOM YLA 3.
e 3714 KUORM MOM ALA 4 < 3715 KUORM MOM YLA 4.
e 3717 KUORM MOM ALA 5 < 3718 KUORM MOM YLA 5.

Vian kuittaaminen

ACS550 voidaan konfiguroida kuittaamaan tietyt viat automaattisesti. Katso
parametriryhma Ryhmé 31: AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS.

VAROITUS! Jos kaynnistyskomennolle valitaan ulkoinen lahde ja se on kaytdssa,
ACS550 voi kadynnistya heti vian kuittaamisen jalkeen.

Taajuusmuuttajan kuittaaminen, kun vikaa ilmaisee punainen vilkkuva LED-valo:

» Katkaise jannite viideksi minuutiksi.

Punainen LED-valo

Taajuusmuuttajan kuittaaminen, kun vikaa ilmaisee punainen LED-valo (palaa, ei
vilku):

» Paina ohjauspaneelin KUITTAA (RESET) -painiketta.
+ Katkaise jannite viideksi minuutiksi.

Parametrin 1604 VIANKUITTAUS arvon mukaan taajuusmuuttaja voidaan kuitata myds
seuraavasti:

+ digitaalitulo
* sarjaliitdnnan kautta.

Kun vika on korjattu, moottori voidaan kaynnistaa.

Vikamuisti

Kolme viimeista vikakoodia tallennetaan parametreihin 0401, 0412 ja 0413.
Taajuusmuuttaja tallentaa viimeisimman vian (parametri 0401) lisatiedot
parametreihin 0402...0411 vianmaarityksen helpottamista varten. Esimerkiksi
parametriin 0404 tallentuu moottorin nopeus hetkella, jolloin vika ilmenee.

Assistant-ohjauspaneelissa on lisatietoja vikamuistista. Lisatietoja on kohdassa
Vikanéytté-tila sivulla 57.

Vikamuisti (kaikki yhman Ryhmé& 04: VIKAHISTORIA parametrit) tyhjennetaan
seuraavasti:
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1. Valitse ohjauspaneelin Parametrit-tila ja valitse sitten parametri 0401.
2. Valitse MUOKKAA (tai Basic-ohjauspaneelissa ENTER).

3. Paina YLOS- ja ALAS-painikkeita samanaikaisesti.

4. Valitse TALLETA.

Halytysten korjaaminen

Halytykset on suositeltavaa korjata
+  maarittamalla, edellyttdako halytys korjausta (korjausta ei aina tarvita).

« kayttdmalla kohdassa Haélytysluettelo olevaa taulukkoa. Taulukon avulla voit
maarittda ongelman perussyyn.

Halytysluettelo
Seuraavassa taulukossa on kunkin halytyksen koodinumero, nimi ja kuvaus.
Halytys- -
koodi Naytto Kuvaus
2001 YLIVIRTA YLIVIRTASAATO ON KAYTOSSA. TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:
* Moottorin kuormitus on liian suuri.
» Kiihdytysaika on liian lyhyt (parametrit 2202 KIIHDYTYSAIKA 1 ja 2205
KIIHDYTYSAIKA 2).
» Moottori tai moottorikaapeli on viallinen tai vaarin kytketty.
2002 YLIJANNITE YLIJANNITESAATO ON KAYTOSSA. TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:
« Syéttojannitteessa esiintyy piikkeja.
» Hidastusaika on liian lyhyt (parametrit 2203 HIDASTUSAIKA 1 ja 2206
HIDASTUSAIKA 2).
2003 ALIJANNITE ALIJANNITESAATO ON KAYTOSSA. TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:
* Verkossa on alijannite.
2004 SUUNTA LUKITTU | PYORIMISSUUNNAN MUUTOS EI OLE SALLITTU. VALITSE TOINEN SEURAA-
VISTA:
Al yritd muuttaa moottorin pydrimissuuntaa.
+ Salli suunnan muuttaminen parametrilla 1003 SUUNTA (jos
suunnanvaihto on turvallista).
2005 10 KOMM KENTTAVAYLATIEDONSIIRTO ON KATKENNUT. TARKISTA JA KORJAA SEU-
RAAVAT ASIAT:
» Vika-asetukset (3018 KOMM MOD VIKA ja 3019 KOMM VIKA-AIKA).
» Tiedonsiirtoasetukset (Ryhméa 51: ULKOINEN
KOMMUNIKOINTIMODUULI tai Ryhmé& 53: EFB PROTOKOLLA
sen mukaan kumpi soveltuu).
» Huonot kytkennat ja/tai hairi6ita linjalla.
2006 Al1 PUUTTUU ANALOGIATULO 1 ON KADONNUT, JA ARVO ON PIENEMPI KUIN MINIMIASE-
TUS. TARKISTA:
* Tulon l&hde ja kytkennat.
» Parametri, joka asettaa minimiarvon (3021).
» Parametri, joka asettaa halytys-/vikatoiminnan (3001).
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Halytys-
koodi

Naytto

Kuvaus

2007

Al2 PUUTTUU

ANALOGIATULO 2 ON KADONNUT, JA ARVO ON PIENEMPI KUIN MINIMIASE-
TUS. TARKISTA:

+ Tulon I&hde ja kytkennét.
» Parametri, joka asettaa minimiarvon (3022).
» Parametri, joka asettaa halytys-/vikatoiminnan (3001).

2008

PANEELIVIKA

PANEELIN TIEDONSIIRTO EI TOIMI JA JOKO

 taajuusmuuttaja on paikallisohjauksessa (paneelin naytdssa teksti
LOC) tai

+ taajuusmuuttaja on kauko-ohjauksessa (REM) ja parametrit on
maaritetty hyvaksymaan kaynnistys-, pysaytys-, suunta- ja
ohjearvokomennot ohjauspaneelista.

TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:

» Tiedonsiirtokaapeli ja -kytkennat.

» Parametri 3002 PANEELI KOM VIKA.

» Ryhmien Ryhmé 10: KAY/SEIS/SUUNTA ja Ryhmé 11:
OHJEARVON VALINTA parametrit (jos taajuusmuuttajan
ohjaustapa on REM).

2009

YKSIKON LAM-
POTILA

TAAJUUSMUUTTAJAN JAAHDYTYSELEMENTTI ON KUUMA. TAMA HALYTYS
VAROITTAA, ETTA YKSIKON LAMPOTILA -VIKA SAATTAA OLLA LAHELLA.
R1...R4:100 °C

R5, R6: 110 °C

TARKISTA JA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:

» Puhallinvika.

+ llma ei paase virtaamaan kunnolla.

+ Jaahdytyselementti on pdlyinen tai likainen.
+  Kayttdympariston lampdtila on liian korkea.
* Moottorin kuormitus on liian suuri.

2010

MOOTT. LAMPOT.

MOOTTORI ON KUUMA JOKO TAAJUUSMUUTTAJAN ARVION TAI LAMPOTILAN
TAKAISINKYTKENNAN PERUSTEELLA. TAMA HALYTYS VAROITTAA, ETTA
MOOTTORIN LAMPOTILA -VIKALAUKAISU SAATTAA OLLA LAHELLA. TARKISTA:

» Tarkista, onko moottorin kuormitus liian suuri.
+ S&ada arvioimiseen kaytettavat parametrit (3005...3009).

. Ta"rkistg lampdanturit ja ryhman Ryhméa 35: MOOTTORIN
LAMPOTILA parametrit.

2011

VARATTU

ElI KAYTOSSA.

2012

MOOTT JUMI

MOOTTORI TOIMII JUMIALUEELLA. TAMA HALYTYS VAROITTAA, ETTA MOOT-
TORIN JUMI -VIKALAUKAISU SAATTAA OLLA LAHELLA.

2013
(Huom 1)

AUTOMAATTINEN
KUITT.

TAMA HALYTYS VAROITTAA, ETTA TAAJUUSMUUTTAJA ON AIKEISSA SUORIT-
TAA AUTOMAATTISEN VIANKUITTAUKSEN, JOKA SAATTAA KAYNNISTAA
MOOTTORIN.

» Automaattista kuittausta ohjataan ryhman Ryhmé& 31:
AUTOMAATTINEN VIANKUITTAUS parametreilla.

2014
(Huom 1)

VUOROTTELU

TAMA HALYTYS VAROITTAA, ETTA PFC-VUOROTTELU ON TOIMINNASSA.

* PFC-ohjausta kaytetdan ryhman Ryhmé 81: PFC-OHJAUS
parametreilla ja valitsemalla makro PFC-ohjaus, sivulla 80.

2015

PFC LUKITUS

TAMA HALYTYS VAROITTAA, ETTA PFC-LUKITUKSET OVAT TOIMINNASSA.
TAMA TARKOITTAA, ETTA TAAJUUSMUUTTAJA EI VOI KAYNNISTAA SEURAA-
VIA:

» Mika tahansa moottori (kun Vuorottelu on kaytdssa)
* Nopeussaadetty moottori (kun Vuorottelu ei ole kaytdssa).
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Halytys- e
. N Kuv
koodi aytto uvaus
2016/ VARATTU El KAYTOSSA.
2017
2018 PID NUKKUU TAMA HALYTYS VAROITTAA, ETTA PID-NUKKUMISTOIMINTO ON TOIMIN-
(Huom 1) NASSA. TAMA TARKOITTAA, ETTA MOOTTORI VOISI KIIHDYTTAA NOPEUTTA,
KUN PID-NUKKUMISTOIMINTO PAATTYY.
* PID-nukkumistoimintoa ohjataan parametreilla 4022...4026 tai
4122...4126.
2019 ID-AJO SUORITTAA ID-AJOA.
2020 VARATTU El KAYTOSSA.
2021 KAYNNISTYKSEN | TAMA HALYTYS VAROITTAA, ETTA KAYNNISTYKSENESTO 1 SIGNAALI PUUT-
ESTO 1 PUUTTUU | TUU.
» Kaynnistyksenesto 1 -toimintoa ohjataan parametrilla 1608.
TARKISTA JA KORJAA:
» Digitaalitulon kytkenta.
* Tiedonsiirtoasetukset.
2022 KAYNNISTYKSEN | TAMA HALYTYS VAROITTAA, ETTA KAYNNISTYKSENESTO 2 SIGNAALI PUUT-
ESTO 2 PUUTTUU | TUU.
» Kaynnistyksenesto 2 -toimintoa ohjataan parametrilla 1609.
TARKISTA JA KORJAA:
» Digitaalitulon kytkenta.
* Tiedonsiirtoasetukset.
2023 HATASEIS HATAPYSAYTYS ON AKTIVOITU.
2024 PULSSIANTURI- TAAJUUSMUUTTAJA El HAVAITSE OIKEAA ANTURISIGNAALIA. TARKISTA JA
VIKA KORJAA SEURAAVAT ASIAT:
» Anturin I&sndolo ja oikea kytkenta (vaara tai 10ysa kytkenta tai
oikosulku).
« Jannitteen loogiset tasot ovat maaritetyn alueen ulkopuolella.
* Pulssianturin litdntdmoduuli OTAC-01 on oikein kytketty ja toimii.
» Parametrille 5001 PULSSIEN LKM on maaritetty vaara arvo. Vaara
arvo havaitaan vain, jos virhe on sellainen, etté laskettu jattdma on
suurempi kuin nelja kertaa moottorin nimellisjattdma.
* Anturi ei ole kaytdssa, mutta parametri 5002 ANTURI KAYTOSSA =
1 (PAALLA).
2025 ENSIKAYNNISTYS | ILMAISEE, ETTA TAAJUUSMUUTTAJA SUORITTAA MOOTTORIN OMINAISUUK-
SIEN ARVIOINTIA ENSIKAYNNISTYKSEN YHTEYDESSA. TAMA ON TAVALLISTA,
KUN MOOTTORI KAYNNISTETAAN ENSIMMAISEN KERRAN MOOTTORIPARA-
METRIEN SYOTON TAI MUUTTAMISEN JALKEEN. MOOTTORIMALLIEN KUVAUS
ON PARAMETRISSA 9910 ID-AJO.
2026 VARATTU El KAYTOSSA.
2027 KAYTON TAMA HALYTYS VAROITTAA, ETTA PARAMETRILLA 3701 KUORM KAYR MOODI
KUORMITUS- MAARITETTY TILA ON OLLUT VOIMASSA YLI PUOLET PARAMETRILLA
KAYRA 3703 KUORM KAYR AIKA MAARITETYSTA AJASTA.
2028 KAYNNISTYSVIIVE | HALYTYS NAKYY KAYNNISTYSVIIVEEN AIKANA. KATSO PARAMETRI
2113 KAYNNISTYS VIIVE.

Huomautus 1. Silloinkaan, kun relelahtd konfiguroidaan ilmaisemaan halytystilaa (esim. parametri
1401 RELE LAHTO 1 = 5 (HALYTYS) tai 16 (VIKA/HALYTYS)), halytysta ei anneta relelahddlla.

Vianhaku
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Halytyskoodit (Basic-ohjauspaneeli)

Basic-ohjauspaneeli ilmoittaa ohjauspaneelin halytyksista koodilla, joka on muotoa
Ab5xxx. Seuraavassa taulukossa on lueteltu halytyskoodit ja halytysten kuvaukset.

Koodi Kuvaus

5001 TAAJUUSMUUTTAJA EI VASTAA.

5002 TIEDONSIIRTOPROFIILI JA TAAJUUSMUUTTAJA EIVAT OLE YHTEENSOPIVIA.

5010 OHJAUSPANEELIN PARAMETRIEN VARMUUSKOPIOTIEDOSTO ON VIALLINEN.

5011 TAAJUUSMUUTTAJAA OHJATAAN TOISESTA LAHTEESTA.

5012 PYORIMISSUUNTA ON LUKITTU.

5013 PAINIKETTA EI VOIDA KAYTTAA, KOSKA KAYNNISTYS ON ESTETTY.

5014 PAINIKETTA EI VOIDA KAYTTAA, KOSKA TAAJUUSMUUTTAJA ON VIKATILASSA.

5015 PAINIKETTA EI VOIDA KAYTTAA, KOSKA PAIKALLISTILAN LUKITUS ON TOIMIN-
NASSA.

5018 PARAMETRIN OLETUSARVOA EI LOYDY.

5019 NOLLASTA POIKKEAVAN ARVON SYOTTO El OLE MAHDOLLISTA (VAIN NOLLA
MAHDOLLINEN).

5020 RYHMAA TAI PARAMETRIA EI OLE, TAl PARAMETRIN ARVO El OLE YHDENMU-
KAINEN.

5021 RYHMA TAI PARAMETRI ON PIILOTETTU.

5022 RYHMA TAI PARAMETRI ON KIRJOITUSSUOJATTU.

5023 MUOKKAUS EI OLE MAHDOLLISTA TAAJUUSMUUTTAJAN OLLESSA KAYNNISSA.

5024 TAAJUUSMUUTTAJA ON VARATTU, YRITA UUDELLEEN.

5025 KIRJOITUS EI OLE SALLITTUA KOPIOINNIN TAI LATAUKSEN AIKANA.

5026 ARVO ON ALARAJALLA TAI SEN ALAPUOLELLA.

5027 ARVO ON YLARAJALLA TAI SEN YLAPUOLELLA.

5028 VIRHEELLINEN ARVO — EI VASTAA ERILLISEN ARVOLUETTELON ARVOJA.

5029 MUISTI EI OLE VALMIS, YRITA UUDELLEEN.

5030 VIRHEELLINEN PYYNTO.

5031 TAAJUUSMUUTTAJA EI OLE VALMIS, ESIM. ALHAISEN TASAJANNITTEEN TAKIA.

5032 PARAMETRIVIRHE HAVAITTU.

5040 VALITTUA PARAMETRISARJAA EI LOYDETA NYKYISESTA PARAMETRIEN VAR-
MUUSKOPIOSTA.

5041 PARAMETRIEN VARMUUSKOPIO EI SOVI MUISTIIN.

5042 VALITTUA PARAMETRISARJAA EI LOYDETA NYKYISESTA PARAMETRIEN VAR-
MUUSKOPIOSTA.

5043 KAYNNISTYKSEN ESTO -SIGNAALI PUUTTUU

5044 PARAMETRIEN VARMUUSKOPIOVERSIOT EIVAT TASMAA.

5050 PARAMETRIEN KOPIOINTI KESKEYTYNYT.

5051 TIEDOSTOVIRHE HAVAITTU.

5052 PARAMETRIN KOPIOINTIYRITYS EPAONNISTUI.

5060 PARAMETRIEN LATAUS KESKEYTYNYT.

5062 PARAMETRIN LATAUSYRITYS EPAONNISTUL.

Vianhaku
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Koodi Kuvaus
5070 PANEELIEN VARMUUSKOPIOMUISTIN KIRJOITUSVIRHE HAVAITTU.
5071 PANEELIEN VARMUUSKOPIOMUISTIN LUKUVIRHE HAVAITTU.

5080 TOIMINTO EI OLE SALLITTU, KOSKA TAAJUUSMUUTTAJA El OLE PAIKALLISTI-
LASSA.

5081 TOIMINTO EI OLE SALLITTU, KOSKA VIKA ON AKTIIVINEN.

5083 TOIMINTO EI OLE SALLITTU, KOSKA PARAMETRILUKKO EI OLE AUKI.

5084 TOIMINTO EI OLE SALLITTU, KOSKA TAAJUUSMUUTTAJA ON VARATTU. YRITA

UUDELLEEN.

5085 LATAAMINEN EI OLE SALLITTU, KOSKA TAAJUUSMUUTTAJATYYPIT EIVAT OLE
YHTEENSOPIVIA.

5086 LATAAMINEN EI OLE SALLITTU, KOSKA TAAJUUSMUUTTAJAMALLIT EIVAT OLE
YHTEENSOPIVIA.

5087 LATAAMINEN EI OLE SALLITTU, KOSKA PARAMETRISARJAT EIVAT TASMAA.

5088 TOIMINTO EPAONNISTUI, KOSKA TAAJUUSMUUTTAJASSA HAVAITTIIN MUISTI-
VIRHE.

5089 LATAAMINEN EPAONNISTUI, KOSKA HAVAITTIIN CRC-VIRHE.

5090 LATAAMINEN EPAONNISTUI, KOSKA HAVAITTIIN DATAN PROSESSOINTIVIRHE.

5091 TOIMINTO EPAONNISTUI, KOSKA HAVAITTIIN PARAMETRIVIRHE.

5092 LATAAMINEN EPAONNISTUI, KOSKA PARAMETRISARJAT EIVAT TASMAA.

Vianhaku
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Huolto
VAROITUS! Tutustu Turvaohjeet-lukuun sivulla 5 ennen huoltotoimenpiteiden
tekemista. Turvaohjeiden noudattamatta jattdminen voi aiheuttaa vakavan vamman
tai hengenvaaran.
Huoltovalit
Sopivaan ymparistddn asennettu taajuusmuuttaja tarvitsee vain vahan huoltoa.
Taulukossa on ABB:n suosittelemat huoltovalit.
Huolto Vili Ohje
Jaahdytyselementin [ampdétilan | Riippuu ymparistdn Katso kohta Jadhdytyselementti
tarkistus ja puhdistus polyisyydesta (6 - 12 kuukauden | sivulla 265.
valein)
Paajaahdytyspuhaltimen vaihto | 6 vuoden valein Katso kohta Pdadpuhaltimen
vaihto sivulla 266.
Kotelon sisaisen 3 vuoden vélein Katso kohta Kotelon siséisen
jaédhdytyspuhaltimen vaihto puhaltimen vaihto sivulla 268.
(IP54 / UL-tyypin 12
taajuusmuuttajat)
Kondensaattorien elvytys Vuosittain, jos taajuusmuuttajaa | Katso kohta Elvyttdminen sivulla
pidetédan varastossa 269.
Kondensaattorien vaihto 9 vuoden valein Katso kohta Kéyttdikéa sivulla
(runkokoot R5 ja R6) 269.
Assistant-ohjauspaneelin 10 vuoden valein Katso kohta Paristo sivulla 269.
pariston vaihto
Lisatietoja huollosta saat ABB Oy:n huollon paikalliselta edustajalta. Avaa Internet-
osoite www.abb.com/drive ja valitse Drive Services — Maintenance and Field
Services.
Jaahdytyselementti
Jaahdytyselementin rivat keraavat polya jadhdytysilmasta. Koska pdlyinen
jaéhdytyselementti ei jddhdyta taajuusmuuttajaa tehokkaasti, ylikuumenemisen
aiheuttamat viat ovat todennakdisempia. Normaalissa ymparistdssa (ei polyinen
eika puhdas) jaahdytyselementti tulisi tarkistaa vuosittain, pdlyisessa ymparistossa
useammin.
Jaahdytyselementti puhdistetaan (tarvittaessa) seuraavasti:
1. Katkaise jannite taajuusmuuttajasta.

Irrota jaahdytyspuhallin (katso kohta Paédpuhaltimen vaihto sivulla 266).

Puhalla puhdasta (kuivaa) paineilmaa alhaalta yléspain ja poista poly pdlynimurilla

ilman ulosviennista.

Huolto
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Huomaa: Jos pdly uhkaa levita muihin laitteisiin, puhdista jaahdytyselementti
toisessa huoneessa.

4. Kiinnita jaahdytyspuhallin takaisin.

5. Kytke jannite.

Paapuhaltimen vaihto

Taajuusmuuttajan paajaahdytyspuhaltimen kayttéika on noin 60 000 tuntia, kun
kayttdlampdtila ja kuormitus ovat maksimissaan. Arvioitu kayttdika kaksinkertaistuu
aina, kun puhaltimen lampétila laskee 10 °C (puhaltimen |[ampdtila on
kayttdéympariston lampétilojen ja taajuusmuuttajan kuormien funktio).

Puhaltimen vikaan viittaavat puhaltimien laakereista Iahteva entista kovempi aani ja
jaéhdytyselementin lampdtilan asteittainen nousu jadhdytyselementin
puhdistuksesta huolimatta. Jos taajuusmuuttajaa kaytetdan prosessin kriittisessa
osassa, puhallin kannattaa vaihtaa heti, kun merkkeja vikaantumisesta alkaa
esiintya. Puhaltimia voi tilata ABB:Ita. Kayta vain ABB:n suosittelemia varaosia.

Runkokoot R1...R4

2. lIrrota taajuusmuuttajan kansi.

3. Runkokoot:

4. Irrota puhaltimen kaapeli.

. Katkaise jannite taajuusmuuttajasta.

Puhallin vaihdetaan seuraavasti:

* R1, R2: Paina puhaltimen kannen sivuilla olevia
pidikkeita yhteen ja nosta.

* R3, R4: Paina puhaltimen vasemmalla puolella
olevaa vipua ja kdanna puhallinta ensin ylos ja sitten
ulospain.

X0021

5. Asenna puhallin painvastaisessa jarjestyksessa.

6. Kytke jannite.

Runkokoko R5

o g bk wbd =

Puhallin vaihdetaan seuraavasti: Nakyma alhaalta

Katkaise jannite taajuusmuuttajasta. , / H. gﬁﬁ %
Irrota puhaltimen kiinnitysruuvit. . {fr@? ":jﬁ))\}”} / 2
Irrota puhallin: Kdanna puhallin irti kiinnikkeistaan. .’ k&:\%% o |
Irrota puhaltimen kaapeli. : i X5023
Asenna puhallin painvastaisessa jarjestyksessa.

Kytke jannite.

Huolto
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Puhaltimen sisalla olevat nuolet kertovat pyoérimissuunnan ja ilman virtauksen.

Runkokoko R6

Puhallin vaihdetaan seuraavasti:

1. Katkaise jannite taajuusmuuttajasta.

2. lIrrota puhaltimen kotelon kiinnitysruuvit ja
anna kotelon nojata rajoittimiin.

3. Veda kaapeliliitin esiin ja irrota se.

4. Irrota kotelo ja sovita uusi puhallin kotelon
tappeihin.

5. Asenna kotelo painvastaisessa jarjestyksessa.

6. Kytke jannite.

Huolto
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IP54 / UL-tyypin 12 koteloissa on sisainen puhallin, joka kierrattda ilmaa kotelon

sisalla.

Runkokoot R1...R4

Kotelon sisdinen puhallin vaihdetaan runkokoossa
R1...R3 (sijainti taajuusmuuttajan yldosassa) ja R4 (sijainti
taajuusmuuttajan etuosassa) seuraavasti:

. Katkaise jannite taajuusmuuttajasta.

2. lIrrota etukansi.

Kotelossa, joka pitda puhaltimen paikoillaan, on pidikkeet
jokaisessa kulmassa. Vapauta pidikkeiden koukut
painamalla kaikkia neljaa pidiketta keskelle.

Kun pidikkeet on vapautettu, irrota puhallin vetamalla
koteloa yléspain.

5. lIrrota puhaltimen kaapeli.

6. Asenna puhallin painvastaisessa jarjestyksessa ja

tarkista, etta

» puhaltimen ilmavirta on yléspain (katso puhaltimessa
oleva nuoli)

* puhaltimen johdinsarja on edessa
» kotelon pidike on oikeassa takakulmassa

» puhaltimen kaapelin kytkenta on puhaltimen edessa
taajuusmuuttajan ylaosassa.

Runkokoot R5 ja R6

Kotelon sisdinen puhallin vaihdetaan runkokoossa R5 tai R6 seuraavasti:

o > w b=

Katkaise jannite taajuusmuuttajasta.

Irrota etukansi.

Nosta puhallin ulos ja kytke kaapeli irti.

Asenna puhallin painvastaisessa jarjestyksessa.

Kytke jannite.

f‘ll

3AUA000000404
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Kondensaattorit

Elvyttaminen

Taajuusmuuttajan tasajannitevalipiirin kondensaattorit on elvytettava, jos
taajuusmuuttaja ei ole ollut kaytéssa yli vuoteen. Jos kondensaattoreita ei elvyteta,
ne voivat vahingoittua, kun taajuusmuuttaja otetaan kayttdon. Kondensaattorit olisi
siksi suositeltavaa elvyttaa kerran vuodessa. Kohdassa Sarjanumero sivulla 712 on
lisatietoa siita, kuinka kondensaattorien valmistusaika tarkistetaan taajuusmuuttajan
kilpien sarjanumerosta.

Lisatietoa kondensaattorien elvyttamisesta on Guide for Capacitor Reforming in
ACS50, ACS55, ACS150, ACS310, ACS320, ACS350, ACS550 and ACH550
[koodi:3BAFE68735190 (englanninkielinen)] -oppaassa, jonka voi ladata Internetista
(mene osoitteeseen www.abb.com ja sy6ta koodi hakukenttéaan).

Kayttoika

Taajuusmuuttajan valipiirissa on useita elektrolyyttikondensaattoreita.
Kondensaattorien kayttdika on 35 000...90 000 tuntia taajuusmuuttajan
kuormituksen ja kayttdympariston lampadtilan mukaan. Kondensaattorien kayttoikaa
voidaan pidentaa laskemalla kayttdympariston lampdtilaa.

Kondensaattorien vikaantumista ei voida ennustaa. Kondensaattorin vikaantuminen
aiheuttaa useimmiten syottokaapelin sulakkeen palamisen tai vikalaukaisun. Jos
epailet kondensaattorin vioittuneen, ota yhteys ABB:hen. Runkokokojen R5 ja R6
kondensaattoreita voi tilata ABB Oy:lta. Kayta vain ABB:n suosittelemia varaosia.

Ohjauspaneeli

Puhdistus
Puhdista ohjauspaneeli pehmealla ja kostealla liinalla. Valtad voimakkaita
puhdistusaineita, jottei nayton ikkuna naarmuunnu.

Paristo

Paristoa kaytetaan vain niissa Assistant-ohjauspaneeleissa, joissa on kaytdssa
oleva kellotoiminto. Pariston ansiosta kello toimii myds jannitekatkosten aikana.

Pariston oletettu kayttéika on yli kymmenen vuotta. Paristo irrotetaan kiertdmalla
ohjauspaneelin takana olevaa pidiketta kolikon avulla. Paristo korvataan tyypin
CR2032 paristolla.

Huomaa: Paristoa tarvitaan vain kelloon, EI muihin ohjauspaneelin tai
taajuusmuuttajan toimintoihin.

Huolto
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Tekniset tiedot

Nimellisarvot

Seuraavassa taulukossa on nopeussaadettyjen ACS550-taajuusmuuttajien
nimellisarvot, mukaan lukien

* |EC-nimellisarvot
* NEMA-nimellisarvot (tummennetut sarakkeet)

¢ runkokoko.

Nimellisarvot, 208...240 V:n taajuusmuuttajat

Sarakkeiden lyhennykset on selitetty kohdassa Symbolit sivulla 273.

Tyyppi Normaali kaytto Raskas kaytto
Runkok
ACS550-x1- In Py P Iohd Pha Pha oko
katso alla A kw hv A kW hv

Kolmivaiheinen syo6ttjannite, 208...240 V

-04A6-2 4.6 0.75 1 35 0.55 0.75 R1
-06A6-2 6.6 1.1 1.5 4.6 0.75 1 R1
-07A5-2 7.5 1.5 2 6.6 1.1 1.5 R1
-012A-2 11.8 22 3 7.5 1.5 2 R1
-017A-2 16.7 4 5) 11.8 2.2 3 R1
-024A-2 24.2 5.5 7.5 16.7 4 5 R2
-031A-2 30.8 7.5 10 24.2 55 7.5 R2
-046A-2 46.2 11 15 30.8 7.5 10 R3
-059A-2 59.4 15 20 46.2 1 15 R3
-075A-2 74.8 18.5 25 59.4 15 20 R4
-088A-2 88.0 22 30 74.8 18.5 25 R4
-114A-2 114 30 40 88.0 22 30 R4
-143A-2 143 37 50 114 30 40 R6
-178A-2 178 45 60 150 37 50 R6
-221A-2 221 55 75 178 45 60 R6
-248A-2 248 75 100 192 55 75 R6

00467918.xls C
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Nimellisarvot, 380...480 V:n taajuusmuuttajat

Sarakkeiden lyhennykset on selitetty kohdassa Symbolit sivulla 273.

Tyyppi Normaali kaytto Raskas kaytto
Runkok
ACS550-x1- In Pn Pn Ioha Pha Pha oko
katso alla A kw hv A kw hv

Kolmivaiheinen syéttéjannite, 380...480 V

-03A3-4 3.3 1.1 1.5 24 0.75 1 R1
-04A1-4 4.1 1.5 2 3.3 1.1 1.5 R1
-05A4-4 5.4 22 Huom.1 |4.1 1.5 Huom.1 |R1
-06A9-4 6.9 3 3 54 22 3 R1
-08A8-4 8.8 4 5 6.9 3 3 R1
-012A-4 11.9 5.5 7.5 8.8 4 5 R1
-015A-4 15.4 7.5 10 11.9 5.5 7.5 R2
-023A-4 23 11 15 15.4 7.5 10 R2
-031A4 31 15 20 23 11 15 R3
-038A-4 38 18.5 25 31 15 20 R3
-045A-4 45 22 30 38 18.5 25 R3
-059A-4 59 30 40 44 22 30 R4
-072A-4 72 37 50 59 30 40 R4
-078A-4 77 Huom.2 |60 72 Huom.2 |50 R4
-087A-4 87 45 Huom.1 |72 37 Huom.1 |R4
-097A-4 97 Huom.2 |75 77 Huom.2 |60 R4
-125A-4 125 55 Huom.1 |87 45 Huom.1 |R5
-125A-4 125 Huom.2 |100 96 Huom.2 |75 R5
-157A-4 157 75 125 124 55 100 R6
-180A-4 180 90 150 156 75 125 R6
-195A-4 205 110 Huom. 1 |162 90 Huom.1 |R6
-246A-4 246 132 200 192 110 150 R6
-290A-4 290 160 Huom.1 |246 132 200 R6

00467918.xIs C

1. Ei saatavana ACS550-U1-sarjaan
2. Ei saatavana ACS550-01-sarjaan
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Nimellisarvot, 500...600 V:n taajuusmuuttajat

Sarakkeiden lyhennykset on selitetty kohdassa Symbolit sivulla 273.

Tyyppi Normaali kaytto Raskas kaytto
Runkok
ACS550-U1- Ion Pn Pn Iohd Phq Phq oko
katso alla A kw hv A kw hv

Kolmivaiheinen syéttéjannite, 500...600 V (Huom. 1)

-02A7-6 2.7 1.5 2 24 1.1 1.5 R2
-03A9-6 3.9 22 3 2.7 1.5 2 R2
-06A1-6 6.1 4 5 3.9 22 3 R2
-09A0-6 9.0 55 7.5 6.1 4 5 R2
-011A-6 11 7.5 10 9.0 5.5 7.5 R2
-017A-6 17 1 15 1 7.5 10 R2
-022A-6 22 15 20 17 11 15 R3
-027A-6 27 18.5 25 22 15 20 R3
-032A-6 32 22 30 27 18.5 25 R4
-041A-6 41 30 40 32 22 30 R4
-052A-6 52 37 50 41 30 40 R4
-062A-6 62 45 60 52 37 50 R4
-077A-6 77 55 75 62 45 60 R6
-099A-6 99 75 100 77 55 75 R6
-125A-6 125 90 125 99 75 100 R6
-144A-6 144 110 150 125 90 125 R6

00467918.xIs C
1. Ei saatavana ACS550-01-sarjaan

Symbolit

Tyypilliset arvot:

Normaali kdytto (10 prosentin ylikuormitettavuus)

Ion jatkuva virta (rms). 10 prosentin ylikuormitettavuus sallittu minuutin 10 minuutin aikana.

PN tyypillinen moottoriteho normaalissa kaytdssa. Tehoarvot patevat useimpiin 4-napaisiin IEC-
moottoreihin. Hevosvoima-arvot patevat useimpiin 4-napaisiin NEMA-moottoreihin.

Raskas kaytto (50 prosentin ylikuormitettavuus)

Iong jatkuva virta (rms). 50 prosentin ylikuormitettavuus sallittu minuutin 10 minuutin aikana.

Prd tyypillinen moottoriteho raskaassa kaytdssa. Tehoarvot patevat useimpiin 4-napaisiin IEC-
moottoreihin. Hevosvoima-arvot patevat useimpiin 4-napaisiin NEMA-moottoreihin.

Mitoitus

Virta-arvot ovat samat jannitealueen sydéttéjannitteesta riippumatta. Jotta taulukossa
annettu moottorin nimellisteho saavutetaan, taajuusmuuttajan nimellisvirran on
oltava vahintaan yhta suuri kuin moottorin nimellisvirta. Huomioi myds seuraava:

* Arvot patevat, kun kayttdéympariston lampétila on 40 °C

* Moottorin suurin sallittu akseliteho on 1,5 - Pyg4. Jos raja ylittyy, moottorin
momenttia ja virtaa rajoitetaan automaattisesti. Téma toiminto suojaa
taajuusmuuttajan tulosiltaa ylikuormitukselta.

Monimoottorijarjestelmissa taajuusmuuttajan lahtovirran taytyy olla yhta suuri tai
suurempi kuin kaikkien moottorien tulovirtojen yhteenlaskettu summa.

Tekniset tiedot
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Kuormitettavuus

Kuormitettavuus (virta ja teho) laskee joissakin tilanteissa, kuten alla on kerrottu.
Naissa tilanteissa tarvitaan taytta moottorin tehoa, joten taajuusmuuttaja on
ylimitoitettava laskeneen arvon verran.

Jos esimerkiksi sovellus vaatii 15,4 A:n moottorivirran ja 8 kHz:n kytkentataajuuden,
taajuusmuuttajan sopiva koko lasketaan seuraavasti:

Vaadittu minimikoko = 15,4 A/0,80 = 19,25 A

jossa: 0,80 on kuormitettavuus, kun kytkentataajuus on 8 kHz (katso kohta Kytkentétaajuuskerroin
sivulla 274).

Nimellisarvotaulukon (alkaa sivulta 277) Ioy-arvon mukaan 19,25 A:n Ion-
vaatimuksen ylittdvat seuraavat taajuusmuuttajat: ACS550-x1-023A-4 tai ACS550-
x1-024A-2.

Lémpdtilakerroin

Kun lampdtila on +40...50 °C, kuormitettavuus pienenee prosentin jokaista
celsiusastetta kohden yli +40 °C:n Iampdtilassa. Lahtdvirta lasketaan kertomalla
taulukossa annettu virta [dmpdtilakertoimella.

Esimerkki Jos kayttdymparistdén lampétila on 50 °C, lampdtilakerroin on
100 % - 1%/°C - 10 °C =90 % tai 0,90.
Tallgin 1ahtévirta on 0,90 - I\ tai 0,90 - lopg.

Korkeuskerroin

Kun korkeus on 1000...4000 m merenpinnan ylapuolella, kuormitettavuus pienenee
1 % jokaista 100 m kohden. Jos asennuspaikan korkeus on yli 2 000 metria
merenpinnan ylapuolella, ota yhteys ABB:n paikalliseen edustajaan, jolta saat
lisatietoja.

Yksivaiheisen syéttdjénnitteen kerroin

208...240 V:n taajuusmuuttajissa voidaan kayttaa yksivaiheista syottdjannitetta.
Kuormitettavuus on talléin 50 %.

Kytkentéataajuuskerroin

Jos kaytetdan 8 kHz:n kytkentataajuutta (parametri 2606), on valittava toinen
seuraavista:

» kayta kaikilla nimellisvirroilla ja -tehoilla (my&s taajuusmuuttajan
ylikuormitusvirroilla) kerrointa 80 %.

Jos kaytetaan 12 kHz:n kytkentataajuutta (parametri 2606), on valittava toinen
seuraavista:

» kayta kaikilla nimellisvirroilla ja -tehoilla (my&s taajuusmuuttajan
ylikuormitusvirroilla) kerrointa 65 % (50 %, kun 600 V, R4-runkokoot,
taajuusmuuttajat ACS550-U1-032A-6 ... ACS550-U1-062A-6),

+ kayttoympariston lampdétila on enintaan 30 °C.

* Huomaa: Jatkuvan maksimivirran rajoitus on /oy 4.
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Huomaa: Aseta parametrin 2607 KYTK.TAAJ OHJ arvoksi 1 (PAALLA), jolloin
taajuusmuuttaja voi automaattisesti laskea kytkentataajuutta, jos/kun
taajuusmuuttajan sisainen lampétila ylittda 80 °C (12 kHz:n kytkentataajuus) tai
90 °C (8 kHz:n kytkentataajuus). Lisatietoja on parametrin 2607 kuvauksessa.
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Verkkoliitannat

VAROITUS! Taajuusmuuttajaa ei saa kayttaa nimellisjannitealueen ulkopuolella.
Ylijannite saattaa vaurioittaa taajuusmuuttajaa pysyvasti.

Verkkoliitannan tiedot

Verkkoliitannén (syotto) tiedot
208/220/230/240 V AC 3-vaiheinen (tai 1-vaiheinen) -15 %...+10 %
ACS550-x1-xxxx-2:lle.

Jannite (U,) 380/400/415/440/460/480 V AC 3-vaiheinen -15 %...+10 % ACS550-x1-
xxxx-4:lle.

500/525/575/600 V AC 3-vaiheinen -15 %...+10 % ACS550-U1-xxxx-6:lle.

Syo6tdon maksimioikosulkuvirta on 100 kA sekunnissa edellyttaen, etta
taajuusmuuttajan syéttdkaapeli on suojattu asianmukaisilla sulakkeilla.

Oikosulkuvirta

(IEC 629) Yhdysvallat: 100 000 AIC.

Taajuus 48...63 Hz
Epasymmetria Maks. £ 3 % nimellisesta vaiheiden valisestéa jannitteesta
Perustaajuuden 0,98 (nimelliskuormalla)

tehokerroin (cos phiy)

Kaapelin lampdétila 90 °C, minimiarvo

Erotin

Asenna kasikayttdinen erotuslaite vaihtovirtaldhteen ja taajuusmuuttajan valiin.
Erotuslaitteen tyypin on oltava sellainen, ettd se voidaan lukita auki-asentoon
asennus- ja huoltotéiden ajaksi.

» Eurooppa: Jotta Euroopan unionin direktiivien vaatimukset tayttyvat (standardi
SFS-EN 60204-1, Safety of Machinery, Koneturvallisuus), erottimen on oltava
tyypiltdan jokin seuraavista:

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

— erotin, jonka apukoskettimet toimivat ennen paapiirin koskettimia (SFS-
EN 60947-3)
— erotukseen sopiva standardin SFS-EN 60947-2 mukainen katkaisija.
* Muut alueet: Erottimen taytyy vastata voimassa olevia turvamaarayksia.

Sulakkeet

Haaroituskytkennan suojauksesta huolehtii loppukayttaja. Mitoituksen on
noudatettava kansallisia ja paikallisia maarayksia. Seuraavissa taulukoissa on
taajuusmuuttajan sy6tdn oikosulkusuojaukseen tarkoitettujen sulakkeiden
suositukset.

Taulukossa olevat sulakkeiden nimellisvirrat ovat mainitun sulaketyypin
maksimiarvoja. Jos kaytetdan pienempia sulakkeiden nimellisarvoja, tarkista, etta
sulakkeen virta-arvo (rms) on suurempi kuin tulovirta.

Varmista, ettd sulakkeiden toiminta-aika on alle 0,5 sekuntia. Toiminta-aika
riippuu sulakkeen tyypista, syottdverkon impedanssista seka syottdkaapelin

Tekniset tiedot




ACS550-01/U1-kéyttéopas

277

poikkipinta-alasta, materiaalista ja pituudesta. Jos gG- tai T-sulakkeiden toiminta-
aika on yli 0,5 sekuntia, erittain nopeat (aR) sulakkeet laskevat toiminta-ajan yleensa
hyvaksytylle tasolle.

Sulakkeet, 208...240 V.n taajuusmuuttajat

ACS550-x1- Tulovirta Verkkosulakkeet
katso alla A IEC 60269 gG (A) | UL-luokka T (A) | Bussmann-tyyppi

-04A6-2 4,6 10 10 JJS-10
-06A6-2 6,6

-07A5-2 7,5

-012A-2 11,8 16 15 JJS-15
-017A-2 16,7 25 25 JJS-25
-024A-2 24,2 30 JJS-30
-031A-2 30,8 40 40 JJS-40
-046A-2 46,2 63 60 JJS-60
-059A-2 59,4 80 JJS-80
-075A-2 74,8 80 100 JJS-100
-088A-2 88,0 100 110 JJS-110
-114A-2 114 125 150 JJS-150
-143A-2 143 200 200 JJS-200
-178A-2 178 250 250 JJS-250
-221A-2 221 315 300 JJS-300
-248A-2 248 350 JJS-350

Sulakkeet, 380...480 V.n taajuusmuuttajat

00467918.xls C

ACS550-x1- Tulovirta Verkkosulakkeet
katso alla A IEC 60269 gG (A) | UL-luokka T (A) | Bussmann-tyyppi

-03A3-4 3,3 10 10 JJS-10
-04A1-4 4,1
-05A4-4 5,4
-06A9-4 6,9
-08A8-4 8,8 15 JJS-15
-012A-4 11,9 16
-015A-4 15,4 20 JJS-20
-023A-4 23 25 30 JJS-30
-031A-4 31 35 40 JJS-40
-038A-4 38 50 50 JJS-50
-045A-4 45 60 JJS-60
-059A-4 59 63 80 JJS-80
-072A-4 72 80 90 JJS-90
-078A-4 77 100 JJS-100
-087A-4 87 125 125 JJS-125
-097A-4 97
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Sulakkeet, 500...600 V:n taajuusmuuttajat

ACS550-x1- Tulovirta Verkkosulakkeet
katso alla A IEC 60269 gG (A) | UL-luokka T (A) | Bussmann-tyyppi
-125A-4 125 160 175 JJS-175
-157A-4 157 200 200 JJS-200
-180A-4 180 250 250 JJS-250
-195A-4 205
-246A-4 246 315 350 JJS-350
-290A-4 290
00467918.xls C

ACS550-U1- Tulovirta Verkkosulakkeet
katso alla A IEC 60269 gG (A) | UL-luokka T (A) | Bussmann-tyyppi

-02A7-6 2.7 10 10 JJS-10
-03A9-6 3.9
-06A1-6 6.1
-09A0-6 9.0 16 15 JJS-15
-011A-6 11
-017A-6 17 25 25 JJS-25
-022A-6 22
-027A-6 27 35 40 JJS-40
-032A-6 32
-041A-6 41 50 50 JJS-50
-052A-6 52 60 60 JJS-60
-062A-6 62 80 80 JJS-80
-077A-6 77 100 JJS-100
-099A-6 99 125 150 JJS-150
-125A-6 125 160 175 JJS-175
-144A-6 144 200 200 JJS-200

Hatapysayttimet

00467918.xIs C

Asennuksessa on oltava hatapysayttimet ja muut tarvittavat turvallisuuslaitteet.
Taajuusmuuttajan ohjauspaneelissa oleva STOP-painike:

» El tee moottorin hatapysaytysta.

» El erota taajuusmuuttajaa vaarallisesta potentiaalista.

Syottokaapelit/kaapelointi

Syéttdékaapeli voi olla

* nelijohdinkaapeli (kolme vaihetta ja suojamaa). Suojaus ei ole valttamaton.

* nelja eristettya johdinta kytkentakotelossa.
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Kaapelit mitoitetaan paikallisten turvamaaraysten mukaan sopivaa syottojannitetta ja
taajuusmuuttajan kuormitusvirtaa kayttden. Kaapelin on joka tapauksessa oltava
pienempi kuin liittimen koon maarittdma maksimiarvo (katso kohta Taajuusmuuttajan
teholiittimet sivulla 287).

Alla olevassa taulukossa on annettu kupari- ja alumiinikaapeleiden tyypit eri
kuormitusvirroilla. Nama suositukset patevat vain taulukon ylaosassa luetelluissa
olosuhteissa.

IEC NEC
Perustuu: Perustuu:
+ SFS-EN 60204-1 ja IEC 60364-5-2/2001 + NEC-taulukko 310-16 kuparijohtimille
+ PVC-eristys * 90 °C johtimen eristys
+ 30 °C kayttdympariston lampdtila » 40 °C kayttdympariston lampaétila
» 70 °C pinnan lampédtila * enintdan kolme virrallista johdinta
+ kaapelit, joissa on konsentrinen kuparisuoja kanavassa, kaapelissa tai maassa

(suoraan haudattuna)

» kuparikaapelit, joissa on
konsentrinen kuparisuoja

+ enintdan yhdeksan kaapelia kaapelihyllylla rinnakkain.

Maks. kuor-| Kuparikaapeli Maks. kuor-| Alumiini- | Maks. kuormi-| Kuparijohtimen koko
mitusvirta mitusvirta kaapeli tusvirta
A mm? A mm? A AWG/kcmil
14 3x1.5 Alumiinikaapelia ei voida (22,8 14
2 325 R1.R5 sen pienomman |27 12
27 3x4 kapasiteetin takia. 36,4 10
34 3%6 50,1 8
47 3x10 68,3 6
62 3x16 86,5 4
79 3x25 100 3
98 3x35 91 3x50 118 2
119 3x50 117 3x70 137 1
153 3x70 143 3x95 155 1/0
186 3x95 165 3x120 178 2/0
215 3x%120 191 3x150 205 3/0
249 3x150 218 3%185 237 4/0
284 3x185 257 3x240 264 250 MCM tai 2 x 1
330 3x240 274 3% (3x50) |291 300 MCM tai 2 x 1/0
285 2x (3x95) |319 350 MCM tai 2 x 2/0

Maadoitusliitannat

Taajuusmuuttaja ja moottori on maadoitettava asennuspaikalla, jotta varmistetaan
henkildkunnan turvallisuus ja laitteen oikea toiminta seka vahennetaan
sahkdmagneettista sateilya.

+ Johtimet on mitoitettava turvallisuusmaaraysten mukaan.

» Tehokaapelin suojavaipat on kytkettava taajuusmuuttajan PE-liittimeen
turvallisuusmaaraysten noudattamiseksi.
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» Tehokaapelin suojavaippoja voidaan kayttaa laitteen maadoitusjohtimina vain,
kun johtimet on mitoitettu turvallisuusmaaraysten mukaan.

» Usean taajuusmuuttajan asennuksissa liittimia ei saa kytkea sarjaan.

Ep&symmetrisesti maadoitetut TN-verkot

VAROITUS! EMC-suotimen EM1-, EM3-, F1- tai F2-ruuveja ei saa asentaa tai
irrottaa, kun taajuusmuuttajan tuloliittimet ovat jannitteisia.

Epasymmetrisesti maadoitetut TN-verkot on maaritetty seuraavassa taulukossa.
Naissa verkoissa sisdinen maadoitusliitanta on kytkettava irti EMC-suotimen
kondensaattorien kautta (myds silloin kun verkon maadoitustapa ei ole tiedossa),
katso kohta Sisédisen EMC-suotimen irtikytkent& sivulla 217.

Epasymmetrisesti maadoitetut TN-verkot — EMC-suodin taytyy kytkea irti

Maadoitettu L1 Maadoitettu L1
kolmion kolmion alasivun
kulmassa keskella

a L2 1 L2

= L3 L3
Yksi vaihe, L1 Kolmivaiheinen L1
maadoitettu "Variac”, jossa ei . L1
paatepisteessa ole kiinteasti

maadoitettua

nollaa L2 }
N e 4
L3—
}-—Ls

EMC-suotimen kondensaattorit saavat aikaan sisaisen
maadoitusliitdnnan, joka vahentaa sahkémagneettista
sateilyd. EMC-suodin voidaan kytkeda, kun vaaditaan
sahkdmagneettista yhteensopivuutta (EMC) ja verkko on
symmetrisesti maadoitettu. Viereisessa kaaviossa nakyy
symmetrisesti maadoitettu TN-verkko (TN-S-verkko).

IT-verkot

VAROITUS! EMC-suotimen EM1-, EM3-, F1- tai F2-ruuveja ei saa asentaa tai
irrottaa, kun taajuusmuuttajan tuloliittimet ovat jannitteisia.

IT-verkot [maadoittamaton tai suurohmisesti (yli 30 ohmia) maadoitettu verkko]:

» lrrota sisdisten EMC-suotimien maadoitusliitanta, katso kohta Sisdisen EMC-
suotimen irtikytkenta sivulla 21.

» Varmista EMC-vaatimusten mukaisesti, ettei viereisiin pienjanniteverkkoihin levia
kohtuuttomasti hairiéta. Joissakin tapauksissa muuntajien ja kaapeleiden
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luontainen suojaus on riittdva. Jos asiasta ei olla varmoja, voidaan kayttaa
verkkomuuntajaa, jossa on staattinen suojaus ension ja toision valilla.

+ ALA asenna ulkoista RFI/EMC-suodinta. EMC-suodinta kaytettidessad maadoitus
tapahtuu suodinkondensaattoreiden kautta, mika voi aiheuttaa vaaratilanteen ja
vahingoittaa taajuusmuuttajaa.

Taajuusmuuttajan teholiittimet

Seuraavassa taulukossa on taajuusmuuttajan teholiittimien tiedot.

U1, V1, w1
U2, v2, w2 Maadoitus-PE
Runko- BRK+, UDC+ liittimet
koko
Pienin Suurin Kiristysmo- Suurin Kiristysmo-
johdinkoko johdinkoko mentti johdinkoko mentti
mm2 |AWG |mm? |AWG Nm Ib-ft |[mm2 |[AWG | Nm |Ib-ft

R1 0,75 |18 10 1,4 1 10 1,4 1
R2' 0,75 |18 10 1,4 1 10 1,4 1
R3' 2,5 14 25 2,5 1,8 16 1,8 1,3
R4’ 6 10 50 1/0 5,6 4 25 3 2 1,5
R5' 6 10 70 2/0 15 11 70 2/0 15 11
R62 953 3/0° | 240 350 MCM | 40 30 95 3/0 8 6

00467918.xIs C

1 Alumiinikaapelia ei voida kayttaa runkokoossa R1...R5 sen pienemman kapasiteetin takia.
2 Alumiinikaapelia ei voida kayttda runkokoossa ACS550-01-290A-4 liitinkoon vuoksi.

3 Lisatietoja on kohdassa Teholiittimet — Runkokoko R6 sivulla 282.
Huomaa: Katso suositellut kaapelikoot eri kuormavirroille kohdasta Syéttékaapelit/kaapelointi sivulla

278.
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Teholiittimet — Runkokoko R6

N

VAROITUS! Jos runkokoon R6 teholiittimissa kaytetaan ruuvattavia kaapelikenkia,
johtimen on oltava vahintaan 95 mm?2 (3/0 AWG). Pienemmat johtimet 16ystyvat ja
saattavat vahingoittaa taajuusmuuttajaa. Niissa on kaytettava puristettavia
kaapelikenkia kuten alla on kuvattu.

Puristettavat kaapelikengét

2. lrrota tarvittaessa ruuvattavat kaapelikengat.

. Valitse sopivat kaapelikengat alla olevasta

Jos runkokoossa R6 kaytetaan ruuvattavia b )| EY) ML=
kaapelikenkia mutta kaapelin koko on alle 95 mm2 2 ' - '-"l |

(3/0 AWG) tai ruuvattavia kaapelikenkia ei kayteta 3

ollenkaan, on kaytettava puristettavia 4 ;

kaapelikenkia seuraavien ohjeiden mukaan.

taulukosta.

Kiinnita kengat kaapelien taajuusmuuttajan
puoleisiin paihin.

4. Eristd kaapelikenkien paat eristysteipilla tai kutistemuovilla.

5. Kiinnitd kaapelikengat taajuusmuuttajaan.

Johtimen koko K i Purist Purist
- e . aapeli- uristus- uristus-
mm2 | kemill | Valmistaja kenki | tyokalu | liitosten mara
AWG

16 . Burndy YAV6C-L2 MY29-3 1
llsco CCL-6-38 ILC-10 2

25 . Burndy YA4C-L4BOX | MY29-3 1
lisco CCL-4-38 MT-25 1
Burndy YA2C-L4BOX | MY29-3 2

35 2 llsco CRC-2 IDT-12 1
lisco CCL-2-38 MT-25 1
Burndy YA1C-L4BOX | MY29-3 2
llsco CRA-1-38 IDT-12 1

50 1
lisco CCL-1-38 MT-25 1
Thomas & Betts | 54148 TBM-8 3
Burndy YA25-L4BOX | MY29-3 2
lisco CRB-0 IDT-12 1

55 1/0
llsco CCL-1/0-38 MT-25 1
Thomas & Betts | 54109 TBM-8 3
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Johtimen koko
- Valmistaia Kaapeli- Puristus- Puristus-
mm2 | kemill ) kenki tyokalu | liitosten maara
AWG

Burndy YAL26T38 MY29-3 |2
llsco CRA-2/0 IDT-12 1

70 2/0
llsco CCL-2/0-38 MT-25 1
Thomas & Betts | 54110 TBM-8 3
Burndy YAL27T38 MY29-3 |2
llsco CRA-3/0 IDT-12 1

95 3/0
lIsco CCL-3/0-38 MT-25 1
Thomas & Betts | 54111 TBM-8 3
Burndy YA28R4 MY29-3 |2
lIsco CRA-4/0 IDT-12 1

95 3/0
llsco CCL-4/0-38 MT-25 2
Thomas & Betts | 54112 TBM-8 4
Ruuvattavat kaapelikengét 2

Jos mukana on toimitettu ruuvattavat
kaapelikengat ja kaapelin koko on vahintaan
95 mm? (3/0 AWG), kiinnita kaapelit
seuraavasti.

1. Kiinnita ruuvattavat kaapelikengat kaapelien X000

taajuusmuuttajan puoleisiin paihin.

2. Kiinnita kaapelikengat taajuusmuuttajaan.
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W2. Lahtoon kytketty verkkojannite voi vahingoittaa taajuusmuuttajaa pysyvasti. Jos

c VAROITUS! Al koskaan liitd verkkovirtaa taajuusmuuttajan [ahtoliittimiin: U2, V2 tai

ohitusta tarvitaan usein, on kaytettdva mekaanisesti lukittuja kytkimia tai

kontaktoreita.

VAROITUS! Al3 kytke moottoria, jonka nimellisjannite on alle puolet
taajuusmuuttajan nimellistulojannitteesta.

VN
N

VAROITUS! Kytke taajuusmuuttaja irti ennen moottorin tai moottorikaapelien
ylijannite- tai eristysresistanssimittauksia (esim. suurjannitekoestusta tai
eristysvastusmittausta). Ala tee naita mittauksia taajuusmuuttajalle.

Moottoriliitdannan tiedot

Moottoriliitidnnan tiedot

Jannite (U,)

0...U4, kolmivaiheinen, symmetrinen, Uyax

kentédnheikennyspisteessa

Taajuus

0...500 Hz

Taajuuden erottelukyky

0.01 Hz

Virta

Lisatietoja on kohdassa Nimellisarvot sivulla 271.

Kenténheikennyspiste

10...500 Hz

Kytkentataajuus

Valittavissa. Vaihtoehdot alla olevassa taulukossa.

1,2,4 ja8 kHz

12 kHz

208...240 V [Kaikki tyypit

Runkokoot R1...R4
skalaarisaatotilassa

380...480 V |Kaikki tyypit

Runkokoot R1...R4 (paitsi
ACS550-01-097A-4)
skalaarisaatotilassa

500...600 V |Kaikki tyypit

Runkokoot R2...R4
skalaarisaatotilassa

Kaapelin lampétila

90 °C minimiarvo.

Moottorikaapelin
enimmaispituus

Lisatietoja on kohdassa Moottorikaapelin pituus sivulla 284.

Moottorikaapelin pituus

Seuraavissa kappaleissa on ilmoitettu moottorikaapelien enimmaipituudet 400 V:n ja
600 V:n taajuusmuuttajille.

Monimoottorisissa jarjestelmissa kaikkien moottorikaapelien yhteenlaskettu pituus ei

saa ylittda taulukossa annettua moottorikaapelien pituutta.

Tekniset tiedot




ACS550-01/U1-kéyttéopas 285

Moottorikaapelin pituus, 400 V:n taajuusmuuttajat

Alla olevassa taulukossa on moottorikaapelin maksimpituudet 400 V:n
taajuusmuuttajille eri kytkentataajuuksilla. Taulukon kaytostad annetaan esimerkkeja

jaliempana.
Kaapelin maksimipituudet, 400 V:n taajuusmuuttajat
EMC-rajat Toimintarajat
2.(I;§¥;t6yr_npgri1st6 1. kéyttéyr_npéiri1st6 o duldt-
goria C3") (kategoria C2") Perusyksikko Shotl.
1 kHz 4 kHz 8 kHz 1 kHz 4 kHz 8 kHz | 1/4kHz | 8/12 kHz | milla
Runko jal- jal- jal- jal- jal- jal- jal- jal- jal-

koko | m (kaa| m |[kaa| m (kaa| m (kaa| m (kaa| m (kaa| m |(kaa| m |kaa| m |kaa
R1 | 300|980 300|980 |300|980|300|980|300|980|300|980|100|330| 100 | 330 | 150|490
R2 300|980 |300{980|300|980|300|980|100|330| 30 | 98 | 200|660 | 100 | 330 | 250|820
R3 | 300|980 |300|980|300|980|300|980| 75 |245| 75 |245]|200|660| 100 | 330 | 250|820
R4 | 300|980 |300|980|300|980|300|980| 75 |245| 75 |245]|200|660| 100 | 330 | 300|980

R5 |100(330(100|330(100 |330|100|330|100 |330 (100 |330|300|980 |1502|490%| 300 | 980

R6 |100(/330(100(330| 3 | 3 [100|330(|100(330| 3 | 3 |300(980 1502|4902 300|980

T Katso uudet ehdot kohdasta IEC/SFS-EN 61800-3 (2004) — mééritelmat sivulla 308.
2 42 kHzn kytkentataajuus ei saatavissa.

3 Eitestattu.

Sinisuotimet lisdavat kaapelin pituutta.

Toimintarajat-kohdan Perusrajat-sarakkeessa on maaritetty kaapelipituudet, joilla
perustaajuusmuuttajayksikko toimii ongelmitta ja taajuusmuuttajan teknisten tietojen
mukaan ilman lisalaitteiden asentamista. Sarakkeessa Du/dt-suotimilla on maaritetty
kaapelipituudet, jotka ovat voimassa, kun kaytdssa on ulkoinen du/dt-suodin.

Kohtaan EMC-rajat on merkitty pituudet, joilla yksikdiden EMC-paastot on testattu.
Tehdas takaa, ettd nama kaapelipituudet ovat EMC-standardin perusvaatimusten
mukaiset.

Jos jarjestelmaan asennetaan ulkoiset sinisuotimet, kaapelit voivat olla pidempia.
Sinisuotimia kaytettaessa rajoittavia tekijéitd on kaapelin jannitehavid, joka on
otettava huomioon suunnittelussa, sekd EMC-rajat (soveltuvilta osin).

Oletusarvoinen kytkentataajuus on 4 kHz.

VAROITUS! Jos kaytossa on taulukon maarityksia pidempi kaapeli, taajuusmuuttaja
saattaa vaurioitua pysyvasti.

Esimerkkeja taulukon kaytosta:

Vaatimukset Tarkistukset ja johtopaatokset
R1 runkokoko, Tarkista toimintarajat: R1 ja 8 kHz -> 150 m kaapelille tarvitaan du/dt-
8 kHz kytk.taaj., suodin.
g i Tarkista EMC-rajat -> EMC-vaatimukset (luokka C2) tayttyvat
150 metrin kaapelilla.
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Vaatimukset

Tarkistukset ja johtopaatokset

R3 runkokoko,
4 kHz kytk.taaj.,
kategoria C3,
300 m kaapeli

Tarkista toimintarajat: R3 ja 4 kHz -> 300 m kaapelia ei voida kayttaa
edes du/dt-suotimen kanssa. Sinisuodinta on kaytettava ja kaapelin
jannitehavio on otettava huomioon asennuksessa.

Tarkista EMC-rajat -> EMC-vaatimukset (luokka C3) tayttyvat
300 metrin kaapelilla.

R5 runkokoko,
8 kHz kytk.taaj.,
kategoria C3,
150 m kaapeli

Tarkista toimintarajat: RS ja 8 kHz -> 150 m kaapelille riittaa
perusyksikko.

Tarkista EMC-rajat -> EMC-vaatimuksia (kategoria C3) ei voida
tayttaa 300 m:n kaapelilla. Asennuksen maarittaminen ei ole
mahdollista. Tilanteen ratkaisuksi suositellaan EMC-suunnitelmaa.

R6 runkokoko,
4 kHz kytk.taaj.,
EMC-rajat eivat
sovellu,

150 m kaapeli

Tarkista toimintarajat: R6 ja 4 kHz -> 150 m kaapelille riittda
perusyksikko.

EMC-rajoja ei tarvitse tarkistaa, silla EMC-vaatimuksia ei ole.

Moottorikaapelin pituus, 600 V:n taajuusmuuttajat

N

Alla olevassa taulukossa on moottorikaapelin maksimipituudet 600 V:n
taajuusmuuttajille eri kytkentataajuuksilla. 600 V:n taajuusmuuttajat eivat ole CE-
hyvaksyttyja, joten EMC-rajoille ei ole annettu kaapelipituuksia.

Kaapelin maksimipituudet 600 V:n

taajuusmuuttajat
Toimintarajat
1/4 kHz 8/12 kHz
Runko-
koko m jalkaa m jalkaa
R2 100 330 100 330
R3...R4 200 660 100 330
R6 300 980 1502 490?

2 12 kHz:n kytkentataajuus ei saatavissa.

VAROITUS! Jos kaytetaan pidempaa moottorikaapelia kuin taulukossa on annettu,
taajuusmuuttaja saattaa vaurioitua pysyvasti.

Moottorin lampoévalvonta

Moottori on suojattava termiselta ylikuormitukselta maaraysten mukaan ja moottorin
virta on katkaistava heti, kun ylikuormitus havaitaan. Taajuusmuuttajassa on
moottorin [ampdvalvontatoiminto, joka suojaa moottoria ja katkaisee virran
tarvittaessa. Taajuusmuuttajan parametriarvon mukaan (katso parametri 3501
ANTURIN TYYPPI) toiminto valvoo joko laskettua (moottorin Iampdmalliin perustuvaa)
lampdtila-arvoa, katso parametrit 3005 MOT THERM PROT ... 3009 BREAK POINT FREQ)
tai moottorin Iampdtila-anturien ilmoittamaa todellista lampétilaa. (katso Ryhmé 35:
MOOTTORIN LAMPOTILA). Kayttaja voi saataa lampomallia syottamalla lisatietoja
moottorista ja kuormasta.
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Yleisimmat lampdtila-anturit ovat:

moottorikoot IEC180...225: lampdkytkin (esim. Klixon)
moottorikoot IEC200...250 ja niitd suuremmat: PTC tai PT100.

Maasulkusuoja

ACS550:n sisdinen vikalogiikka havaitsee taajuusmuuttajan, moottorin tai
moottorikaapelin maasulkuvian. Vikalogiikka:

El ole kayttajaturvallisuuteen tai paloturvallisuuteen liittyva ominaisuus.
voidaan valita pois paalta parametrilla 3017 MAASULKU VIKA.
Huomaa: Maasulkuvalvonnan poistaminen kaytosta voi mitatéida takuun.

voi laueta vuovirran (sy6tté maahan) johdosta pitkissa moottorikaapeleissa,
joiden kapasitanssi on suuri.

Maadoitus ja kaapeleiden reititys

Moottorikaapelin suojavaippa

Moottorikaapelit taytyy olla suojattu kytkentakotelon, panssarikaapelin tai suojatun
kaapelin avulla.

Kytkentakotelo — Kaytto:

Kytke siltaliitos, jossa maajohdin on kytketty kytkentakoteloon liitoksen
molemmilla puolilla.

Yhdista kytkentakotelo myds taajuusmuuttajan koteloon.

Kayta erillista kytkentakoteloa moottorikaapeleille (my6s erilliset verkkokaapeli
ja ohjauskaapelit).

Kayta erillista kytkentakoteloa jokaiselle taajuusmuuttajalle.

Panssarikaapeli — Kaytto:

— Kayta kuusijohtimista (kolme vaihetta ja kolme maata) MC-tyypin kapelia,
jossa on umpinainen aalloitettu alumiinisuoja ja symmetriset maadoitukset.

— Panssaroitu moottorikaapeli voi olla samalla kaapelihyllylla verkkokaapelien
kanssa, mutta ei ohjauskaapelien kanssa.

Suojattu kaapeli — lisatietoja suojatuista kaapeleista on kohdassa
Moottorikaapelin CE- ja C-Tick-yhteensopivuuden vaatimukset sivulla 288.

Maadoitus

Lisatietoja on kohdassa Maadoitusliitédnnét sivulla 279.

Lisatietoja CE-yhteensopivista asennuksista seka asennuksista, joissa
sahkdmagneettinen sateily on minimoitava, on kohdassa Moottorikaapelin
suojavaipan suodatusteho sivulla 289.

Taajuusmuuttajan moottoriliittimet

Taajuusmuuttajan moottori- ja teholiittimien tekniset tiedot ovat samat. Lisatietoja on
kohdassa Taajuusmuuttajan teholiittimet sivulla 2817.
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Moottorikaapelin CE- ja C-Tick-yhteensopivuuden vaatimukset

Tassa kohdassa kuvatut vaatimukset koskevat CE- tai C-Tick-yhteensopivuutta.

Vahimmaéisvaatimus (CE ja C-Tick)

Moottorikaapelina kaytetaan konsentrisella PE-johtimella varustettua symmetrista
kolmijohdinkaapelia tai konsentrisella suojavaipalla varustettua nelijohdinkaapelia.
Symmetrisen PE-johtimen kayttd on kuitenkin aina suositeltavaa. Alla olevassa
kuvassa on moottorikaapelin suojavaipan (esimerkiksi MCMK, NK Cables)
vahimmaisvaatimus.

Eristyskuori Kuparilankasuoja Sisaeristys

( ) Vaihejohdin

Johdinsuositus

Alla olevassa kuvassa on verrattu moottorikaapeleiden johdinten ominaisuuksia.

Suositus (CE ja C-Tick) Sallittu (CE ja C-Tick)
Suojattu, symmetrinen kaapeli: kolmivaiheiset Erillinen PE-johdin tarvitaan, jos kaapelin
johtimet ja samankeskinen tai muutoin suojavaipan johtokyky on < 50 %
rakenteeltaan symmetrinen PE-johdin ja vaihejohtimen johtokyvysta.

suojavaippa
Suojavaippa

PE-johdin Suoja-
a ‘/vaippa
suojavaippa PE
[ J
Suojavaippa
Ei moottorikaapelointiin (CE ja C-Tick)
Nelijohdinjarjestelma: kolmivaiheiset johtimet ja

suojaava johdin, ilman suojavaippaa.

Sallittu moottorikaapelointiin, jos
PE vaihejohtimen poikkipinta on enintain
5 o 10 mmZ.

Tekniset tiedot



ACS550-01/U1-kéyttéopas 289

Moottorikaapelin suojavaipan suodatusteho

Yleisohje kaapelin suojavaipan suodatustehosta: mita parempi ja tiiviimpi
suojavaippa, sitd vahemman sateilevaa hairiota. Alla on esimerkki tehokkaasti
hairidita vaimentavasta suojavaipasta (esimerkiksi Olflex-Servo-FD 780 CP,
Lappkabel tai MCCMK, NK Cables).

Eristyskuori Sisaeristys L2

Punottu metallinen suojavaippa L3

SFS-EN 61800-3 yhteensopivat moottorikaapelit

Tehokkain EMC-suodatus saavutetaan seuraavasti:

Moottorikaapeleilla on oltava kohdassa Moottorikaapelin suojavaipan
suodatusteho sivulla 289 kuvattu tehokkaasti hairi6ita vaimentava suojavaippa.

Moottorikaapelin suojavaipan langat on kierrettava yhteen johtimeksi (johtimen
pituus saa olla enintaan viisi kertaa sen paksuus), ja johdin on kytkettava
littimeen, joka on merkitty L (taajuusmuuttajan oikeassa alakulmassa).

Moottorin paassa moottorikaapelin suojavaippa on maadoitettava 360 astetta
EMC-lapivientiholkkeja kayttaen, tai suojavaipan langat on kierrettdva yhteen
johtimeksi (johtimen pituus saa olla enintdan viisi kertaa sen paksuus), ja johdin
on kytkettava moottorin PE-liittimeen.

Katso kohta Moottorikaapelin pituus, 400 V:n taajuusmuuttajat, sarakkeet EMC-
rajat sivulla 285. Tarkista moottorikaapelin maksimipituus seka 400 V:n
taajuusmuuttajien suodintarve, jotta standardin IEC/SFS-EN 61800-3
vaatimukset tayttyvat.

/ll\ VAROITUS! RFI/EMC-suotimia ei saa kayttaa IT-verkoissa.
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Saatavuus

ACS550-taajuusmuuttajien vastusjarrutuksen komponenttien saatavuus runkokoon
mukaan:

R1 ja R2 — vakiona sisaanrakennettu jarrukatkoja. Lisda asianmukainen vastus,
kuten seuraavassa on opastettu. Vastuksia saa ABB Oy:lta.

R3...R6 — ei sisalla sisaista jarrukatkojaa. Kytke katkoja ja vastus tai jarruyksikko
taajuusmuuttajan tasajanniteliittimiin. Tarvittavia osia saa ABB:n paikalliselta
edustajalta.

Jarruvastuksen valitseminen (runkokoot R1 ja R2)

Jarruvastuksen on taytettava nama vaatimukset:

Vastuksen on aina oltava suurempi kuin minimiarvo Ry, joka on maaritetty
taajuusmuuttajatyypille seuraavissa taulukoissa. Tata arvoa pienempaa vastusta
ei saa kayttaa.

Vastuksen on oltava riittdvan pieni, jotta se saa aikaan tarvittavan
jarrutusmomentin.

Vastus ei saa ylittda arvoa Ry ax, jotta maksimijarrutusmomentti (suurempi
seuraavista: 150 % raskaasta kaytdsta tai 110 % normaalista kaytésta) voidaan
saavuttaa. Jos maksimijarrutusmomenttia ei tarvita, vastusarvot voivat ylittaa
arvon Ryax-

Jarrruvastuksen tehon keston on oltava riittava, jotta jarrutusteho siirtyy
vastukseen. Tahan vaatimukseen liittyvat seuraavat tekijat:

jarruvastuksen/-vastuksien suurin jatkuva tehon kesto
arvo, jossa jarruvastuksen lampétila muuttuu (vastuksen lampdaikavakio)

maksimijarrutusaika paalla (ON) — Jos jarrutusteho on suurempi kuin
jarruvastuksen nimellisteho, ON-jakso on rajoitettu tai vastus ylikuumenee
ennen kuin OFF-jakso alkaa.

minimijarrutusaika pois paalta (OFF) — Jos jarrutusteho on suurempi kuin
jarruvastuksen nimellisteho, OFF-jakson on oltava riittdvan pitka, jotta vastus
ehtii jaahtya ON-jaksojen valilla.

A
Jarrutus ON

Aika
Jarrutus OF"I | | >
ONaka |,  OFFaka |
| . o ON-aika
L Jakson aika >| Kuormitusjaksg=—"""=

| |
hetkellinen jarrutustehovaatimus
jarrutustyyppi (hidastus nollaan tai aktiivinen kuorma) — Nollaan hidastuksen
aikana tuotettu teho vahenee tasaisesti ja on keskimaarin puolet

huipputehosta. Aktiivinen kuorma tarkoittaa, etta jarrutusvoimaa vastaa
ulkoinen voima (esimerkiksi painovoima) ja jarrutusteho on vakio. Aktiivisen
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jarrutuksen tuottama kokonaislamp6 on kaksi kertaa suurempi kuin nollaan
hidastuksen tuottama Iamp6 (sama huippumomentti ja paallaoloaika ON).

Keskim. jarrutusteho —
nollaan hidastuksen

aikana

Lampatila

Teho

Keskim. jarrutusteho —
Aktiivinen kuorma- —

2X

Hidastuskayra

Aktiivisen kuorman

kayra

.

Aika

v

|

|

|

|

|

o
|

|
?

3
v

Edelld mainitun viimeisen vaatimuksen monia muuttujia on helpointa kasitella
seuraavien taulukoiden avulla.

* Maaritad ensin maksimijarrutusaika ON (ONy,ax), minimijarrutusaika OFF
(OFFyN) ja kuorman tyyppi (hidastus tai aktiivinen kuorma).

» Laske kuormitusjakso:

Kuormitusjakso

ONpax

(ONmax + OFFyin)

-100%

* Hae tietoja parhaiten vastaava sarake vastaavasta taulukosta:

— ONpax < sarake ja

— Kuormitusjakso < sarake
* Hae taajuusmuuttajaasi vastaava rivi.

« Nollaan hidastuksen minimitehoarvo on valitulla rivilla tai valitussa sarakkeessa

oleva arvo.

« Aktiivisessa kuormassa kerro valitulla rivilla tai valitussa sarakkeessa oleva arvo
kahdella tai kayta Jatkuva ON -saraketta.

208...240 V:n taajuusmuuttajat

Resistanssi Jarruvastuksen' jatkuvan tehon minimiarvo
Nollaan hidastus -arvo p
; t
ATyyppl P Pr1o Pr30 Preo Jatkuva ON
CS550- <3sON [<10sON |[<30sON [<60sON |>g0sON
01/U1- | Ryax | Rmin | > 27 s OFF | >50s OFF | > 180 s OFF | > 180 s OFF
katso alla <10 % <17 % <14 % <25% > 25 % kuorma
kuorma kuorma kuorma kuorma
ohm | ohm w w w w w
Kolmivaiheinen syéttdjannite, 208...240 V
-04A6-2 234 |80 45 80 120 200 1100
-06A6-2 160 |80 65 120 175 280 1500
-07A5-2 117 44 85 160 235 390 2200
-012A-2 80 44 125 235 345 570 3000
-017A-2 48 44 210 390 575 950 4000
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Resistanssi Jarruvastuksen’ jatkuvan tehon minimiarvo
Nollaan hidastus -arvo p
Tyyppi P Pr10 Pr30 Preo Jatkuvr;m(;t,\l
ACS550- <3sON [<10sON [<30sON [<60sON |>g0sON
01/U1- Rumax | RmiN | > 27 s OFF | >50s OFF | >180s OFF | > 180 s OFF
katso alla <10 % <17 % <14 % <25% > 25 % kuorma
kuorma kuorma kuorma kuorma
ohm | ohm w w w w w
-024A-2 32 30 315 590 860 1425 5500
-031A-2 23 22 430 800 1175 1940 7500
1" Jarruvastuksen aikavakion on oltava > 85 sekuntia.
380...480 V:n taajuusmuuttajat
Resistanssi Jarruvastuksen! jatkuvan tehon minimiarvo
Nollaan hidastus -arvo p
. rcont
TYYPpi Pr3 Pr1o Pr3o Preo Jatkuva ON
ACS550- <3sON |<10sON |[<30sON [<60sON |>g0sON
01/U1- Rmax | Rmin | > 27 s OFF | >50 s OFF | > 180 s OFF | > 180 s OFF
katso alla <10 % <17 % <14 % <25% > 95 9% kuorma
kuorma kuorma kuorma kuorma
ohm | ohm w w w w w
Kolmivaiheinen syéttdjannite, 380...480 V
-03A3-4 641 120 |65 120 175 285 1100
-04A1-4 470 120 |90 160 235 390 1500
-05A4-4 320 120 | 125 235 345 570 2200
-06A9-4 235 |80 170 320 470 775 3000
-08A8-4 192 |80 210 400 575 950 4000
-012A-4 128 |80 315 590 860 1425 5500
-015A-4 94 63 425 800 1175 1950 7500
-023A-4 64 63 625 1175 1725 2850 11000
1" Jarruvastuksen aikavakion on oltava > 85 sekuntia.
500...600 V:n taajuusmuuttajat
Resistanssi Jarruvastuksen' jatkuvan tehon minimiarvo
Nollaan hidastus -arvo p
TYyPpi Pres Pr1o Pr3o Preo Jatkuvr;oont,\l
ACS550- <3sON [<10sON [<30sON [<60sON |>g0sON
U1- | Rmax | Rmin | > 27 s OFF | >50s OFF | > 180 s OFF | > 180 s OFF
katso alla <10% <17% <14% <25% > 25 % kuorma
kuorma kuorma kuorma kuorma
ohm | ohm w w w w w
Kolmivaiheinen syéttéjannite, 500...600 V
-02A7-6 548 |80 93 175 257 425 1462
-03A9-6 373 |80 137 257 377 624 2144
-06A1-6 224 |80 228 429 629 1040 3573
-09A0-6 149 |80 342 643 943 1560 5359
-011A-6 110 |60 467 877 1286 2127 7308
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Resistanssi Jarruvastuksen’ jatkuvan tehon minimiarvo
Nollaan hidastus -arvo p
; t
ATyyppl Pe3 Prio P30 Prgo Jatkuvr;o(;N
CS550- <3sON |[<10sON |[<30sON [<60sON |>g0sON
u1- Rmax | Rwin | > 27 s OFF | >50 s OFF | > 180 s OFF | > 180 s OFF
katso alla <10% <17% < 14% <25% > 25 % kuorma
kuorma kuorma kuorma kuorma
ohm | ohm w w w w w
-017A-6 75 60 685 1286 1886 3119 10718

1 Jarruvastuksen aikavakion on oltava > 85 sekuntia.

VAROITUS! Jarruvastusta ei saa koskaan kayttaa vastuksella, joka on pienempi

kuin taajuusmuuttajalle maaritetty minimiarvo. Taajuusmuuttaja ja sisdinen katkoja
eivat pysty kasittelemaan pienen vastuksen aiheuttamaa ylivirtaa.

Symbolit

Ryn — Jarruvastuksen pienin sallittu vastus.
Rmax — Suurin sallittu vastus, jos maksimijarrutusmomentti on tarpeellinen.

P, - Kuormitusjaksoon perustuva vastuksen tehoarvo hidastusjarrutuksessa, jossa
"x” tarkoittaa ONpax -aikaa.

Jarruvastusten asennus ja kaapelointi

AN

Kaikki jarruvastukset on asennettava taajuusmuuttajamoduulin ulkopuolelle
paikkaan, jossa niista voi haihtua [amp6a.

VAROITUS! Jarruvastuksen pinta ja jarruvastuksesta tuleva ilma ovat erittain
kuumia. Jarruvastuksen lahella olevien materiaalien on oltava syttymattdémia. Ne on
suojattava jarruvastuksen kosketukselta.

Varmista, etta syottdsulakkeet suojaavat vastuskaapelia kayttamalla
taajuusmuuttajan syoéttdkaapelointiin tarkoitettua kaapelityyppia.

Vastuskaapelin (-kaapeleiden) maksimipituus on 10 metria. Lisatietoja
vastuskaapelin kytkentakohdista on kohdassa Liitédntékaaviot sivulla 19.

Piirin pakollinen suojaus

Seuraava asetus on tarkea turvallisuussyista — se katkaisee taajuusmuuttajan
syoton vikatilanteissa, jotka aiheutuvat katkojan oikosulusta:

* Varusta taajuusmuuttaja paakontaktorilla.

» Kytke kontaktori siten, ettd se avautuu, jos vastuksen lampokytkin avautuu
(ylikuumentunut vastus avaa kontaktorin).
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Alla on yksinkertainen kytkentakaavio.

L1 L2 L3 1
Off £-->-
Sulakkeet [] [] [] 2
11 3] 5 13 3
SN PRI
S N nk--»-
2) 4) 6 : 14 4
a1 1T 1
acssso Lo L]
Ut v1 w1 |
' TQ Lampokytkin (vakiona
| ABB:n vastuksissa)
K1E|:I
Parametriasetus

Dynaaminen jarrutus otetan kayttoon kytkemalla taajuusmuuttajan ylijannitesaato
pois paalta [aseta parametri 2005 = 0 (POIS)].
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Ohjausliitannat

Ohjausliitannan tiedot

Ohjausliitannan tiedot

Analogiatulot ja - Lisatietoja on kohdassa Ohjausliitdntétaulukko sivulla 22.
l1ahdot

Digitaalitulon impedanssi on 1,5 kohm. Digitaalitulojen maksimijannite on

30 V.

» Enimmaiskosketusjannite: 30 V DC, 250 V AC

* Enimmaiskosketusvirta/teho: 6 A, 30 V DC; 1500 VA, 250 V AC

» Suurin mahdollinen jatkuva virta: 2 A rms (cos ¢ = 1), 1 A rms (cos
Releet ©=04)

(digitaalilahdaot) « Vahimmaiskuorma: 500 mW (12 V, 10 mA)

» Kosketusmateriaali: hopea-nikkeli (AgN)

» Eristys releen digitaalilahtdjen valilla, eristyskoejannite: 2,5 kV rms, 1
minuutti

Digitaalitulot

Kaapelin tiedot Lisatietoja on kohdassa Ohjausliitdntétaulukko sivulla 22.

Ohjauskaapelit

Yleiset suositukset

Ohjauskaapeleina kaytetaan punotuilla kuparilankasugijilla varustettuja
monijohdinkaapeleita, joiden lampétila on vahintaan 60 °C:

/4
|
N I,
Kaksoissuojattu Yksinkertaisesti suojattu
Esimerkki: JAMAK, valmistaja Draka NK Cables ~ Esimerkki: NOMAK, valmistaja Draka NK Cabl

Kierra digitaalisten ja analogisten I/O-kaapeleiden suojavaippa johtimeksi, jonka
pituus on enintaan viisi kertaa sen paksuus, ja kytke johdin taajuusmuuttajan
littimeen X1-1. Kaapelin suojavaipan toista paata ei kytketa.

Ohjeita (ja huomautuksia) RS485-kaapelin suojavaipan johtimien liittamisesta on
kohdassa Mekaaninen asennus ja sdhkoéliitdnnat — EFB sivulla 7198.

Veda ohjauskaapelit sateilyhairididen minimoimiseksi seuraavasti:

+ Kaapelit on vedettdva mahdollisimman kauas verkko- ja moottorikaapeleista
[vahintdan 20 cm].

» Jos ohjauskaapelit on vedettava ristiin tehokaapeleiden kanssa, kaapeleiden
valisen kulman tulee olla mahdollisimman lahelld 90 astetta.

+ Etaisyyden taajuusmuuttajan sivuilta on oltava vahintdan 20 cm.
Ole huolellinen, kun kytket eri signaalityyppeja samaan kaapeliin:

* YIli 30 V:n releohjattuja signaaleja ja muita ohjaussignaaleja ei saa kytkea
samaan kaapeliin.

Tekniset tiedot



296 ACS550-01/U1-kéyttéopas

* Releohjatuille signaaleille kaytetaan kierrettyja pareja (etenkin, jos jannite >
48 V). Jos releohjattujen signaalien jannite on alle 48 V, niita voidaan kayttaa
samoissa kaapeleissa kuin digitaalisia tulosignaaleja.

Huomaa:24 VDC ja 115/230 VAC -signaaleja ei saa koskaan kytked samaan
kaapeliin.

Analogiset kaapelit
Suositukset analogisille signaaleille:
+ Kayta kaksoissuojattua, kierrettya parikaapelia.
+ Kayta jokaiselle signaalille yhta suojattua paria.

« Ala kéyta yhteista paluujohdinta eri analogisille signaaleille.

Digitaaliset kaapelit

Suositukset digitaalisille signaaleille: Paras vaihtoehto on kaksoissuojattu kaapeli,
mutta my0s yksinkertaisesti suojattua, kierrettyd useamman parin kaapelia voidaan
kayttaa.

Ohjauspaneelin kaapeli

Jos ohjauspaneeli kytketdan taajuusmuuttajaan kaapelilla, kytkentaan saa kayttaa
vain Category 5 Patch ethernet -kaapelia. EMC-vaatimukset testatusti tayttava
kaapelin maksimipituus on 3 m. Pidemmat kaapelit ovat herkkia sahkomagneettisille
hairidille, ja kayttajan on varmistettava testeilla, etta ne tayttavat EMC-vaatimukset.
Jos tarvitaan pitkia kaapeleita [etenkin yli 12 m], kummassakin paassa on kaytettava
RS232/RS485-muunninta ja kaapelin on oltava RS485-kaapeli.

Taajuusmuuttajan ohjausliittimet

Seuraavassa taulukossa on taajuusmuuttajan ohjausliittimien tiedot.

Ohjaus
Runkokoko : ;
Johtimen en1|mma|skoko Kiristysmomentti
mm? AWG Nm Ib-ft
Kaikki 1.5 16 0.4 0.3

T Arvot ovat yksilankaisille johtimille. )

Kerrattujen johtimien maksimikoko on 1 mm=.

Hyotysuhde

Noin 98 prosenttia nimellisteholla.

Tekniset tiedot
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Jaahdytys
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Jaahdytystiedot

Menetelma | Sisdinen puhallin, nouseva pystyvirtaus.

sivuttain.

Vapaa tila ACS550-taajuusmuuttajan yla- ja alapuolella: 200 mm.
Vaatimus Taajuusmuuttajan sivuilla ei tarvita vapaata tilaa — ACS550-yksikot voidaan asentaa

llmavirta, 208...240 V:n taajuusmuuttajat

Alla olevassa taulukossa on 208...240 V:n taajuusmuuttajien [8mpd- ja

ilmavirtatiedot.

Taajuusmuuttaja Lampohavio Virtaus
ACS550-x1- | Runkokoko w BTU/h m3/h ft3/min
-04A6-2 R1 55 189 44 26
-06A6-2 R1 73 249 44 26
-07A5-2 R1 81 276 44 26
-012A-2 R1 118 404 44 26
-017A-2 R1 161 551 44 26
-024A-2 R2 227 776 88 52
-031A-2 R2 285 973 88 52
-046A-2 R3 420 1434 134 79
-059A-2 R3 536 1829 134 79
-075A-2 R4 671 2290 280 165
-088A-2 R4 786 2685 280 165
-114A-2 R4 1014 3463 280 165
-143A-2 R6 1268 4431 405 238
-178A-2 R6 1575 5379 405 238
-221A-2 R6 1952 6666 405 238
-248A-2 R6 2189 7474 405 238

00467918 xls C
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lImavirta, 380...480 V:n taajuusmuuttajat

ACS550-01/U1-kéyttbopas

Alla olevassa taulukossa on 380...480 V:n taajuusmuuttajien lampo- ja

Taajuusmuuttaja Lampohavio Virtaus
ACS550-x1- | Runkokoko w BTU/h m3/h ft3/min
-03A3-4 R1 40 137 44 26
-04A1-4 R1 52 178 44 26
-05A4-4 R1 73 249 44 26
-06A9-4 R1 97 331 44 26
-08A8-4 R1 127 434 44 26
-012A-4 R1 172 587 44 26
-015A-4 R2 232 792 88 52
-023A-4 R2 337 1151 88 52
-031A-4 R3 457 1561 134 79
-038A-4 R3 562 1919 134 79
-045A-4 R3 667 2278 134 79
-059A-4 R4 907 3098 280 165
-072A-4 R4 1120 3825 280 165
-078A-4 R4 1295 4423 250 147
-087A-4 R4 1440 4918 280 165
-097A-4 R4 1440 4918 280 165
-125A-4 R5 1940 6625 350 205
-157A-4 R6 2310 7889 405 238
-180A-4 R6 2810 9597 405 238
-195A-4 R6 3050 10416 405 238
-246A-4 R6 3260 11134 405 238
-290A-4 R6 3850 13125 405 238

ilmavirtatiedot.

llmavirta, 500...600 V:n taajuusmuuttajat

00467918.xIs C

Alla olevassa taulukossa on 500...600 V:n taajuusmuuttajien [ampo- ja
ilmavirtatiedot.

Taajuusmuuttaja Lampohavié Virtaus
ACS550-U1- | Runkokoko w BTU/h m3/h ft3/min
-02A7-6 R2 52 178 88 52
-03A9-6 R2 73 249 88 52
-06A1-6 R2 127 434 88 52
-09A0-6 R2 172 587 88 52
-011A-6 R2 232 792 88 52
-017A-6 R2 337 1151 88 52
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Taajuusmuuttaja Lampohavio Virtaus
ACS550-U1- | Runkokoko w BTU/h m3/h ft3/min
-022A-6 R3 457 1561 134 79
-027A-6 R3 562 1919 134 79
-032A-6 R4 667 2278 280 165
-041A-6 R4 907 3098 280 165
-052A-6 R4 1117 3815 280 165
-062A-6 R4 1357 4634 280 165
-077A-6 R6 2310 7889 405 238
-099A-6 R6 2310 7889 405 238
-125A-6 R6 2310 7889 405 238
-144A-6 R6 2310 7889 405 238

00467918.xls C
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Mitat ja painot
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ACS550-taajuusmuuttajan mitat ja paino riippuvat runkokoosta ja koteloinnista.
Varmista laitteen runkokoko etsimalla taajuusmuuttajan jommastakummasta kilvesta
tyyppikoodi (katso kohdat Tyyppikoodi sivulla 11 ja Taajuusmuuttajan kilvet sivulla
10). Tarkista sitten tyyppikoodi (katso luku Tekniset tiedot, sivulla 271), jonka avulla
voit maaritelld runkokoon.

Asennusmitat

WA1
W2
Katso kohta A—8 & 58
H1
@J\_n_n_m
Katso kohta B —] ° d
e Kohta A Kohta B X0032
IP21 / UL-tyyppi 1 ja IP54 / UL-tyyppi 12 — Runkokokojen mitat
R1 R2 R3 R4 R5 R6
Ohje
J mm | U || tue- | tue- |t | - || tue-
maa maa maa maa maa maa
w1 98,0 |3,9 98,0 |3,9 160 6,3 160 6,3 238 9,4 263 10,4
w2! |- — - = 980 (39 |980 |39 |- - - -
H11 318 12,5 |418 16,4 | 473 18,6 | 578 22,8 | 588 23,2 | 675 26,6
a 55 0,2 55 0,2 6,5 0,25 |6,5 0,25 |6,5 0,25 |9,0 0,35
b 10,0 |04 10,0 |04 13,0 |05 13,0 | 0,5 14,0 |0,55 (18,0 |0,71
c 55 0,2 55 0,2 8,0 0,3 8,0 0,3 8,5 0,3 8,5 0,3
d 55 0,2 55 0,2 6,5 0,25 |6,5 0,25 |6,5 0,25 |9,0 0,35

1 Keskelta keskelle
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Ulkomitat

Taajuusmuuttajat, joissa on IP21-kotelointi / UL-tyypin 1 kotelointi

Tyypit ACS550-x1-246A-4 ja
ACS550-01-290A-4, runkokoko R6

E— —L L
. S | - —°
T m” —F—— o, ] 7 : ,
= *
= 7T
=
4 = g X
= — X
l—o || @
A o
| O i - X0031
IP21 / UL-tyyppi 1 — runkokokojen mitat
R1 R2 R3 R4 R5 R6
Ohje
] mm | tou- | | et |t | tue | tu-
maa maa maa maa maa maa
L 125 49 125 49 203 8,0 203 8,0 265 10,4 | 302 11,9
K 330 13,0 | 430 16,9 | 490 19,3 [596 (23,5 (602 |[23,7 |700 |27,6
K2 315 12,4 | 415 16,3 | 478 18,8 | 583 |23,0 |578 |22,8 |698 |275
K3 369 14,5 | 469 18,5 | 583 23,0 | 689 27,1 | 736 29,0 888’ 35,01
S 212 8,3 222 8,7 231 9,1 262 10,3 | 286 11,3 | 400 15,8
00467918.xls C

1. ACS550-x1-246A-4 ja ACS550-01-290A-4: 979 mm.
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Taajuusmuulttajat, joissa on IP54-kotelointi / UL-tyypin 12 kotelointi

Tyyppi ACS550-01-290A-4, IP54 (UL-
tyyppi 12 ei kaytettavissa), runkokoko R6

W2 W2

e Y I

K3 N H /I
- K3
1 IR
[ I = " "
L . L
L S
IP54 | UL-tyyppi 12 — runkokokojen mitat
Ohje R1 R2 R3 R4 R5 R6?
mm |tuu- |mm [tuu- mm |tuu- |mm |tuu- |mm |tuu- | mm | tuu-
maa maa maa maa maa maa
L 213 |84 213 |84 257 |10,1 [257 |10,1 |369 [14,5 |410 |16,1
w2 222 |88 222 |88 267 |10,5 [267 |10,5 |369 [14,5 |410 |16,1
K3 461 18,2 | 561 |[22,1 |629 [24,8 |760 [29,9 |775 [30,5 |924' | 364"
S 234 |92 245 | 9,7 254 110,0 (284 |11,2 |309 (12,2 |423 |[16,7

00467918.xIs C
1. ACS550-01-290A-4: 1119 mm.
2. UL-tyyppia 12 ei ole saatavilla malliin ACS550-01-290A-4.

Paino

Seuraavassa taulukossa on lueteltu kaikkien runkokokojen tavalliset painot. Ne
vaihtelevat kussakin runkokoossa vain vahan (jannite- tai virta-arvoihin liittyvien
komponenttien ja lisdvarusteiden mukaan).

Paino
Kotelointi R1 R2 R3 R4 R5 R6
pau pau pau pau pau pau
kg naa kg naa kg naa kg naa kg naa kg naa
1P21 6,5 (14,3 9,0 [19,8 | 16 35 24 53 34 75 69’ 1521
IP54 80 (17,6 [11,0 |24,3 |17,0 |37,5 |26,0 | 57,3 | 42,0 | 93,0 86,02 1902

00467918.xls C
1. ACS550-x1-246A-4, IP21 / UL-tyyppi 1: 70 kg / 154 Ib
ACS550-01-290A-4, IP21 / UL-tyyppi 1: 80 kg.

2. ACS550-x1-246A-4, IP54 / UL-tyyppi 12: 80 kg
ACS550-01-290A-4, IP54: 90 kg (UL-tyyppi 12 ei kdytettavissa).
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Kotelointiluokat

Kotelointivaihtoehdot:

303

IP21-kotelointi (UL-tyyppi 1): Asennuspaikassa ei saa esiintya polya, syovyttavia
kaasuja tai nesteita eika johtavia epapuhtauksia, kuten tiivistymista, hiilipdlya tai

metallihiukkasia.

IP54-kotelointi / UL-tyypin 12 kotelointi. Tama kotelointi suojaa laitetta pdlylta ja
eri suunnista tulevilta vesiroiskeilta.

Huomaa: UL-tyypin 12 koteloa ei ole saatavilla malliin ACS550-01-290A-4.

IP21-koteloihin / UL-tyypin 1 koteloihin verrattuna IP54-koteloissa / UL-tyypin 12
koteloissa on

sama sisainen muovisuoja kuin IP21-koteloissa

erilainen muovikansi

ylimaarainen puhallin jadhdytyksen parantamiseksi

suuremmat mitat

samat nimellisarvot (normaali kuormitus)

Kayttoymparistot

Seuraavassa taulukossa on ACS550-taajuusmuuttajien kayttdéympariston
vaatimukset.

Kayttoympariston vaatimukset

Asennuspaikka

Varastointi ja kuljetus
suojapakkauksessa

Korkeus

0...1000 m

1000...2000 m, jos Py ja Iy
kuormitettavuudesta vahennetaan

1 % jokaista 100 m kohden 1 000 m
ylapuolella

liman lampétila

Min. -15 °C — ei huurtumista
Maks. (fsw = 1 tai 4) 40 °C;

50 °C, jos

Py ja lon kuormitettavuus 90 %
Maks. (fsw = 8) 40 °C, jos

Py ja lon kuormitettavuus 80 %
Maks. (fsw = 12) 30 °C, jos

Py ja lon kuormitettavuus 65 % (50
% jos 600 V, runkokoot R4 eli
ACS550-U1-032A-6 ... ACS550-U1-
062A-6)

-40...70 °C

Suhteellinen
ilmankosteus

...95 %, tiivistyminen ei sallittu

Tekniset tiedot
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Kayttoympariston vaatimukset

Asennuspaikka Varastointi ja kuljetus

suojapakkauksessa
» Sahkoa johtava poly ei sallittu. Varastointi
» ACS550 tulisi asentaa paikkaan, » Sahkoéa johtava poly ei sallittu.
Jlfrlk‘l'" !'Tf OI?‘tpllihdaSta,k + Kemialliset kaasut: luokka 1C2
_llman otelointriuokituisen mukaan. - Kiintest hiukkaset: luokka 152
epdpuhtaudet |+ Jaahdytysilman on oltava puhdasta, Kuliet
(IEC 721-3-3) eiké siina saa esiintya sydvyttavia ujetus o
aineita tai sahkoa johtavaa polya. » Sahkoa johtava poly ei sallittu.
» Kemialliset kaasut: luokka 3C2 » Kemialliset kaasut: luokka 2C2
+ Kiinteat hiukkaset: luokka 3S2 » Kiinteat hiukkaset: luokka 2S2

Seuraavassa taulukossa on lueteltu ACS550:n Iapaisemat vakiorasitustestit.

Rasitustestit

liman pakkausta Pakkauksen sisélla

Mekaaniset olosuhteet: Standardin IEC | ISTA 1A ja 1B -maaraysten mukaan.
Sinimuotoinen | 60721-3-3, luokka 3M4 mukaan

tarina e 2..9Hz 3,0 mm
+ 9...200 Hz 10 m/s?
Iskut Ei sallittu Standardin IEC268—2-29 mukaan:
maks. 100 m/s*, 11 ms
Ei sallittu ¢ 76 cm, runkokoko R1

¢ 61 cm, runkokoko R2
* 46 cm, runkokoko R3
¢ 31 cm, runkokoko R4
« 25 cm, runkokoko R5
¢ 15 cm, runkokoko R6

Vapaa pudotus

Materiaalit

Materiaalien tiedot

» PC/ABS 2,5 mm, vari NCS 1502-Y tai NCS 7000-N

» Kuumasinkitty teraslevy 1,5...2 mm, pinnan paksuus 20 mikrometria. Jos
Taajuusmuut- pinta maalataan, pinnan kokonaispaksuus (sinkki ja maali) on
tajan kotelo 80...100 mikrometria.

* Valualumiini AlSi
 Puristettu alumiini AISi

Aaltopahvi, vaahtomuovi, vaneri, raakapuu (lampdkuivattu). Pakkauksen
Pakkaus muovisuoja koostuu yhdesté tai useammasta materiaalista: PE-LD-muovisuoja,
PP tai terasnauhat.
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Materiaalien tiedot

Laitteen
havittaminen

Taajuusmuuttaja sisaltda raaka-aineita, jotka tulisi kierrattda energian ja
luonnonvarojen saastamiseksi. Pakkausmateriaalit ovat ymparistdlle
vaarattomia, ja ne voidaan kierrattaa. Kaikki metalliosat voidaan kierrattaa.
Muoviosat voidaan joko kierrattaa tai polttaa valvotuissa olosuhteissa paikallisia
saanndksia noudattaen. Useimmat kierratettavista osista on merkitty
kierratysmerkein.

Jos osia ei ole mahdollista kdyttda uudelleen, kaikki osat elektrolyyttisia
kondensaattoreita ja piirilevyja lukuun ottamatta voidaan toimittaa kaatopaikalle.
Laitteen DC-kondensaattorit sisaltavat elektrolyyttia, ja jos taajuusmuuttajassa
ei ole RoHS-merkintaa, piirilevyt sisaltavat lyijya. Nama molemmat luokitellaan
vaarallisiksi jatteiksi Euroopan unionin alueella. Kondensaattorit ja piirilevyt on
poistettava ja niitéd on kasiteltadva paikallisia sadnndksia noudattaen.

Lisatietoja ymparistdasioista seka yksityiskohtaiset kierratysohjeet saa ABB:n
paikallisilta edustajilta.
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Taajuusmuuttaja on niiden standardien mukainen, joiden merkki on tyyppikilvessa.

Merkki

Standardit

C€

SFS-EN 50178 (1997)

Electronic equipment for use in power installations
(Sahkdasennuksissa kaytettavat séhkolaitteet)

IEC/SFS-EN 60204-1
(2005)

Koneturvallisuus. Koneiden sahkolaitteisto.
Osa 1: Yleiset vaatimukset. Tayttymisen edellytykset: Laitteen
lopullisen asentajan on asennettava

* héatapysaytin
« erotin.

IEC/SFS-EN 60529
(2004)

Sahkolaitteiden kotelointiluokat (IP-koodi)

IEC 60664-1 (2002)

Insulation coordination for equipment within low-voltage
systems. Part 1: Principles, requirements and tests

IEC/SFS-EN 61800-5-1
(2003)

Adjustable speed electrical power drive systems.
Part 5-1: Safety requirements. Electrical, thermal and energy

IEC/SFS-EN 61800-3
(2004)

Adjustable speed electrical power drive systems.
Part 3: EMC product standard including specific test methods
(EMC-tuotestandardi, joka sisaltaa erityiset testaustavat)

IEC/SFS-EN 61000-3-12

Electromagnetic compatibility (EMC).

Part 3-12: Limits - Limits for harmonic currents produced by
equipment connected to public low-voltage systems with input
current > 16 A and = 75 A per phase

Y

IEC/SFS-EN 61800-3
(2004)

Adjustable speed electrical power drive systems.
Part 3: EMC product standard including specific test methods
(EMC-tuotestandardi, joka siséltéa erityiset testaustavat)

GUS

LISTED

UL 508C

UL Standard for Safety, Power Conversion Equipment, third
edition

C22.2 No. 14

CSA Standard for Industrial Control Equipment (vain
ACS550-U1 -taajuusmuuttajat)

CE-merkinta

C€

Taajuusmuuttajissa on CE-merkintd, joka vahvistaa, etta laite vastaa eurooppalaista
pienjannitedirektiivid sekd EMC-direktiiveja.

Huomaa: 600 V:n ACS550-U1-taajuusmuuttajat eivat ole CE-hyvaksyttyja

Yhteensopivuus EMC-direktiivin kanssa

Direktiivi maarittelee vaatimukset Euroopan unionin alueella kaytettyjen laitteiden
hairidnsiedolle ja paastdille. EMC-tuotestandardi (IEC/SFS-EN 61800-3 [2004])
sisaltda taajuusmuuttajille asetetut vaatimukset.

Yhteensopivuus standardin IEC/SFS-EN 61800-3 (2004) kanssa
Katso sivu 308.
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C-Tick-merkinta

©

Taajuusmuuttajassa on C-Tick-merkinta.

C-Tick-merkinta vaaditaan Australiassa ja Uudessa-Seelannissa.
Taajuusmuuttajaan kiinnitetty C-Tick-merkinta vahvistaa, etta laite noudattaa
asianmukaista Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility Schemen vaatimaa
standardia (IEC 61800-3 [2004] — Adjustable speed electrical power drive systems —
Part 3: EMC product standard including specific test methods).

Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility Scheme (EMCS) on Australian
Communication Authorityn (ACA) ja New Zealand Ministry of Economic
Developmentin (NZMED) Radio Spectrum Management Groupin (RSM)
marraskuussa 2001 julkaisema saannos. Sdanndksen tavoitteena on suojata
radiotaajuuksia asettamalla sahkoisten tai elektronisten laitteiden paastoille teknisia
rajoituksia.

Yhteensopivuus standardin IEC/SFS-EN 61800-3 (2004) kanssa

Katso sivu 308.

UL/CSA-merkinnat

GUS

LISTED

&.

ACS550-taajuusmuuttajissa on UL-merkinta, joka vahvistaa, etta taajuusmuuttaja
tayttaa standardin UL 508C vaatimukset.

ACS550-U1-tyypin taajuusmuuttajissa on CSA-merkinta, joka vahvistaa, etta
taajuusmuuttaja tayttaa standardin 22.2 NO. 14 vaatimukset.

ACS550 sopii kaytettavaksi verkossa, joka pystyy syottdmaan enintdan
100 kiloampeeria symmetrista virtaa (rms) jannitteen ollessa enintdan 600 volttia.
Ampeeriluokitus perustuu UL 508 -standardin mukaisiin testeihin.

Haaroituskytkennan suojaus on toteutettava paikallisten maaraysten mukaan.

ACS550-taajuusmuuttajissa on standardin UL 508C vaatimusten mukainen
elektroninen moottorin suojaustoiminto (ACS550-U1-laitteissa C22.2 No. 14. Kun
toiminto on valittu paalle ja sen asetukset on tehty oikein, muuta
ylikuormitussuojausta ei tarvita, paitsi jos taajuusmuuttajaan on kytketty enemman
kuin yksi moottori tai turvallisuusmaaraykset vaativat ylimaaraista
ylikuormitussuojausta. Katso parametrit 3005 (MOOTT.LAMP.VALV) ja 3006 (MOOT.
LAMPOAIKAV.).

Taajuusmuuttajien kayttéa on valvottava. Lisatietoja kayttdymparistda koskevista
rajoituksista on kohdassa Kéyttéympéristét sivulla 303.

Huomaa: Avoimissa koteloissa (esimerkiksi IP21/UL -tyypin 1 taajuusmuuttajat,
joissa ei ole kytkentakoteloa ja/tai kantta, tai IP54 / UL -tyypin 12 -taajuusmuuttajat,
joissa ei ole suojalevya ja/tai ylakantta) laite on asennettava kotelon sisdan National
Electric Coden ja paikallisten sahkoturvallisuusmaaraysten mukaan.

Kun jarrukatkojaa kaytetaan oikeankokoisten jarruvastusten kanssa, jarrukatkoja
sallii taajuusmuuttajan muuttaa jarrutusenergian lammaoksi (tama liittyy yleensa
moottorin nopeaan hidastumiseen). Runkokoossa R1 ja R2 on vakiona
sisaanrakennettu jarrukatkoja. Jos kaytdssa on runkokoko R3...R6, kysy sopivia
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osia ABB:n paikalliselta edustajalta. Lisatietoja on kohdassa Vastusjarrutus sivulla
290.

IEC/SFS-EN 61800-3 (2004) — maaritelmat

EMC tarkoittaa sdhkdmagneettista yhteensopivuutta (Electromagnetic
Compatibility). Se kuvaa sahkdisen tai elektronisen laitteen kykya toimia hairiditta
sahkdmagneettisessa ymparistdssa. Laite ei mydskaan saa hairitd muiden sen
[&histolla olevien tuotteiden tai jarjestelmien toimintaa.

Ensimmaéinen kayttoympdéristo kasittda rakennukset, jotka on kytketty
asuinrakennuksia syéttavaan pienjanniteverkkoon.

Toisena kayttéympéristoné pidetdan rakennuksia, jotka on kytketty muuhun kuin
asuinrakennuksia syottavaan verkkoon.

Luokan C2 taajuusmuuttaja: taajuusmuuttaja, jonka nimellisjannite on alle 1
000 volttia ja jonka asennuksen ja kayttéonoton saa suorittaa vain ammattilainen,
kun taajuusmuuttajaa kaytetdan ensimmaisessa kayttdéymparistdssa.

Huomaa: Ammattilainen on henkild tai taho, jolla on tarvittavat taajuusmuuttajan
asennus- ja/tai kayttédnottotaidot seka EMC-tiedot.

Luokassa C2 on samat EMC-paastoérajat kuin aiemmassa ensimmaisen
kayttdéympariston rajoitetun jakelun luokassa. EMC-standardissa IEC/SFS-
EN 61800-3 ei ole enaa taajuusmuuttajan jakelua koskevia rajoituksia, mutta
taajuusmuuttajan kayttd, asennus ja kayttédnotto on maaritelty.

Luokan C3 taajuusmuuttaja: taajuusmuuttaja, jonka nimellisjannite on alle 1
000 volttia ja joka on tarkoitettu kaytettavaksi ainoastaan toisessa
kayttdymparistdssa.

Luokassa C3 on samat EMC-paastorajat kuin aiemmassa toisen kayttoympariston
rajoittamattoman jakelun luokassa.

Yhteensopivuus standardin IEC/SFS-EN 61800-3 (2004) kanssa

Taajuusmuuttajan hairiénsietokyky on standardin IEC/SFS-EN 61800-3 luokan C2
vaatimusten mukainen. (Katso IEC/SFS-EN 61800-3 maaritelmat sivulta 308.)
Standardin IEC/SFS-EN 61800-3 paastdrajat ovat seuraavassa kuvattujen
rajoitusten mukaisia.

Ensimmainen kayttoymparisto (luokan C2 taajuusmuuttajat)

1.

Sisdinen EMC-suodin on kytketty.

2. Moottori- ja ohjauskaapelit on valittu tdman kayttdoppaan ohjeiden mukaan.
3.
4

. Moottorikaapelin pituus ei ylitd kohdassa Moottorikaapelin pituus, 400 V:n

Taajuusmuuttaja on asennettu tdaman kayttéoppaan ohjeiden mukaan.

taajuusmuuttajat sivulla 285 annettua maksimipituutta, runkokoko ja kytkentataajuus
huomioiden.

Tekniset tiedot
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VAROITUS! Tuote saattaa aiheuttaa radiotaajuisia hairidita, jos sita kaytetaan
asuinrakennuksissa. Tarvittaessa on ryhdyttava toimenpiteisiin naiden hairididen

estamiseksi.

Toinen kayttoymparistd (luokan C3 taajuusmuuttajat)

1.

Sisdinen EMC-suodin on kytketty.

Taajuusmuuttaja on asennettu taman kayttdoppaan ohjeiden mukaan.

2. Moottori- ja ohjauskaapelit on valittu tdman kayttdoppaan ohjeiden mukaan.
3.
4

. Moottorikaapelin pituus ei ylitd kohdassa Moottorikaapelin pituus, 400 V:n

taajuusmuuttajat sivulla 285 annettua maksimipituutta, runkokoko ja kytkentataajuus

huomioiden.

VAROITUS! Kategorian C3 taajuusmuuttajaa ei ole tarkoitettu kaytettavaksi
asuinrakennuksia syottavassa julkisessa pienjanniteverkossa. Jos taajuusmuuttajaa
kaytetaan tallaisessa verkossa, se todennakdisesti aiheuttaa radiotaajuisia hairioita.

Huomaa: Taajuusmuuttajaa ei saa asentaa silloin, kun sisdinen EMC-suodin on

kytketty maadoittamattomaan IT-verkkoon. Verkon jannite kytkeytyy EMC-suotimen
kondensaattorien kautta maapotentiaaliin, mika saattaa aiheuttaa vaaratilanteen tai
vahingoittaa laitetta.

Huomaa: Taajuusmuuttajaa ei saa asentaa silloin, kun sisdinen EMC-suodin on
kytketty epasymmetrisesti maadoitettuun TN-verkkoon, silla se saattaa vahingoittaa
taajuusmuuttajaa.

Tuotesuoja Yhdysvalloissa

Tama tuote on suojattu yhdella tai usealla US-patentilla:

4,920,306
5,612,604
6,094,364
6,252,436
6,370,049
6,600,290
6,922,883
6,972,976
7,023,160
7,067,997
7,164,562
7,245,197
7,280,938
7,388,765
D512,026
D548,182S

Muita patentteja on haussa.

5,301,085
5,654,624
6,147,887
6,265,724
6,396,236
6,741,059
6,940,253
6,977,449
7,034,510
7,082,374
7,176,779
7,250,739
7,330,095
D503,931
D512,696
D548,183S

5,463,302
5,799,805
6,175,256
6,305,464
6,448,735
6,774,758
6,934,169
6,984,958
7,036,223
7,084,604
7,190,599
7,262,577
7,349,814
D510,319
D521,466

5,621,483
5,940,286
6,184,740
6,313,599
6,498,452
6,844,794
6,956,352
6,985,371
7,045,987
7,098,623
7,215,099
7,271,505
7,352,220
D510,320
D541,743S

5,632,568
5,942,874
6,195,274
6,316,896
6,552,510
6,856,502
6,958,923
6,992,908
7,057,908
7,102,325
7,221,152
7,274,573
7,365,622
D511,137
D541,744S

5,689,754
5,952,613
6,229,356
6,335,607
6,597,148
6,859,374
6,967,453
6,999,329
7,059,390
7,109,780
7,227,325
7,279,802
7,372,696
D511,150
D541,745S

Tekniset tiedot
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alkuarvo (PID), parametri ................. 172  asentaminen
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Siséllysluettelo



312

automaattinen viankuittaus
katso kuittaus, automaattinen
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katso ohjauspaneeli (Basic)

CE-merkinta .......... ... .. ... .. .. ..... 306
CO2-muuntokerroin
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C-Tick-merkinta. .. ............ ... ... .... 307
D

DC
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magnetointiaika, parametri . . ........... 131
pitovirta, parametri ... ................ 132
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ylijannite, vikakoodi. .................. 253
derivointiaika (PID), parametri. ... .......... 165
derivointiaika, parametri . ................. 136
digitaalilahto
litannat . .. ......... .. ... . 22
tiedot........... ... .. ... ... 295
digitaalinen kaapeli, vaatimukset. . . . ... ..... 296
digitaalitulo
litannat . .. ....... ... ... 22
tiedot........... ... .. ... 23
tila, tietoparametri......... ... ... ... 104
vian esiintyessa, historiaparametrit. . . . . .. 109
DIP-kytkimet . ........................ 19, 22
E
edelliset viat, historiaparametrit. . . .......... 109
EFB (sisdanrakennettu kenttavayld) . ... ... .. 197
analogialahtéjen ohjaus, aktivoi ... ...... 203
asennus . ........... 198
asetus. ... 199
erikoiskoodit . .. ... ... L 216
kaynnistyksen/pysaytyksen/suunnan ohjaus,
aktivoi ... ... 201
kokoonpano ........................ 200
modbus oloarvot. . . .................. 216
ohjauslitanta. .. ..................... 197
ohjearvon skaalaus, ABB drives -profiili . .. 226
oloarvonskaalaus. ................... 205
oloarvot. .......... . ... ... ... 205
paatevastus ........................ 199
PID-saadon ohjearvolahde, aktivoi. . ... .. 204
profiilit.......... ... .. ... .. .. 210
relelahtdjen ohjaus, aktivoi .. ........... 203
suunnittelu . .......... .. L 198

taajuusmuuttajan aputoimintojen ohjaus, aktivoi
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asemanumero, parametri. .............. 178
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ohjausprofiili, parametri .. .............. 178
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pariteetti, parametri . .................. 178
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tila, parametri........................ 178
tilasanat, tietoparametrit. . . ............. 107
UART-virheet (maara), parametri. .. ... ... 178
vaylan nopeus, parametri. .. ............ 178
vika-aika, parametri . . ............... .. 145
vikatoiminto, parametri. .. ..... ... ... ... 145
EFB, taajuusmuuttajaparametrit
konfigurointitiedosto, vikakoodi .......... 255
protokollan valinta, parametri............ 195
vikakoodit. ... ... L 255
ELV (Extra Low Voltage) ................... 23

EM1- ja EM3-ruuvit
epasymmetrisesti maadoitettu TN-verkko . .. 21

IT-verkko .. ...... ... ... ... ... ....... 21
paikka........ ... .. ... 19
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embedded fieldbus
kts. EFB, taajuusm. param.

EMC
CE-merkinta......................... 306
C-Tick-merkinta . ..................... 307
moottorikaapelin vaatimukset. . . ... ... ... 288
EMC-suodin, sisainen. . ... ... 6, 21, 280, 308, 309
EMC-suodin, ulkoinen . ................... 281
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analogialahtéjen ohjaus, aktivoi ......... 235
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kello

katso aika ja paivays (Assistant-ohjauspaneeli)
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nolla-ajan valinta, parametri . ........... 135
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kuormituskayra, katso kaytdon kuormituskayra
kuormitusmomentti, katso kayton kuormituskayra
kuormitustaajuus, katso kayton kuormituskayra
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laskuri, tietoparametri................. 103
kytkentataajuus . . . ......... ... ... ... 284

kerroin. . ... ... .. .. . . 274

parametri. ... ....... ... . . L. 141

vaihto, parametri..................... 141
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[ahtd

jannite, tietoparametri. . ............... 103
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taajuus, tietoparametri . ............... 103
laippa-asennus . ......... .. . e 14
laitteen ylildampo, vikakoodi . .. ............. 253
[Bmpohavid .. ... 297
[ampdtila, kuormitettavuus. . .. ... ... ... 274
lampovika, vikakoodi. ... ....... ... ... . ... 254
latauspaketin versio, parametri............. 150
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Assistant-ohjauspaneelissa . . ... 44, 251, 252

taajuusmuuttajan rungossa. . . . .. 19, 251, 252
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ohjaus, tekniset tiedot. .. .............. 296
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lisatietoja Internetissa . . . ................. 323
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parametriryhnma. .. ........... ... ... 195

koodi..... ... 11
LOC (paikallisohjaus)
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Basic-ohjauspaneelissa ................ 64
lukitukset, parametri .. ................... 189
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paasy ohjauspaneeliin, IP54. . . .......... 31

parametrit . .. ... ... 125

taajuusmuuttajan ohjaaminen paikallisella

ohjauspaneelilla . ................... 126
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kaapeli/vaatimukset .................. 279
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katso maa
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moottori
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huoltolaskurit. . . ..................... 142
ID-ajo, parametri..................... 102
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[ABmpdvalvonta. .. ...... .. ... ... 286
maksimikuormituskayra, vikaparametri. ... 144
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nimellisteho, parametri ................ 102
nimellisvirta, parametri .. .............. 102
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yhteensopivuus . . ......... ... ... 12
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apumoottorin pysaytysviive (PFC), parametri 185
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PitUUS. . . .. 284
vaatimukset. . .. ... ... L 287
vaatimukset, EMC. ... ................ 288
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momentti........... ... ... ... ..., 281
moottorin lampdtila
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lampdobvalvonta, vikaparametri........... 143
tietoparametri . ......... ... ... .. 105
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ylildmpo, vikakoodi .. ........ ... ... 253
moottoripotentiometrimakro. . .. ............. 77
moottorisaato
parametriryhma. . ........... .. ... ..., 140
IR-kompensointi, parametrit . . .......... 140
ohjaustapa, parametri................. 101
moottorit
useita. . . .. ... 273, 284
muotovirheet (maara), parametri............ 177
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MWh
laskuri, tietoparametri . .. .............. 105
tehonkulutus, huoltolaskuri . . ........... 142
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nollanopeus
kuormitus, vikaparametri . .............. 144
viive, parametri....................... 133
nollapulssi
havaittu, tietoparametri. . . .............. 105
kaynnistys, parametri.................. 175
Nopeus
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suhteellinen vahvistus, parametri......... 136
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o
OHJ K
katso ohjauskortti
ohjaus
lithnnantiedot . ............ ... ... .. .. 295
liittimen tekniset tiedot . ................ 296
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ohjauskaapeli
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ohjauskortti
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ylildmpo, vikaparametri. . ... ... ... .. 146
ohjauspaneeli . ............ ... ... ... .. ... 43
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kaapelivaatimukset. . . ................. 296
kayttboppaan yhteensopivuus . .. ......... 43
komme-vika, vikaparametri . ............. 143
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nayta desimaalipilkku (muoto), parametrit . . 151
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nayttéminimi, parametrit. . .............. 152
nayttéprosessimuuttujat, parametrirynma .. 151
nayttéyksikot, parametrit . ... ... ... ... 152
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valitseminen naytosta, parametrit. . . .. .. .. 151
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Assistant-tila........... ... .. ... ..., 53
I/O-asetukset-tila. .. ................... 63
kaynnistys/pysaytys . .......... ... ..., 48
kayttd . ....... ... 45
muutetut parametrit-tila . ............... 56
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nuoli .. ... 45
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ohje. ... 47
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parametrien varmuuskopiointi -tila . . . ... .. 60
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paristo. ... ... 269
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status line (LOC/REM, arrow). . .......... 45
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Vikanaytto-tila. .. ........... ... . ..., 57
vikatila. . .......... ... ... L. 45, 252
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yleistd .. ... 44
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FBA. ... 230
FBA generic-profiili . . . ................ 248
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ohjearvo
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lahteen valinta, parametri . . ............ 112
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parametriarvojen korjaukset . . ... ... . ... 113
tila (Basic-ohjauspaneeli) . .............. 68
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liitinkoko
momentti......... ... ... ...
PFC
ohjaus, parametriryhma
apumoottoreiden lukumaara, parametri . . .
apumoottorin kaynnistysviive, parametri. . .
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eroarvon kaanto, parametri . ............ 165
heraamistaso, parametri. .. ............. 169
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Assistant-ohjauspaneeli . ............. 45, 49
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Lisatietoja

Tuote- ja palvelutiedustelut

Kaikki tuotetta koskevat tiedustelut on osoitettava ABB Oy:n paikalliselle edustajalle. Liitd mukaan
tuotteen tyyppikoodi ja sarjanumero. Yhteystiedot Suomessa 16ytyvat tdaman kayttéoppaan
takakannesta. Yhteystiedot muualla maailmassa I6ytyvat Internet-osoitteesta www.abb.com/drives
valitsemalla Sales, Support and Service Network.

Tuotekoulutus

Lisatietoja ABB:n tuotekoulutuksesta saa Internet-osoitteesta www.abb.com/drives valitsemalla
Training courses.

Palautteen antaminen ABB:n taajuusmuuttajien kayttéoppaista

Otamme mielellamme vastaan kayttooppaitamme koskevaa palautetta. Siirry Internet-osoitteeseen
www.abb.com/drives ja valitse Document Library. Palautteen voi jattaa valitsemalla linkin Manual
feedback form (LV AC drives).

Internetin asiakirja-arkisto (Document Library)

Voit hakea oppaita ja muita tuotetietoja Internetistd PDF-muodossa. Siirry osoitteeseen _
www.abb.com/drives ja valitse Document Library. Voit selata kirjastoa tai syéttaa hakukenttaan
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